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2.2 Auswertung des Laserscans 

Die  folgenden  Aufgaben  sollen  mit  Hilfe  der  Anleitung  zur  Auswertung  von  Laserscanningdaten 

durchgeführt werden: 

 Registrierung der Scans 

 Georeferenzierung des Projekts 

 Bearbeitung und Verbesserung der Punktwolke 

 Modellierung  von  einzelnen  Komponenten  der  Punktwolke,  insbesondere  das Ableiten  der 

Kontrollgrössen 

 Erstellung eines 3D Modells (TIN) 

3 Abzugebende Resultate 

Die Resultate und Zwischenschritte sind unter S:\EGLab\2010\Laserscanning in einer übersichtlichen Form 

abzulegen (z.B. eigener Ordner Resultate). 

Nach der Übung ist pro Gruppe ein Bericht zu erstellen. Dort sollen die Grundlagen, Arbeitsschritte, 

Vorgehensweisen,  Erkenntnisse,  Probleme,  Vor‐  und  Nachteile,  Resultate  etc.  schriftlich 

zusammengefasst und bewertet werden. Der Bericht soll maximal 10 Seiten lang sein und ist bis zum 

29.10.2010  bei  der  Assistenz  in  digitaler  Form  abzugeben  (henri.eisenbeiss@geod.baug.ethz.ch, 

pascal.theiler@geod.baug.ethz.ch). 


