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Lidar, foto’s en SLAM

Mobiele Inwinning
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Het systeem
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Het systeem

Laser scanner:

▪ Laser klasse: 1 (eye safe)

▪ Bereik: tot 300 meter

▪ Meetsnelheid: 1.3 mln. punten per seconde

▪ Nauwkeurigheid: tot 5 mm

Camera’s:

▪ Aantal: 4

▪ Resolutie: 4x 20 megapixel

Systeem:

▪ Meettijd: 1.5 uur met één set batterijen

▪ Field of view: 40º horizontaal en 40º verticaal
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De inwinmethode

▪ Al lopend data inwinnen

▪ Panoramafoto’s

▪ Loop closures / SLAM

▪ Controlepunten
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SLAM (Simultaneous Localization and Mapping)
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Wel:

▪ Snel een hoogwaardige puntenwolk inwinnen 

van een groot gebied;

▪ Elke 2 meter een panoramafoto voor kleur en 

detail;

Wat kan wel en wat kan niet?

Niet:

▪ Scannen met regen

▪ Scannen door vegetatie

▪ Scannen van kleine ruimtes
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▪ Snel een groot gebied aan data inwinnen

▪ Puntenwolk met hoog detail en panoramafoto’s 

voor bijvoorbeeld:

• Volumebepaling

• Profielbepaling

• Onderscheid tussen grondlagen bij afgravingen

• Objectieve vastlegging van kritische bouwfasen

•  Vastlegging t.b.v. inspecties 

•  Detailinfo als onderdeel van omgevingsmonitoring 

tijdens (en voorafgaan) aan dijkversterking

Waarom mobiel scannen bij dijkonderzoek?
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Visualisatie ingewonnen Lidar data
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DEMO




	Dia 1
	Dia 2: Het systeem
	Dia 3: Het systeem
	Dia 4: De inwinmethode
	Dia 5: SLAM (Simultaneous Localization and Mapping)
	Dia 6: Wat kan wel en wat kan niet?
	Dia 7: Waarom mobiel scannen bij dijkonderzoek?
	Dia 8: Visualisatie ingewonnen Lidar data
	Dia 9: DEMO
	Dia 10

