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RoboCup Rescue

• Robots deployed at the world trade center after 9/11
(Robot in Chernobyl)

file:///mnt/repo/lehre/Videos/The%20Robot%20for%20Chernobyl's%20disaster.mp4
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RoboCup Rescue
• It’s a game with a scoring function!
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RoboCup Rescue

• “Bottlebot”

(Video)

(Video)

file:///mnt/repo/lehre/Videos/too_small.wmv
file:///mnt/repo/lehre/Videos/too_big.wmv
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Was ist Laserscanning?

(Beispiel 3D-Punktwolke)
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Was ist Laserscanning?
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Simultane Lokalisierung und Kartierung (SLAM)
• Ist die Pose (Position und Orientierung) eines mobilen 

Systems genau bekannt, lassen sich die Messdaten zum 
Aufbau einer Karte verwenden.

• Leider sind jegliche Pose-Messungen ungenau :-(
• Die Pose eines Roboters lässt sich relativ leicht aus den 

Sensordaten bei gegebener Karte berechnen.

The chicken and
 egg dilemma… 
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Methodik
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Kombination von Thermo & Scanning

Bild Zeitung
Bremen 4.2.2012 (video)

file:///mnt/repo/lehre/Videos/Thermografischer_3D-Rundgang_durch_Bremens_Innenstadt.mp4
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Kann man mit Kameras 3D-Modelle erstellen?
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(Abb. Konrad Schindler)

Kann man mit Kameras 3D-Modelle erstellen?
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Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

• Kreuzkapelle am Kapellenberg



Robotics and Telematics

Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

• 68 Photos der Kreuzkapelle
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Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

• 68 Photos der Kreuzkapelle und Bilder aus google
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Ja man kann! - Beispiel Eibelstadt

• 68 Photos der Kreuzkapelle und Bilder aus google in einer 

SLAM Software (VisualSFM)
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1. Berechnung von Korrespondenzen
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2. Filtern der Korrespondenzen
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3. Berechnen der Triangulation 
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3. Berechnen der Triangulation 
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3. Berechnen der Triangulation 
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3. Berechnen der Triangulation 
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4. Dichte Punktwolke berechnen

• Kennt man die Orientierung der Kamera liegen 

Korrespondenzen auf einer Linie

Ergebnisse

(3D-Punktwolke)

pl p
r

P

Ol Or
el er

Pl Pr

Epipolar plane

Epipolar Lines

Epipol





Robotics and Telematics

Ergebnisse mit DJI Phantom 3

(video – Randersacker) (video – SFWS) (video – Brandhaus)
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(video)

file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Kapelle.mp4
file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Feuerwehrschule.mp4
file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Brandhaus.mp4
file:///mnt/repo/lehre/Videos/SFM_Robotikhalle.mp4
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Geplante Entwicklungen – SLAM/Robotik

• Ausgangspunkt: Luftbasiertes Laserscanning
– Stand der Technik im Bereich Geodäsie / Vermessungstechnik

– Typisch: Flughöhe 1000m

– Typisch: 100 Punkte/m² 

– Hochspezialisierte Scanner
mit Full-Wave-Analysis und
Lokalisierung mit IMU/GPS

– 3D durch Bewegung des 
Fluggeräts

(video)

file:///mnt/repo/lehre/Videos/Wuerzburg_airborne.mpg
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Eins3D Entwicklungen – SLAM/Robotik

• Aufgaben:
– Auswahl der Hardware (Automotive)

 

 

– Design einer Kopter unabhängigen Sensorbox

– Echtzeit 3D-Kartierung

– 3D-Verortung der Messwerte

– Management der aufgenommenen Karten, da diese sich permanent 
ändern können

– Darstellung der Karten und von Veränderungen der Einsatzumgebung 
für die Einsatzleitung in Echtzeit

– Flugmustergenerierung

} Punktwolken zu “Karten”
(Beispiel)
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