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Aus- und Weiterbildung

Die vierte Session Trends & Ausblick gewahrte
den Blick auf die Thematik Mobile Mapping
aus Sicht der Robotik und Computer Vision. J.
Nikolic (ETH Zurich) zeigte Entwicklungen und
Trends in der Rebotik auf, die sich mit der au-
tomatischen Kartierung und Lokalisierung im
Indoor und Outdoor-Bereich beschaftigten.
Folgende Herausforderungen stellen sich hier
bei der Navigation mobiler Systeme (durch vi-
sual SLAMY far Anwendungen in der indus-
triellen Inspektion, Search & Rescue, autono-
mes Fahren, Entertainment und Aushildung:
keine Infrastrukturen (kein GPS, kein Lasertra-
cker etc.), Umgebungshedingungen (Staub,
Beleuchtung, Form, Textur), Payload (Sensor-
grésse bzw. -gewicht), Computerressourcen,
Echtzeit, Robustheit und Genauigkeit. Ab-
schliessend veranschaulichte N. Haala {Univer-
sitat Stuttgart) die Moglichkeiten der photo-

grammetrischen Datenerfassung beim Mobile
Mapping und Urban Modeling. Gerade die
luftgestutzten Aufnahmesysteme und die Aus-
wertung hoch aufgeléster Luftbilder mit Semi
Global Matching machen das enorme Poten-
zial sichtbar. Es wird sich in Zukunft zeigen, in
wie weit sich bildbasierte gegen Laserscan-
ning-Punktwolken und datengetriebene ge-
gen modellbasierte Auswertung durchsetzen
werden.

Die Fachtagung hat gezeigt, dass Geodaten
die mobile Datenerfassung in entsprechender
Genauigkeit beherrschen. Aber in der Algo-
rithmik, der Klassifikation von Punktwolken,
Szenenrekonstruktion und bei Benchmarks
kdnnen sie noch sehr viel ven der Rebe-
tik/Computer Vision lernen. Dieses Mal bilde-
ten die Aspekte wie Systemintegration und
-kalibrierung sowie Automation in der Daten-

erfassung den Schwerpunkt der Tagung, doch
gerade die Verarbeitung der erfassten Daten
wie z.B. Urban Modeling kam vielleicht etwas
zu kurz. Denncch stellte die Fachtagung eine
wichtige Fortsetzung dieser Thematik im
deutschsprachigen Raum dar, um das Poten-
zial und die Anderungen seit 2011 dieser sich
rasant entwickelnden Technologie einem brei-
ten Publikum aufzeigen zu kdnnen. Dem
FHNW-Tearm um Prof. Nebiker gilt besonderer
Dank fur die hervorragende Qrganisation und
Durchfuhrung dieser gelungenen Veranstal-
tung. Die Vortrdge stehen im Internet unter
dem Link www.3dgi.ch/mm2013 fUr Interes-
sierte zur Verflgung.
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