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Oben: Dargestellt sind resultierende Unterschiede der Berechnung des Feuchtan-
teils nach im Beitrag /Grillmayer/ vorgestellten Formeln.

Mitte: Ergebnisse fiir ausgewéhlte Metriken, die aus 3D-Punktwolken fiir den
Park-Datensatz gewonnen wurden. Von links nach rechts: Intensitét, Volumen-
dichte, Rauheit. Die Histogramme zeigen die Werteverteilungen: Rot steht fiir hohe
Werte, blau fiir niedrige Werte. Die Volumendichte ist die Anzahl der Punkte pro
Kugel, die anderen Histogramme haben keine Einheit /Goebel et al./.

Unten: Gezeigt ist ein Ausschnitt der Referenzpunkitwolke aus dem Hilti-Oxford-
Datensatz. Diese wurde mit einem terrestrischen Laserscanner erfasst und ist hier
als colorierte, georeferenzierte 3D-Punktwolke gezeigt /Haala et al./.
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