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Segmentation of Forest Vegetation Layers 
Based on Geometric Features Extracted 
from 3D Point Clouds
Segmentierung der Waldvegetationsschichten anhand von 
geometrischen Merkmalen aus 3D-Punktwolken
How can 3D point clouds contribute to obtain information about forest 
vegetation layers? To find proper answers, the authors calculate metrics 
from the 3D point clouds based on eigenvalues such as planarity, linearity, 
and sphericity, as well as normal change rate which are useful to highlight 
growth and density changes in 3D vegetation and to differentiate forests 
into different layers without extensive processing.

M. Goebel, J. Schmidt, D. Iwaszczuk

Zur meteorologischen Streckenreduktion
About Atmospheric Correction of Electronic Distance 
Measurements
Die atmosphärischen Bedingungen während der Messung und ihre kor
rekte Berücksichtigung werden ausführlich diskutiert, um dem Leser 
einen Hinweis zu geben, wie die gemäß Gerätespezifikationen genannten 
Distanzmessgenauigkeiten erreicht werden können.

E. Grillmayer

Zum Potenzial von SLAM-Verfahren 
für geodätische Echtzeit-Messaufgaben
On the Potential of SLAM Approaches for Real-time Geodetic 
Measurement Tasks
SLAM-Verfahren für ingenieurgeodätische Messaufgaben? Die Autoren 
zeigen das Potenzial existierender SLAM-Verfahren für geodätische 
Aufgaben am Beispiel der Erfassung von Baustellen mittels auf einem 
Kran montierten Kameras und der mobilen 3D-Kartierung von Innenräu-
men.

N. Haala, W. Zhang, L. Joachim, D. Skuddis, S. Abolhasani, 
V. Schwieger, U. Sörgel

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

Mitte: Ergebnisse für ausgewählte Metriken, die aus 3D-Punktwolken für den 
Park-Datensatz gewonnen wurden. Von links nach rechts: Intensität, Volumen-
dichte, Rauheit. Die Histogramme zeigen die Werteverteilungen: Rot steht für hohe 
Werte, blau für 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 Referenzpunktwolke aus dem Hilti-Oxford-
Datensatz. Diese wurde mit einem terrestrischen Laserscanner erfasst und ist hier 
als colorierte, georeferenzierte 3D-Punktwolke gezeigt /Haala et al./.


