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Zum Titelbild

Oben: Untersuchung der Abhängigkeit zwischen Entfernung, Objekterkennungsleistung und 
Präzision der 6DoF-Posenschätzung /Shevchuk et al./

Mitte links: Vergleich zweier Punktwolken: oben nach der Grobregistrierung und unten nach 
der Optimierung in LiVOM (LiDAR and Visual Odometry and Mapping) /Janotta et al./

Mitte rechts: Mögliche Marker-Konfigurationen für ein Tracking des Trackergehäuses und 
damit unabhängig vom verwendeten Reflektor /Schütz & Ullrich/

Unten: Probleme bei der Erfassung mit Methoden des maschinellen Lernens (ML); links: 
Auffahrt wird aufgrund des Gebäudeschattens nicht erkannt, Mitte: ML-Artefakte auf einem 
freien Feld, rechts: Auffahrt durch belaubte Bäume verdeckt /Lorkowski/

http://www.avn-online.de
http://www.avn-online.de
http://www.avn-online.de
http://www.avn-online.de



