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Ziel der Arbeit
Die Aufgabenstellung gliedert sich 
in zwei Hauptbereiche. In einem 
ersten Schritt soll eine Hardware 
entwickelt werden, mit welcher 
alle Komponenten des Mess-
systems gesteuert und versorgt 
werden können. Die zweite Pha-
se beinhaltet die Charakterisie-
rung der Messfehler des LMS200 
anhand von unterschiedlichen 
Messungen. Mithilfe dieser Feh-
lercharakteristik kann in einem 
dritten Schritt eine Kalibrationen 
am Laserscanner vorgenommen 
werden.

Umsetzung
Der Laserscanner soll auf Mess-
fehler bei unterschiedlichen Aus-
trittswinkeln aus dem Sensor, bei 
variierendem Auftreffwinkel auf 
der Reflektionsebene und bei un-
terschiedlichen Messdistanzen 
untersucht werden. Das Mess-
system weist zudem einen be-
stimmten Driftfehler auf, welcher 
auf eine Temperaturabhängigkeit 
geprüft werden soll.
Durch die Strahlaufweitung des 
Lasers bei zunehmender Mess-
distanz, erzeugt das LMS200 
an Kanten zwischen zwei hinter-
einanderliegenden Ebenen so-
genannte «Mixed Pixel» Mess-
punkte, welche keiner der beiden 
Ebenen zugeordnet werden kön-
nen. Diese Fehlerpunkte sollen 
mit einem Algorithmus lokalisiert 
und eliminiert werden.

Die Ansprüche der aufzunehmen-
den Messungen definieren die 
Randbedingungen an die zu ent-
wickelnde Hardware, des «Mo-
therboards».
Alle Komponenten des Messauf-
baus werden über das Mother-
board gesteuert und versorgt. 
Um das Gesamtsystem schluss-
endlich auf einem mobilen Robo-
ter installieren zu können muss 
die Stromversorgung netzun-
abhängig über Akkumulatoren 
laufen. Der Low-Watt Computer 
DT-168 muss bei einem Ausfall 
der Hauptversorgung über ei-
nen zusätzlichen Akku gepuffert 
werden. Um Tiefenentladungen 
der Akkus zu unterbinden sollen 
diese über einen Mikrocontroller 
überwacht werden. Um den Drift 
in Abhängigkeit der Temperatur 

zu untersuchen wird die Hard-
ware mit einer Temperatursonde 
ausgestattet. Die Visualisierung 
des Systemzustandes und Aus-
gaben von kurzen Meldungen er-
folgen auf einer LCD Anzeige.

Resultate
Die Messungen haben ergeben, 
dass der Austrittswinkel einen 
Offset Fehler zwischen 2 mm und 
10mm generieren. Der Fehler in 
Abhängigkeit der Messdistanz 
Variiert zwischen ±10 mm. Diese 
Fehler treten bei jeder Messung 
im gleichen Mass auf und kön-
nen anhand der Messdaten und 
einem daraus resultierenden Kor-
rekturfeld kalibriert werden.
Der Driftfehler variiert in einem In-
tervall von ±5 mm und tritt zufäl-
lig auf, verhält sich aber über alle 
Messpunkte eines Scanfeldes 
gleich. Dies erlaubt die Kalibrie-
rung über einen Referenzarm mit 
bekannter Distanz.
Über alle Messungen wurde zu-
dem ein Rauschen von ±2 wmm 
festgestellt, welches nicht kom-
pensiert werden kann.

In der modernen Robotik werden üblicherweise neben visuellen Sensoren wie einer Kamera, zusätzlich 

Laserscanner zur Distanzerkennung eingesetzt. Die Scanner werden sowohl in der mobilen Robotik zur 

Erstellung von Karten, wie auch zur Überwachung von  automatisierten Industrieprozessen verwendet.

In dieser Arbeit wird das vielseitig eingesetzte Lasermesssystem LMS200 auf seine Präzision und Mess-

verhaltensweise in verschiedenen Szenarien untersucht. 
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