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V-Line of 2D- and 3D laser scanners

Airborne Scanning Mobile Scanning Terrestrial Scanning

RIEGL VQ-480 RIEGL VQ-180 RIEGL VQ-250 RIEGE. VZ-400

Scan Range: « 60 deg » 100 deg » 360 deg » 100 x 360 deg
Laser Clock: « 200 kHz » 200 kHz » 50/300 kHz » 100/300 kHz
Max. Range: « 600 m (60%) » 500 m (20%) » 500/200 m (80%) + 500 m (80%)

www.riegl.com “V-Line” von 2D- und 3D Laser Scanner



1 RIEGL

LASER MEASUREMENT SYSTEMS !

Effketive Messrate 2 x 300 kHz
Scanrate 2 x 100 Linien / sec
Max Messentfernung 582 m g gi 2822 323 %88 m;
Genauigkeit 10 mm
Prazision 5mm
Position (absolut) typ. 20-50 mm
Position (relativ) typ. 10 mm
' |Roll- & Nickwinkel 0.005

Kurswinkel 0.015
Gewicht “Measuring Head” |ca. 38 kg

Mobile Laser Scanning Gewicht “Control Unit” ca. 18 kg

System RIEGL VMX-250 Laser Klasse 1 (augensicher)

Spezifikation des RIEGL VMX-250

Terrestrial Scanning Mobile Scanning Airborne Scanning Industrial Scanning

www.riegl.com RIEGL VMX-250 Mobile Laser Scanning System
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3 RIE GL

LASER MEASUREMENT SYSTEMS

Empfohlene Kamera Typen 1.4 MPx 2.0 MPx 5.0MPx
Auflésung 1360x1024  1920x1080  2448x2050
Max. Bildrate 20 B/sec 32 B/sec 15 B/sec
Sensor 2/3" Farb CCD

Verschluss Global / Progressiv Scan

Pixel GrolRe 6.45um 5.50um 3.45um
Objektiv 5 mm, C-Montage
Gesichtsfeld ca. 80° x 65° (2

Spezifikation des RIEGL VMX-250-CS6 Kamera Systems

(1) héhere Auflésungen auf Anfrage. Externe Kameras (z.B. DSLR oder IR-Kameras) anderer Hersteller integrierbar.
(2) Fur das Canal Grande Projekt wurden 12 mm Objektive mit einem Blickfeld von ca. 40 x 30 verwendet.

Terrestrial Scanning Mobile Scanning Airborne Scanning Industrial Scanning

www.riegl.com RIEGL VMX-250-CS6 Kamera System
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LASER MEASUREMENT SYSTEMS

HRIEGL | 5.1

VMX-250

= _ RS
. ®- _ l ’l - -
l:] [ T & & e : { :
o = VMX-250-MC

alternator

——d

VNX250-C86
), A

on-board power
supply, 12V DC

back-up battery,
12VDC

Terrestrial Scanning Mobile Scanning Airborne Scanning Industrial Scanning

www.riegl.com RIEGL Mobile Laser Scanning System
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Darstellung der Kamerapositionen zum Zeitpunkt deren synchroner Triggerung. Gelb und rosa symbolisieren
Kamera 1 und 2. Die rote Linie beschreibt die Trajektorie. Die roten, griinen und blauen Achsen zeigen das
bewegte Koordinatensystem der IMU. Die Scandaten der Fassaden sind in graucodierter Reflectance
(Reflexionsgrad) eingefarbt.
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LASER MEASUREMENT SYSTEMS

Configuration Parameter

Name
Scanner Type

Scanner

Mission Parameter
Target Distance

Ground Speed

Scanner Parameter
5can Mode
Measurement Program
Monitor Step Multiplier
Line Start

Line Stop

Line Increment

Information

Scanner Parameter:
Scan Speed

Scan Pattern:
Line Distance
Point Distance
Point Density

20.00m 5.00kmh 300 kHz

Propose Mame

|VQ—ZSD (Scanner 1, Scanner 2)

- | Show all

[5eanner 1 (s9997353)

hd |

20.00m

5,00km/h

[ime

[300 Kz

26
0.000deg
360.000deq
0.0663deg

58.0lines/s

0.0233m
0.0231m
1804.55pt/m?

I OK

] | Cancel ‘ | Help |

links: Angewendete Scannerparameter fir einen RIEGL Q—50 Laser Scanner: 58 Scanlinien/sec mit einer
Winkelauflésung von 0,0663 zwischen zwei Laserschiissen -> resultiert in einer Punktauflosung auf der Fassade
von ca. 2,3 cm pro Scanner und Scan

rechts Punktmuster auf der Fassade (rot = linker Scanner 1, grtin = rechter Scanner 2), ergibt fir diesen
Fassadenausschnitt 3.500 Punkte pro Quadratmeter von beiden Scannern (Rasterlinienabstand = 1cm)
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RIEGL VMX-250 in Venice 7k Magich  EQ
Von: RieglLMS | 14. Februar 2011 | 13 Aufrufe

The RIEGL VIMX-250 mobile laser scanning system on duty in Venice, Italy. This joint project camied out by RIEGL, Universita
IUAV di Venecia, EKG Baukultur and Phocad results in impressive results, due to the first on site use of the new,
complementary VMX-250-CS6 camera system.

- (Weitere Informationen)

You can find the movie in the Internet:
www.youtube.com/user/RieglLMS
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Orthogonale Darstellung der Punktwolke
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Orthogonale Darstellung der Punktwolke
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3D Auswertung mittels Monoplotting

Terrestrial Scanning Mobile Scanning Airborne Scanning Industrial Scanning

www.riegl.com Casa Pesaro



1 R’EG’-
PHIDIAS

i} PHOCAD

3D Auswertung mittels Monoplotting

Terrestrial Scanning Mobile Scanning Airborne Scanning Industrial Scanning

www.riegl.com Casa Pesaro



LASER MEASUREMENT SYSTEMS

Danke fur Ihre Aufmerksamkeit!

Die Filme finden Sie auf
www.youtube.com/user/RieglLMS
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