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(57) Abstract: The invention relates to a method for monitoring the orientation of a laser scanner (3, 5). In the method, the laser scanner
(3, 5) repeatedly determines distances of the laser scanner (3, 5) from a plurality of measurement points on various planar external
surfaces of a measurement object (9), wherein all measurement objects (9) have the same geometric form having planar external surfaces
and are arranged such that the normal vectors (11, 13) of the external surfaces of all measurement objects have defined directions in
a fixed first reference system (K). From the determined distances, the directions of normal vectors (11, 13) of external surfaces of the
measurement object (9) are determined, for each measurement object (9), in a second reference system (K1, K2) relating to the laser
scanner (3, 5). A change to the orientation of the laser scanner (3, 5) is inferred when the direction of at least one normal vector (11,

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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13) in the second reference system (K1, K2) changes significantly, for example by more than a specified angle.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Uberwachen der Ausrichtung eines Laserscanners (3, 5). Bei dem
Verfahren werden mit dem Laserscanner (3, 5) wiederholt Abstinde des Laserscanners (3, 5) von jeweils mehreren Messpunkten auf
verschiedenen planaren AuBenoberflichen jeweils eines Messobjekts (9) ermittelt, wobei alle Messobjekte (9) dieselbe geometrische
Form mit planaren Aufienoberfléchen aufweisen und derart angeordnet sind, dass die Normalenvektoren (11, 13) der Auienoberflichen
aller Messobjekte (9) definierte Richtungen in einem festgelegten ersten Bezugssystem (K) aufweisen. Aus den ermittelten Abstanden
werden fiir jedes Messobjekt (9) die Richtungen von Normalenvektoren (11, 13) von Auienoberflichen des Messobjekts (9) in einem auf
den Laserscanner (3, 5) bezogenen zweiten Bezugssystem (K1, K2) bestimmt. Auf eine Anderung der Ausrichtung des Laserscanners
(3, 5) wird geschlossen, wenn sich die Richtung wenigstens eines Normalenvektors (11, 13) in dem zweiten Bezugssystem (K1, K2)
signifikant, beispielsweise um mehr als einen vorgegebenen Winkel, dndert.



