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3D-Endoskopie für „Remote Visual Inspection“

Systeme mit berührungslosen Messverfahren werden meist in kontrollierter 
Umgebung bei bekannten Messobjekten eingesetzt. Bei der Vermessung von 
schwer zugänglichen und unbekannten Umgebungen, wie z.B. bei Triebwerken, 
können dort Situationen auftreten, bei denen die Messaufgabe zusätzlich erschwert 
wird. In diesem Beitrag wird exemplarisch eine echtzeitfähige bildbasierte Stereo-
Videoverarbeitungskette für die 3D-Endoskopie vorgestellt, mit dem diese 
Herausforderungen gelöst werden können.

Berührungslose optische Messverfahren werden bereits in vielen industriellen 
Bereichen wie bei der Produktionsüberwachung von Bauteilen oder der 
Generierung von hochpräzisen 3D-Modellen eingesetzt. Diese Systeme werden 
jedoch in kontrollierten Umgebungen eingesetzt und das zu vermessende Objekt ist 
meist bekannt. Die Verfahren arbeiten dabei mit aktiven Verfahren wie „Structured 
Light“ oder passiven photogrammetrischen Referenzmarkern sogenannten 
Fiducials. Dies ist insbesondere für den Bereich „Remote Visual Inspection“ (RVI) 
bei Inspektions- und Wartungsarbeiten nicht praktikabel, da die visuelle Kontrolle 
in unkontrollierten, schwer zugänglichen und unbekannten Umgebungen erfolgt 
wie bspw. Triebwerken, Rohrleitungssystemen oder technischen Hohlräumen. Im 
Gegensatz zu optischen In-Line-Messsystemen können dort jederzeit Situationen 
auftreten, in denen eine komplizierte Geräteführung sowie schlechte 
Beleuchtungsverhältnisse die Messaufgabe zusätzlich erschweren. Daraus ergeben 
sich besondere Anforderungen an das berührungslose Messsystem. Exemplarisch 
wird hier eine echtzeitfähige bildbasierte Stereo-Videoverarbeitungskette für die 
3D-Endoskopie vorgestellt, die hochgenaue 3D-Messungen ermöglicht. Weiterhin 
wird ein erster Kalibrier- und Messaufbau skizziert, der in Zukunft eine objektive 
Bewertung von rein bildbasierten Messsystemen ermöglichen soll.

Stereoprinzip

Die Aufnahme der Bilder erfolgt durch ein 3D-Endoskop (Abb. 1). Die Stereodaten 
werden synchron über zwei horizontal versetzte optische Strahlengänge 
aufgenommen. Der Horizontalversatz, bestimmt die Stereobasis und die Größe der 
sog. Stereoparallaxe, die für den 3D-Eindruck sowie die theoretisch erreichbare 
Messgenauigkeit entscheidend ist.


