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Einzelbaumerkennung

Punktwolke, am besten drehbar

Punktwolke, 50 x 150 m, 44 p/m²
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Einzelbaumerkennung

Bestandeshöhenmodell von der selben Punktwolke. Auflösung 25 cm
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Bäume identifizieren

Einzelbaumerkennung Einzelbaumsegmentierung

Bild mit chm und 

Kronen-Punkten
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Bäume identifizieren

Einzelbaumerkennung

• Lokales-Maximum-Filter

Einzelbaumsegmentierung

• Wasserscheiden
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Qualität von Segmentierungen

Im Allgemeinen:

• Funktioniert gut für homogene Nadelwälder

• Laubholzbestände sind schwieriger

• Mehrschichtige Bestände sind schwer bis 

unmöglich

Plot „WREF_084_2019“ von „NEON“ 

segmentiert mit AMS3D
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Qualität von Segmentierungen

Im Allgemeinen:

• Funktioniert gut für homogene Nadelwälder

• Laubholzbestände sind schwieriger

• Mehrschichtige Bestände sind schwer bis 

unmöglich

Plot „OSBS_011_2019“ von „NEON“ 

segmentiert mit lidR::watershed: 

massive Untersegmentierung
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Bäume identifizieren

Generelles

• Erkennung vs. Segmentierung

• Arbeit mit Höhenmodell vs. mit ganzer Punktwolke

• Zahlreiche Algorithmen existieren

• Implementierung unterschiedlich

• Unterschiedliche Anforderungen an:

• Punktdichte

• Rechenkapazität

Alternativen

• Bilderkennung auf Luftbildern

• KI-Basierte Methoden auf hochaufgelösten Punktwolken
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Adaptive Mean Shift 3D: Der Algorithmus

• Basiert auf einem Artikel von Antonio Ferraz und Kollegen 
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Adaptive Mean Shift 3D: Der Algorithmus

• Annahme: Bäume bilden lokale Maxima der Punktdichte

• Vorgehensweise:

1. Für einen Punkt, konstruiere einen Zylinder mit 

diesem als Mittelpunkt

2. Berechne gewichtetes Mittel enthaltener Punkte

3. Konstruiere neuen Zylinder an diesem Punkt …

4. Wiederholen, bis es konvergiert

5. Ausführen für alle Punkte in der Punktwolke

6. Die Punkte, die zum selben Ort hin konvergieren, 

bilden einen Baum

Abbildung aus Ferraz et al. 2012
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Adaptive Mean Shift 3D: Der Algorithmus

Punktwolke, nach Höhe gefärbt Segmentiert & nach Baum gefärbt Alle Mittelpunkte der Such-Zylinder
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Adaptive Mean Shift 3D: Warum dieser Algorithmus?

• Langsamer, aber präziser als einfachere Methoden

• Optimal für Daten von flugzeuggestütztem Lidar 

mit ca. 10 Punkten / m²

• Segmentierung mehrschichtiger Bestände ist 

potentiell möglich

• Strukturelle Zusammenhänge in der Punktwolke 

werden nicht benötigt

Punktwolke von Weiser et al. 2022, 

mit AMS3D segmentiert
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Technische Umsetzung

• R-Paket „crownsegmentr“

• Verwendet „lidR“

• Benötigt Punktwolken als 

LAS (oder LAZ)
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Das Problem mit dem Kronendurchmesser

• Die Größe der Such-Zylinder hängt ab von Höhe und Parametern

• Ergebnisse sind besser, wenn Zylinder etwa so groß sind wie Baumkronen

• Durch eine Vorab-Segmentierung mit einem schnellen Algorithmus lässt sich

eine Karte des Kronenbreiten-zu-Höhen-Verhältnisses erstellen

Bestandeshöhenmodell Segmentierung mit lidR::watershed() Verhältnis Kronendurchmesser / Höhe Gemittelt im 5 m-Umkreis 



03.12.2025
Seite 15 Timon Miesner

Online-Seminar „Einführung in Lidar: Überblick und Anwendungen für die Forstpraxis“  

Was bringt es?

• Höhe: sehr genau

• Kronendurchmesser: nicht schlecht

• Stammzahl: Abhängig vom Bestand

• BHD: Annäherung über Modelle
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