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rü
m

m
u
n
g

d
er

L
in

se.

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

3
2
0

1
6
.
D

e
z
e
m

b
e
r

2
0
0
5



A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
ic

h
tsy

ste
m

e
in

d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

A
rte

n
v
o
n

V
e
rz

e
ic

h
n
u
n
g
e
n

R
a
d
ia

le
V
e
rze

ich
n
u
n
g

g
e
ra

d
e

L
in

ie
n
→

k
e
in

e
V
e
rz

e
ic

h
n
u
n
g

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

3
2
1

1
6
.
D

e
z
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
ic

h
tsy

ste
m

e
in

d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

A
rte

n
v
o
n

V
e
rz

e
ic

h
n
u
n
g
e
n

T
a
n
g
e
n
tia

le
V
e
rze

ich
n
u
n
g

g
e
ra

d
e

L
in

ie
n
→

k
e
in

e
V
e
rz

e
ic

h
n
u
n
g

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

3
2
2

1
6
.
D

e
z
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
ic

h
tsy

ste
m

e
in

d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

A
rte

n
v
o
n

V
e
rz

e
ic

h
n
u
n
g
e
n

M
o
d
e
llie

ru
n
g

d
e
r

L
in

se
n
ve

rze
ich

n
u
n
g

●
N

ach
W

en
g

et.
al.

(1992)
u
n
tersch

eid
et

m
an

d
rei

V
erzeich

n
u
n
gen

,
d
ie

m
o
d
elliert

w
erd

en
:

1.
R
ad

iale
L
in

sen
verzeich

n
u
g

(en
gl.

ra
d
ia

l
d
isto

rtio
n
)

2.
D

ezen
trieren

d
e

V
erzeich

n
u
n
g

(en
gl.

d
ecen

terin
g

d
isto

rtio
n
)

3.
V
erzeich

n
u
n
g

d
es

d
ü
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ü
n
n
e
n

P
rism

a
s

D
u
p

=
s
1 (u

2
+

v
2)

+
O

[(u
,v

)
4]

D
v
p

=
s
2 (u

2
+

v
2)

+
O

[(u
,v

)
4]

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

3
2
6

1
6
.
D

e
z
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
ic

h
tsy

ste
m

e
in

d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

A
rte

n
v
o
n

V
e
rz

e
ic

h
n
u
n
g
e
n

G
e
sa

m
tm

o
d
e
ll

d
e
r

L
in

se
n
ve

rze
ich

n
u
n
g

W
ir

ign
orieren

d
ie

T
erm

e
m

it
O

rd
n
u
n
g

h
öh
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