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Measurements  

terrestrial laser scanner 
ScanStation from Leica   

instrument with HDS targets 

different distances  
theoretical interval of target’s displacement  
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Processing data  

•        with Cyclone v.6.0 software form Leica  

•        with Matlab 

using our own programme written in Matlab the centres of HDS 
targets were appointed as the arithmetic mean of all points 

HDS target – point cloud  HDS target – inputed vertex 

variant’s 
number 

Theoretical interval of 
target’s displacement 

[m] 

1 0,001 

2 0,003 

3 0,005 

4 0,010 

5 0,020 

Option’s 
number 

distance [m] 

A 49, 982  

B 100, 051  

C 150,008 

D 199, 959  

E 249,959 

F 290,643 

Results 

 
 
 
 

Variant 1 Variant 2 Variant 3 Variant 4 Variant 5 

interval 
opction 

|ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| 

A 0,002 0,001 0,001 0,003 0,003 0,002 0,004 0,006 0,005 0,009 0,011 0,009 0,019 0,021 0,019 
B 0,003 0,002 0,002 0,005 0,004 0,005 0,008 0,006 0,005 0,020 0,011 0,010 0,026 0,021 0,019 
C 0,002 0,000 0,004 0,011 0,002 0,002 0,010 0,004 0,006 0,015 0,009 0,015 0,022 0,019 0,027 
D 0,006 0,001 0,000 0,004 0,004 0,007 0,004 0,005 0,008 0,020 0,010 0,018 0,024 0,019 0,022 
E 0,001 0,001 0,005 0,008 0,002 0,003 0,013 0,006 0,007 0,012 0,013 0,009 0,032 0,023 0,021 
F 0,007 0,000 0,004 0,003 0,003 0,000 0,003 0,005 0,009 0,010 0,010 0,009 0,021 0,020 0,019 

Wariant 1 Wariant 2 Wariant 3 Wariant 4 Wariant 5 

interwał 
opcja 

|ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| |ΔXp| |ΔYp| |ΔZp| 

A 0,002 0,000 0,000 0,003 0,003 0,002 0,005 0,005 0,005 0,010 0,011 0,009 0,019 0,021 0,019 
B 0,001 0,001 0,001 0,003 0,004 0,003 0,005 0,006 0,005 0,013 0,010 0,007 0,024 0,021 0,017 
C 0,004 0,001 0,000 0,005 0,002 0,002 0,008 0,005 0,004 0,014 0,009 0,008 0,021 0,020 0,020 
D 0,002 0,001 0,001 0,004 0,004 0,003 0,010 0,005 0,002 0,015 0,010 0,012 0,028 0,020 0,020 
E 0,002 0,001 0,002 0,009 0,002 0,004 0,009 0,006 0,007 0,015 0,012 0,009 0,027 0,022 0,016 
F 0,020 0,000 0,001 0,017 0,003 0,002 0,016 0,005 0,006 0,012 0,010 0,013 0,003 0,020 0,027 

Relative differences between a starting position of a target and after moving by defined interval for different variants and options 
(Cyclone) 

Relative differences between a starting position of a target and after moving by defined interval for different variants and options 
(Matlab) 
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