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Uwaga! Lasery!

Technologia skanowania lasero-
wego zmienia sie w okamgnieniu.

Jeszcze w poprzedniej deka-
dzie traktowana byta raczej jako
ciekawostka lub fanaberia, a dzis$ jest powszechnie wyko-
rzystywana do rozwigzywania powaznych probleméw. Szaco-
wanie kosztu i czasu remontu spalonego mostu, zachowanie
dziedzictwa kulturowego dla przysztych pokolen, przygoto-
wywanie projektéw nowych budowli, drég i kolei, ochrona
przed powodzig czy osuwiskami — to tylko wybrane przykta-
dy z ostatnich lat. Z biegiem czasu bedzie ich tylko wigcej, bo
—jak szacujg firmy analityczne — rynek skanowania laserowe-
go ma rosna¢ w tempie az 10-15% rocznie. Te obiecujace per-
spektywy sprawiaja, ze coraz wiecej firm i instytucji powaznie
rozwaza zajecie sig skanowaniem laserowym. Najwieksze za-
interesowanie panuje oczywiscie w geodezji, ale na inwestycje
w skaner i oprogramowanie do obrébki chmur punktéw coraz
czedciej decyduja sie réwniez podmioty z branzy architekto-
nicznej, budowlanej, projektowej czy nawet archeologiczne;.
Weiaz nie jest to jednak pewna maszynka do zarabiania pie-
niedzy. Zakup trzeba wiec powaznie przemysle¢, tym bardziej
ze koszty idg w setki tysiecy zlotych.

By poméc w podjeciu trafnej decyzji, oddajemy w Panistwa
rece niezbednik SKANOWANIE LASEROWE. W poréwnaniu
z poprzednimi edycjami zaszly w nim dwie istotne zmiany.
Po pierwsze, najnowsze wydanie rozbudowalismy o zesta-
wienie aplikacji do przetwarzania chmur punktéw. Nie brak
bowiem opinii, ze obecnie to dobor software’u, a nie har-
dwareu decyduje o sukcesie w branzy LiDAR. Po drugie, by
wyjsc¢ z publikacja do jak najszerszego grona specjalistow,
réwniez spoza geodezji, nie dotaczamy jej — jak wczesniej —
do miesiecznika GEODETA, ale udostepniamy bezptatnie
w internecie w formie PDF-a oraz e-booka. Zachecamy do jak
najszerszego wykorzystania niezbednika — przegladania, dru-
kowania i dzielenia sig ze znajomymi!
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systemowi Riegl VMZ nie ma juz takiej koniec

obilne systemy skano-
M wania znajdujg w geo-

dezji coraz szersze za-
stosowanie. Wiele z nich
bazuje na rozwigzaniach
serii VMX austriackiej fir-
my Riegl. Ich popularnos¢
to zastuga kompaktowe-
go designu oraz wysokiej
wydajnosci sprzetu, dzieki
czemu $wietnie nadaje sie
on do integracji z r6znymi
platformami — zar6wno sa-
mochodami (zwyktymi oraz
terenowymi) czy pojazdami
szynowymi, jak i lodziami
i statkami. Modele VMX to
sprawdzone systemy oferu-
jace wysoce doktadne, ska-

GEOSPRIET

Hybrydowy mobilny system skanowania laserowego Riegl VMZ

Stacjonarnie
i kinematycznie

Uzytkownik naziemnego skanera laserowego, ktéry chciat zajac¢
sie rowniez pomiarami mobilnymi, na ogét musiat dotad zainwe-
stowa¢ w dodatkowy, czesto kosztowny sprzet. Dzieki nowemu

librowane dane pomiarowe
(chmura punktéw) oraz ob-
razowe. Dzieki nim, a takze
odpowiedniemu oprogramo-

waniu firmy Riegl obslugu-
jacemu mobilne skanowa-
nie laserowe otrzymamy
materialy, ktére odpowiada-

ZNOSCi.

Riegl VMZ Mobile Laser
Mapping System: kombinacja
stacjonarnego oraz mobilnego
skanera laserowego jest szcze-
gélne przydatna w pomiarach
kopalni odkrywkowych, wysy-
pisk oraz kamieniofoméw

ja najwyzszym standardom
dotyczacym doktadnosci
i wyrazistosci.

Tego typu instrumenty sag
czesto wykorzystywane ja-
ko uzupeinienie stacjonar-
nego sposobu pozyskiwania
danych. Dlatego coraz wiecej
uzytkownikéw decyduje sie
na wprowadzenie naziem-
nych urzadzen marki Riegl
do samodzielnie rozwijanych
platform mobilnych. Warto
rozwazy¢ taki wariant chocby
ze wzgledéw ekonomicznych.

Oczywiscie obstuga takie-
go systemu oraz przepiecie
instrumentu ze stacjonarne-
go na ruchomy (i odwrotnie)
powinno przebiega¢ mozliwie
szybko i sprawnie. Krétko mé-
wigc, zdejmujemy skaner 3D
ze statywu, montujemy na
pojezdzie i mamy mozliwosé
rejestrowania zaréwno sta-

Skaner zamocowany do statywu
w celu stacjonarnego zbierania
danych



(

cjonarnych, jak i mobilnych
danych.

wyzszym wymaganiom

rynkowym, tworzac sys-
tem VMZ Hybrid Mobile La-
ser Mapping. Jest on kombi-
nacjg naziemnego skanera
3D (Riegl VZ-400, VZ-1000,
VZ-2000 lub zaprezentowa-
nego w tym roku modelu
VZ-400i) z catkowicie zin-
tegrowang jednostkg IMU/
GNSS niezbedng przy kine-
matycznym zbieraniu da-
nych.

By polaczy¢ mozliwosci obu
tych urzadzen, skaner wypo-
sazono w specjalny adapter,
ktéry pozostaje zamontowa-
ny do instrumentu réwniez
w trakcie pomiaru stacjonar-
nego. Uzycie tego adaptera
oraz $ruby, dzieki ktérym ska-
ner mocowany jest do jednost-
ki IMU/GNSS, sprawia, ze sys-
tem jest blyskawicznie gotowy
do pracy.

Zdjecie skanera ze staty-
wu i zamontowanie na mo-
bilnej platformie (oraz na od-
wrét) wymaga jedynie kilku
prostych ruchéw, i to bez ko-
nieczno$ci uzycia specjali-
stycznych narzedzi. Instala-
cje dodatkowo usprawniajg
odpowiednie bolce jednostki
IMU/GNSS, ktére idealnie pa-
suja do adaptera, gwarantujac
stalo$¢ wspétrzednych skane-
ra 3D wzgledem inercyjnego
instrumentu nawet przy wie-
lokrotnym przepinaniu sys-
temu z platformy stacjonar-
nej na ruchomsg. Tym samym
zachowana jest wysoce do-
ktadna kalibracja rozwiaza-
nia (calibration of boresight
misalignment).

Istotng sktadowsg rozwiaza-
nia jest skalibrowana i zsyn-

F irma Riegl sprostata po-

Dzieki kilku prostym ruchom skaner moze by¢ zamontowany na pojezdzie i gotowy do mobilnego uzycia

Sterowanie systemem i pozyskiwanie danych za pomocq laptopa

chronizowana z odbiornikiem
GPS cyfrowa kamera Nikon
DSLR zintegrowana z VMZ
poprzez uchwyt na skanerze.
Co wazne, istnieje mozliwo$c
zastosowania innego aparatu,
np. Pointgrey Ladybug.
Wykorzystanie systemu
ulatwia stabilny uchwyt nos-

ny pasujacy do standardo-
wych bagaznikéw dacho-
wych. W zaleznosci od tego,
czy VMZ bedzie uzywany
w pozycji pionowej czy pozio-
mej, na ramie bagaznika nale-
zy zamontowaé odpowiednie
mocowanie ttumiace drgania.
System przytwierdzany jest do

T——

niego przy uzyciu §rub mocu-
jacych.

K ompletny system (skaner,

kamera oraz jednostka
IMU/GNSS) zaopatrywa-
ny jest w energie za pomoca
klasycznego akumulatora sa-
mochodowego. Sterowanie
systemem oraz pozyskiwanie
danych (chmura punktéw 3D
oraz skalibrowane zdjecia cy-
frowe) odbywa sig natomiast
przy uzyciu laptopa.
Zastosowanie pakietéw
oprogramowania firmy Riegl
przeznaczonych dla naziem-
nych oraz mobilnych skane-
réw laserowych pozwala na
pelne wykorzystanie mozli-
wodci instrumentu. Aplikacje
zapewniaja bowiem efektyw-
ne oraz fatwe w obstudze pro-
cesy robocze, zaré6wno przy
pozyskiwaniu danych, jak
iich pé6zniejszej obrébce.

ombinacja danych z sys-
K teméw stacjonarnych

oraz mobilnych znajdu-
je zastosowanie w pomiarach
kopaln odkrywkowych, wy-
robisk, kamienioloméw oraz
wysypisk. Sprawdza sig row-
niez przy nadzorze duzych
placow budowy, w mniej-
szych projektach infrastruk-
turalnych, w pracach doty-
czacych zagospodarowania
przestrzennego oraz w pre-
cyzyjnych pomiarach koryt
rzecznych.

— Cho¢ hybrydowy system
VMZ w jednym urzadzeniu
taczy mozliwosci mobilne-
go i stacjonarnego skanowa-
nia, to jednak nie moze by¢
traktowany jako réwnorzed-
ne zastepstwo dla systemu
stworzonego wytacznie do
zastosowan mobilnych, np.
Riegl VMX wyposazonego
w 2 skanery profilowe 360°
— méwi Harald Teufelsbau-
er, menedzer produktu firmy
Riegl. — Wybierajac rozwia-
zanie kinematyczne, nalezy
obok kosztéw rozwazy¢ réw-
niez spektrum zastosowan
produktu. Wéwczas uzyt-
kownik otrzyma pozadane
rezultaty — wyjasnia.

Riegl Laser Measurement Systems

Jucek Krawiec Laser-3D
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Firma Zoller+Fr6hlich wspiera studencki projekt ,3Dom”

Chrzest bojowy
w katedrze

Podczas tegorocznych targéw Intergeo firma Z+F zaprezentowa-
ta unikatowy skaner laserowy Imager 5010X. W instrumencie
tym warto zwréci¢ uwage na wbudowane sensory orienta-

cji: odbiornik GPS, inercyjng jednostke pomiarowsq i barometr.
Ich zalety postanowiono przetestowac na bardzo wymagajagcym
obiekcie — jednej z najwiekszych katedr $wiata.

rojekt ,3Dom” (od nie- § ¥: a1 ,{ v o ii .f'_
P mieckiego ,,Dom”, czyli gy B4 ¥ B it
,katedra”) zaktada po- | :

miar Katedry w Kolonii me-
toda skanowania 3D w celu
zachowania obiektu dla przy-
szlych pokolen. Jego inicjato-
rami byli Christopher Wic-
kenden oraz Douglas Pitchard
z Uniwersytetu Heriot-Watt
w Edynburgu. Przedsiewzie-
cie jest realizowane sitami

Katedra w Kolonii w chmurze
punktéw pokolorowane;j w tech-
nologii HDR

........
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studentéw z Wyzszej Szkoty
Fresenius, a wspierajg je mia-
sto Kolonia, Dombauhftte
(administrator tego zabytku)
oraz firma Zoller+Frohlich
— wiodacy producent syste-
mow pomiarowych 2D i 3D.
Wprawdzie idea ,cyfro-
wej konserwacji” pomnikow
wchodzacych w sklad dzie-
dzictwa kulturowego UNE-
SCO nie jest nowa i praktyku-
je ja wiele organizaciji (takich
jak ZamaniProjekt lub Cy-
Ark), to jednak pomiary ko-
loniskiej §wigtyni stanowig
pod wieloma wzgledami wy-
jatkowe przedsiewzigcie.

zczegblnym wyzwa-
S niem dla projektu jest

wielko$¢ oraz zlozonosé
obiektu — zaznacza kierow-
nik prac Douglas Pitchard.
Z pewnoscig wie, co mowi,
bo miat juz okazje dokumen-
towaé¢ w 3D takie zabytki,
jak choc¢by géra Rushmore,
w ktérej wyrzezbiono twarze
czterech prezydentéw USA.
Znajdujace sie na koloniskim
obiekcie liczne wieze, orna-
menty, cokoly oraz rzezby
wymagajg niezmiernie do-
kladnego urzadzenia pomia-
rowego, duzej liczby punk-
téw pomiarowych oraz wielu
stanowisk. Dodatkowo decy-
dujaca role, gtéwnie z punktu
widzenia techniczno-finan-
sowego, odgrywa czynnik
czasu.

Aby stana¢ na wysokosci
zadania, obok skanera Zol-
ler+Frohlich Imager 5010C
do projektu wdrozono réw-
niez premierowe urzadzenie
tej marki, czyli Z+F Imager
5010X. Ten skaner 3D z moz-
liwoscig pomiaru ponad mi-
liona punktéw na sekunde
na dystansie do 187 m za-
licza sie do instrumentéw
najnowszej generacji. Jego
dodatkowsq zaleta jest do-
ktadnosé¢ pomiaru ponizej
milimetra.

Za gléwny atut skanera na-
lezy jednak uzna¢ mozliwosé
wyznaczania wlasnej pozy-
c¢ji za pomocg wbudowanych

Skaner Imager 5010X skanuje
wnetrze katedry

GEOPROJEKT

Zarejestrowane pozycje skanéw
zaprezentowane w oprogramo-
waniu Scout

sensorOw orientacji i prze-
sylania jej wraz ze zgroma-
dzonymi punktami pomia-
rowymi do dzialajacego na
tabletach programu Z+F La-
serControl Scout. Na pod-
stawie tych danych aplika-
cja automatycznie rejestruje
(taczy) poszczegdlne pozycje
skandéw, tworzac tym samym
tréjwymiarowy obraz mierzo-
nego obiektu.

Niewatpliwg zaleta takie-
go systemu jest mozliwosé
sprawdzenia, czy projekt jest
kompletny, oraz wychwyce-
nia w trakcie pracy ewentu-
alnych luk w danych. Jesli
stwierdzi sig ich wystepowa-
nie, wystarczy szybko usta-
wi¢ instrument Z+F Imager
5010X w odpowiednim miej-
scu i uzupetnic braki.

I

P rojekt ,3Dom” Wyzszej

Szkotly Fresenius sktada

sig z dwdch faz. Pierwsza
polegata na catosciowym ze-
skanowaniu obiektu i zosta-
ta juz zakonczona sukcesem.
Tym samym po raz kolejny
udowodniono przydatno$é
precyzyjnych danych tréjwy-
miarowych do celéw archiwi-
zacji oraz renowacji. Druga fa-
zarozpoczela sie we wrzesniu
biezacego roku i ma na celu
wykonanie jeszcze bardziej
szczeg6lowych skanéw obiek-
tu, tak aby uchwyci¢ wszyst-
kie jego najdrobniejsze detale.
Zoller+Frihlich/

Jucek Krawiec Laser-3D
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GEOIESTAWIENIE

Naziemne skanery laserowe

Nadchodzi era lasera?

Cho¢ nie brak firm, ktére chciatyby kupi¢ skaner laserowy, to
jednak wiele z nich obawia sie, ze w polskich warunkach taka
inwestycja moze sig nie zwroéci¢. Decyzja o takim zakupie jest
faktycznie ryzykowna, ale mamy w kraju coraz wiecej przy-
ktadéw przedsiebiorstw, ktére jej nie zatuja.

famach GEODETY i Geo-

forum.pl wyczerpujaco
opisywali$émy niemal kazde
skanowanie laserowe, jakie
bylo realizowane przez pol-
skie firmy. Dzi§ ledwo nada-
zamy ze wzmiankowaniem
o najciekawszych projektach!
A w ostatnich miesigcach by-
fo to np. skanowanie spalone-
go mostu Lazienkowskiego,
zbiornika zaporowego Swin-
na Poreba, Patacu w Wilano-
wie, trasy S5 czy mostu na
Martwej Wisle.

Ale bardziej niz rosnaca
liczba projektéw cieszy¢ po-
winna zmiana ich profilu.
Jeszcze niedawno dominowa-
ly pomiary testowe, ekspery-
mentalne, wzglednie pokazy
technologii realizowane po
kosztach albo wrecz za dar-
mo. Dzi$ to po prostu sposéb
na zarobek dobry jak kazdy
inny. Kiedy$ firmy skupiaty
sie na dostarczaniu surowej
lub wstepnie przetworzonej
chmury punktéw, teraz klient
staje sie bardziej wymagajacy
(ale i swiadomy technologii) i
zada szczeg6towych modeli 3D
lub zaawansowanych analiz.

Nie sposéb nie wspomnieé
o coraz liczniejszych studenc-
kich pomiarach skanerem la-
serowym, o ktérych réwniez
piszemy w GEODECIE i na
Geoforum.pl. Cho¢ skaner nie
jest przeciez sprzetem tanim,
to uczelnie o r6znych profi-
lach nie tylko go kupuja, ale

J eszcze kilka lat temu na
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réwniez udostepniajg studen-
tom na potrzeby prac dyplo-
mowych czy wyjazdéw nauko-
wych. Na rynku nie powinno
wiec brakowaé kadry, ktéra
dobrze wie, jak zrobi¢ uzytek
z chmury punktéw. A tacy spe-
cjalisci beda potrzebni, bo we-
dtug prognoz firmy badawczej
ReportLinker do konca deka-
dy europejski rynek LiDAR ma
rosngé w $rednim tempie po-
nad 12% rocznie.

iech nas jednak ten opty-
N mizm nie zwiedzie. Cho¢

rowniez w Polsce bran-
za laserowa szybko ro$nie, to
jednak wciaz jest skromna i
nie brak w niej probleméw.
Na potrzeby dodatku sprébo-
wali$my nawet zliczy¢ kra-
jowe firmy, ktore $wiadcza
ustugi skanowania laserowe-
go. Wedlug wskazan Google-
’ainaszej wiedzy wyszlo nam
nieco powyzej 30. Cho¢ oczy-
wiscie moglismy sig czesci nie
doliczy¢, to i tak choéby w po-
réwnaniu z liczbg firm geode-
zyjnych jest ich bardzo malo.
Zreszta sami wlasciciele ska-
neréw laserowych nie kryja,
ze stanowig na tyle mate gro-
no, iz $wietnie znajq sie na-
wzajem.

Do waskiego klubu uzyt-
kownikéw technologii Li-
DAR nalezy jeszcze doliczy¢
jednostki naukowo-badawcze
oraz réznego rodzaju panstwo-
we instytucje. To o tyle wazne,
ze niektére z nich prébuja re-

alizowac komercyjne zlecenia,
czym doprowadzaja biznes do
biatej goraczki.

Jakie sa przyczyny skrom-
nych rozmiaréw polskiego
rynku LiDAR? Z pewnoscig
nie chodzi tu wylacznie o wy-
soki koszt inwestycji (0 czym
za chwile), bo ten mozna po-
kry¢, positkujac sie choéby
unijnymi dotacjami (co zresz-
tg wiele firm i instytucji ro-
bi). Wigkszym problemem
jest wcigz niewielki popyt na
chmure punktéw oraz pro-
dukty pochodne. Nawet firmy,
ktére niezle radzg sobie w tej
branzy, podkreslaja, ze wcigz
muszg wkladaé¢ sporo energii
w edukowanie potencjalnych
odbiorcéw w zakresie mozli-
woéci technologii LiDAR. Ten,
kto chce wejs¢ w te technolo-
gie, niech wiec sie nie spodzie-
wa, ze klienci sami ustawia sie
do niego w kolejce, a skaner
bedzie niezawodng maszyn-
ka do zarabiania pieniedzy.

cilismy potencjalnych

klientéw do zakupu ska-
nera, to pomézmy odpowie-
dzie¢ na pytanie, jaki model
wybra¢? Gdy ostatni raz przy-
gladalismy sie ofercie tych
instrumentéw (a bylo to pod
koniec 2011 roku w dodatku
SKANERY LASEROWE, do-
stepnym bezptatnie na Geo-
forum.pl), doliczylismy sig 23
serii. Teraz jest ich 28, co do-
brze pokazuje, ze rynek ten

J edli jeszcze nie znieche-

rozwija sie naprawde dyna-
micznie. Co jednak istotne,
zmienia sie nie tylko liczba
dostepnych modeli, ale takze
ich ceny oraz mozliwosci po-
miarowe. Przyjrzyjmy sie naj-
ciekawszym instrumentom.

Idac w kolejnosci alfabe-
tycznej, zaczynamy od marki
Faro, ktdra przez ostatnie la-
ta wypracowala sobie opinie
producenta dobrego sprzetu
dostepnego w korzystnych ce-
nach. Jej najnowsze produkty
to model Focus3D X330 (czyli
X130 o zasiegu wydluzonym
do 330 metréw), a takze recz-
ny instrument Freestyle, kt6-
ry moze by¢ stosowany np. do
uzupelniania chmur punktow
w miejscach, ktére dla zwy-
klych instrumentéw sa nie-
dostepne.

Do grona producentéw ska-
neréw laserowych w 2014 r.
dotaczyt szwajcarski GeoMax.
Choc¢ wygladem i parametrami
model Zoom 300 przypomina
urzadzenie wloskiego Stonexa,
to oba produkty rézni chociaz-
by oprogramowanie. W przy-
padku GeoMaxu skaner stero-
wany jest z poziomu aplikacji
X-PAD, ktéra wspélpracuje
réwniez z tachimetrami i od-
biornikami GNSS tej marki,
otwierajac tym samym cieka-
we mozliwosci taczenia réz-
nych technik pomiarowych.

Bodaj najbardziej intrygu-
jaca nowoscig w catym zesta-
wieniu jest ZEB 1 firmy Geo-
SLAM. To w zasadzie nie



skaner, ale reczny mobilny sys-
tem skanowania laserowego,
dziatajacy réwniez bez dostepu
do sygnatéw GNSS. W ocenie
producenta nadaje sie m.in. do
pomiaréw budynkéw lub szy-
béw kopalnianych.

Wracamy do Szwajcarii oraz
do grupy Hexagon. Od ostat-
niego zestawienia catkowi-
cie odmienila sie oferta firmy
Leica Geosystems. Jej mode-
le P16, P30 i P40 promowane
sg jako najszybsze impulsowe
skanery laserowe na $wiecie
— predkosé¢ ich pomiaru sie-
ga bowiem az 1 mln pkt/s, zo-
stawiajgc daleko w tyle wielu
konkurent6w.

ustralijski Maptek sta-
A wia za to na udoskona-
lanie istniejacych pro-
duktow, czego przykltadem
sg nowe modele ER i SR w se-
rii I-Site 8200. Wersja SR
przeznaczona jest do pracy
w podziemnych korytarzach.
Wyrdznia jg 10-metrowy kom-
pozytowy wysiegnik, ktéry
pozwala skanowaé¢ w miej-
scach niedostepnych dla czlo-
wieka. Model ER oferuje z ko-
lei zasigg pomiaru wydluzony
z 500 do 750 metrow.
Nowosci nie brakuje w port-
folio austriackiej firmy Riegl.
Najs$wiezsza premiera jest mo-
del VZ-400i. Cho¢ dodanie do
nazwy literki ,,i” sugeruje, ze
to tylko lekkie od$wiezenie
popularnej serii VZ-400, bez
wahania moze powiedzie¢, iz

mamy do czynienia z nowym
skanerem. Wiekszy ekran, in-
ercyjna jednostka pomiarowa,
szybszy pomiar i transfer da-
nych oraz dluzszy zasieg — to
tylko niektére jego wyr6zniki.
Z nieco starszych nowosci tej
marki warto wspomnie¢ takze
o modelu VZ-6000, ktéry —jak
nazwa wskazuje — moze mie-
rzy¢ na dystansie nawet 6 km.
W towal pierwszy model
swojego skanera lase-
rowego w 2013 roku i od te-
go czasu systematycznie go
udoskonala. Na przyktad
ostatnio skrécono minimal-
ny zasieg pomiaru oraz do-
dano nowe funkcje, jak defi-
niowanie obszaru, ktéry ma
by¢ skanowany z wyzsza roz-
dzielczoscig oraz filtrowanie
poszczeg6lnych odbic lasera.
Japonski Topcon ma w swo-
jej ofercie tylko jeden skaner,
ale za to dostepny w trzech
wersjach o r6znym zasiegu
(a wiec i cenie). Producent za-
chwala w nim przede wszyst-
kim szybkos¢ obstugi (rozu-
miang nie tylko jako sam czas
pomiaru), wbudowane dwa la-
sery o réznych klasach bezpie-
czenstwa czy funkcje Direct
Instrument Height Measure-
ment do szybkiego pomiaru
wysokosci instrumentu.
Zeszloroczng nowoscig fir-
my Trimble jest model TX8.
Warto w nim zwréci¢ uwa-
ge na polaczenie wysokiej

loski Stonex zaprezen-

doktadnosci (ktéra na krét-
kich dystansach sigga nawet
1 mm) i szybko$ci pomiaru
(do 1 mln pkt/s) oraz zasiegu
(120 m).

Zestawienie zamyka fir-
ma Zoller + Frohlich, ktéra
w tym roku zaprezentowata ko-
lejna odstone swojej flagowej
serii Imager 5010. Wydanie X
wyr6zniaja m.in. wbudowane
sensory, dzieki ktérym wstep-
na rejestracja skanéw moze
by¢ przeprowadzana jeszcze
w terenie, i to nawet bez sy-
gnaléw GNSS. Znaczaco przy-
spiesza to postprocessing,
a przede wszystkim zyskujemy
pewno$¢, ze pomierzylismy
wszystko, co planowalismy.
Warto réwniez wspomnieé
o nowych akcesoriach Z+F.
Specjalna dioda pozwala kolo-
rowa¢ chmury nawet w kom-
pletnej ciemnosci, a kamera
termalna umozliwia wzboga-
canie punktéw o atrybut tem-
peratury. W portfolio tej marki
warto réwniez zwroci¢ uwage
na model 5006EX z nietypowa
obudowa. Skonstruowano ja
tak, aby skaner mégt bezpiecz-
nie mierzy¢ w warunkach za-
grozenia wybuchem metanu.
B strzega, ze cho¢ nasze ze-

stawienie poréwnuje wie-
le réznorodnych parametréw,
to jednak zabrakto w nim rze-
czy kluczowej — cen instru-
mentéw. Dystrybutorzy — jak
zwykle —sadzg, ze co$ na tym

aczni obserwatorzy do-
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ugraja, jak ich nie podadza.
Musimy wiec wypowiedzieé
sie za nich.

Ceny najtanszych modeli
skaneréw laserowych zaczy-
naja sie od okoto 10 tys. euro.
Za taka kwote sprzedawane
sg np. podstawowe mode-
le niemieckiej, nieobecnej
w Polsce marki RodeonScan.
Czy jednak za te kwote mozna
spodziewac sig sprzetu dobrej
jakosci? Trudno powiedziec,
bo nic nie wiadomo nam
o polskich uzytkownikach
tych skaneréw (co swojg dro-
ga moze o czyms§ §wiadczyc).

Abstrahujac od tej jednej
marki, jesli decydujemy sie na
prosty model impulsowy, po-
winni$my liczy¢ sig z wydat-
kiem nieco ponad 120 tys. zt
netto. Jesli jednak zalezy nam
na instrumentach o wysokiej
predkosci i dalekim zasie-
gu, trzeba przygotowac blisko
400 tys. z1, cho¢ przy bardziej
,wypasionych” konfiguracjach
ich koszt moze by¢ nawet dwa
razy wyzszy. Ceny modeli fazo-
wych zaczynajg sie natomiast
od okoto 160 tys. zt, a w przy-
padku sprzetu z wyzszej potki
wynosza 230-320 tys. zt.

OczywiScie, zawsze mo-
zemy liczy¢ na promocje lub
mozliwosé¢ zakupu sprze-
tu lekko uzywanego. Geode-
ci z chudszym portfelem po-
winni takze §ledzi¢ oferte
chinskich producentéw, kt6-
rzy wciaz dopracowuja swoje
prototypowe modele. Gdy juz
skonicza, a ich skanery trafig
na rynek, majg by¢ pono¢ do-
stepne ponizej psychologicz-
nej bariery 100 tys. z1.

Pamietajmy jednak, ze za-
kup skanera to dopiero pocza-
tek wydatkéw. Trzeba przeciez
jeszcze kupi¢ oprogramowanie
do obrébki chmur punktéw
oraz porzadng stacje robocza
zdolng przetwarzac duze zbio-
ry danych. Czesto nie obejdzie
sig rowniez bez szkolen. Przy
skromnych zatozeniach roz-
poczecie przygody ze skano-
waniem laserowym powinno
wigc zamknaé sig w 200 tys. z1,
adlabardziej ambitnych kosz-
ty moga poszybowac nawet po-
wyzej miliona zlotych.

Jerzy Krélikowski

GEODETA

SKANOWANIE LASEROWE NR 1 (245) PAZDZIERNIK 2015




SKANERY LASEROWE

Faro

Faro

MARKA

MODEL Focus3D X130 Focus3D X330 Freestyle

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2013 2013 2015

PRZEZNACZENIE architektura, pomiary inzynierskie, ochrona pomiary inzynierskie, pomiary fopograficzne, pomiar w trudno dostepnych warunkach, pomiar

zabytkow, inwentaryzacie, inspekcje, BIM

ochrona zabytkow, inwentaryzacje, inspekeje, BIM

szczeg6tow, inwentaryzaca, ochrona zabytkow

TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] fazowy fazowy inny
LASER
érednica plamki [mm/m] 2,25 na wyjsciv 2,25 na wyjsciu nie dotyczy
dugosc fali [nm] 1550 1550 798-821
klasa bezpieczenstwa 1 1 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA
odlegtoéci [mm/m] 2/130 2/330 brak danych
kata [“] brak danych brak danych brak danych
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm,/m] 15/10m 1,5/10m 021
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 976 000 976000 88 000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 06 0,6 05
maksymalny [m] 130 330 3,0
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 300 305 nie dotyczy
w poziomie [°] 360 360 nie dotyczy
OPROGRAMOWANIE
do pomiaréw Faro Scene Faro Scene Faro Scene, Process, Capture
do postprocessingu Gexcel Reconstructor, EdgelWise, Gexcel Reconstructor, EdgelWise, Gexcel Reconstructor, EdgelWise,

Faro Kubit i inne

Faro Kubit inne

Faro Kubit inne

0BSEUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [GB]

brak

brak

brak

ekran

dotykowy

dotykowy

brak

liczha klawiszy

2 + klowiatura wirtualna

2 + klowiatura wirtualna

1

funkcje obstugiwane z poziomu panelu

panel serwisowy, administracyjny,
obstuga skanowania, podglqd skandw

panel serwisowy, administracyjny,
obstuga skanowania, podglod skandw

whqczanie, wytqczanie,
start, stop procesu skanowania

0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE laptop, tablet, smartfon urzqdzenia mobilne tablet lub laptop
REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwacji FLS FLS FLS

format importu/eksportu Faro, E57, PTZ, PTX, XYZ, VRML, DXF, IGS, PTS, | Faro, E57, PTZ, PTX, XYZ, VRML, DXF, IGS, PTS, Faro, E57, PTZ, PTX, XYZ, XYB, VRML, DXF, 1GS,

FLS, POD i inne FLS, POD PTS, POD

KOMPENSATOR tak tok nie dotyczy
APARAT CYFROWY

whudowany/zewnerzny (nazwa) whudowany whudowany whudowany

matryca [Mpx] 70 70 brak danych

format zapisu zdjec JPG, RAW JPG, RAW brak danych
SENSORY ZEWNETRZNE GPS, inklinometr, barometr, kompas GPS, inklinometr, barometr, kompas brak
STANDARDOWE PORTY WEJS(IA/WYJS(IA microUSB, wifi USB, widi USB
ZASILANIE

rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon/5 Li-lon/5 brak

zasilanie zewnetrzne tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE - w wersji Lite oraz Pro w matej lub duzej walizie |  skaner reczny, zasilany z urzqdzenia mobilnego

transportowe; z kotkami typu tablet

0GOLNE

wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 240 x 200 x 100 240x 200 x 100 260 x 310 x 105

waga z baterig [kg] 52 50 10

norma pyto- i wodoszczelnosci brak brak [P5X

temperatura pracy [°(] 5do 40 5do 40 0do 40

wyposazenie podstawowe bateria, tadowarka, karta pamiedi, czytnik kart, | bateria, tadowarka, karta pamieci, czytnik kart, waliza, fadowarka,

waliza walizo opcjonalnie tablet

gwarancja [miesiqee]

12 z mozliwoscig wydtuzenia

12 z mozliwoscig wydtuzenia

12 z mozliwoscig wydtuzenia

dystrybutor

1PI

1Pl

1Pl
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Geomax GeoSLAM Leica HDS Leica HDS
SPS Zoom 300 ZEB1 ScanStation P16 ScanStation P30
2014 2012 2015 2015

pomiary topograficzne i inzynieryjne, architektura,
pomiary tuneli, pomiary w kopalniach odkrywk.

reczny skaner mobilny do zastosowari w
gornictwie, geodezji, architekturze, budownictwie

pomiary inzynierskie, instalacje,
architektura i zabytki

pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje,
architektura i zabytki

i lesnictwie
impulsowy impulsowy impulsowy z WFD impulsowy z WFD
brak danych 16/10 <35 <35
brak danych 905 1550 1550
1 1 1 1
6/50 30/10 1,2 mm + 10 ppm w catym zakresie (szum: 0,5 mm/50 m)
36 36 8 8
brak danych zalezna od operatora 1,6:50/10 0,8-50/10
40000 43 200 1000000 1000000
25 0,5 04 04
300 30 40 120
90 (od -25 do +65) 120 (w kierunku ruchu operatora) 270 270
360 210 360 360
interfejs WWW wewnetrzne wewnetrzne wewnetrzne
Geomax X-PAD MPS Office ZEB1 Uploader Leica Cyclone, 3DReshaper, Leica Incident Map Studio 360, Leica CloudWorx dla: AutoCAD,
Microstation, REVIT, 3dstudio, AVEVA PDMS, Intergraph SmartPlant 3D , NavisWorks
32 64 6B 256 256
brak brak kolorowy, dotykowy, QVGA 640 x 480 px kolorowy, dotykowy, QVGA 640 x 480 px
nie dotyczy 1 klowiatura wirtualna klowiatura wirtualna

whqczanie, wytqczanie, informacja o statusie

zarzqdzanie skanowaniem, automatyczne

zarzqdzanie projektami, skanowanie, podglgd

zarzqdzanie projektami, skanowanie, pomiar

skanera zgrywanie danych tarcz, nawigzanio, weigcie wstecz, podglad
smartfon. tablet, PC nie dotyczy aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon
X3A BAG BIN BIN
ASCII, PTS, PTX, E57, DXF, DWG, LandXML, SHP, LAZ, PLY ASCII (TXT, PTS, PTX) , COE, 30D, RSP, ZFS, TIFF, JPEG, PNG,
KML LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS, E57, Leica MS50
tok nie dotyczy tok tak
2 whudowane brak whudowany HDR (opcja: Canon EOS 60D/70D) | wbudowany HDR (opcja: Canon EQS 60D/70D)
5 nie dotyczy 4 4
PNG nie dotyczy JPG, JXR JPG, JXR
GPS IMU GPS RTK GPS RTK
Ethemnet, USB USB zasilanie, Ethernet, USB, wi-fi, Bluetooth zasilanie, Ethernet, USB, wi-fi, Bluetooth
Li-Poly/3 LiPo/8 Li-lon/>2,5 Li-lon/>2,5
tak nie tok tok
mozliwos¢ skanowania z wykorzystaniem operator skanuje, chodzag, bez koniecznosci aktualizacjo oprogramowania wewnetrznego przez rok
dedykowanych akcesoriéw zwigkszajqeych pole korzystania ze statywow i szkolenie w cenie
widzenia, mozliwosc skanowania metodg Scan & Go
215x170x 430 360 x 60 x 60 238 x 358 x 395 238 x 358 x 395
70 1,6 12,65 12,65
1P65 P64 P54 [P54
-10do 50 0do50 -20 do 50 -20 do 50
2 baterie, tadowarka z kablem zasilajgcym, data logger, bateria, okablowanie, plecak pionownik laserowy, statyw, 4 akumulatory, tadowarka z kablem do gniazda zapalniczki
twarda walizka na skaner i akcesoria, spodarka transportowy samochodowej, kabel, adapter i miarka wysokosci instrum. pojemnik terenowy
12 12 12-36 12-36
Geoline, Geopryzmat Geotronics Polska Leica Geosystems Leica Geosystems
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SKANERY LASEROWE

Maptek

MARKA Leica HDS Maptek
MODEL ScanStation P40 I-Site 8200 ER/SR I-Site 8820
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2015 2013/2015 2014
PRZEZNACZENIE pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary szybéw kopalnianych, hatd i silosow, gorictwo, pomiary duzych odkrywek i hatd,
architektura i zabytki kartografia geologiczna geologia, analizy geotechniczne, pomiary
topograficzne
TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] impulsowy z WFD impulsowy impulsowy
LASER
srednica plamki [mm/m] <35 6,0 na wyjsciu 6,0 na wyjsciu
dugosc fali [nm] 1550 1545 1545
klasa bezpieczensiwa 1 1 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA
odlegtoéci [mm/m] 1,2 mm + 10 ppm (szum: 0,5 mm/50 m) 6/200 6/200
kata ["] 8 5 5
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm/m] swobodne ustawianie w catym zakresie brak danych brak danych
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 1000000 27 500/13 750 17600
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 04 1,0 25
maksymalny [m] 270 750/500 2000
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 270 125 80
w poziomie [°] 360 360 360
OPROGRAMOWANIE
do pomiaréw wewnetrzne |-Site |-Site
do postprocessingu Leica Cyclone, 3DReshaper, Leica Incident Map |Site Studio ISite Studio
Studio 360, Leica CloudWorx dla: AutoCAD,
Microstation, REVIT, 3dstudio, AVEVA PDMS,
Intergraph SmartPlant 3D, NavisWorks
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS
wewnetrzny dysk twardy [GB] 256 brak brak
ekran kolorowy, dotykowy, QVGA 640 x 480 px brak brak
liczba klawiszy klawiatura wirtualn 2 2
funkcje obstugiwane z poziomu panelu zarzqdzanie projektami, skanowanie, pomiar nie dotyczy nie dotyczy
tarcz, nawigzania, weiecie wstecz, podglqd
0BSLUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE laptop, tablet, smartfon tablet tablet
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwacji BIN 3DR 30R
format importu/eksportu ASCII (TXT, PTS, PTX) , COE, 30D, RSP, ZFS, TIFF, 3DR 3DR
JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS,
E57, Leica MS50
KOMPENSATOR tok tak tok
APARAT CYFROWY
whudowany/zewnetrzny (nazwa) whudowany HDR (opcja: Canon EQS 60D/70D) brak whudowany
matryca [Mpx] 4 nie dotyczy 70
format zapisu zdje¢ JPG, JXR nie dotyczy IPEG
SENSORY ZEWNETRZNE GPS RTK GPS, kompas GPS, kompas
STANDARDOWE PORTY WEJ§(|A/WYJ§(|A zusilanie, Ethernet, USB, wifi, Bluetooth USB, wi-fi USB, wii
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Lilon/>2,5 Lilon/2,5 Li-lon/2,5
zasilanie zewnetrzne tak nie nie
INFORMACJE DODATKOWE aktualizacjo oprogramowania wewngtrznego - -
przez rok i szkolenie w cenie
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 238 x 358 x 395 415x216x 378 455 x 246 x 378
waga z baterig [kg] 12,65 11,9 (bez baterii) 12 (bez baterii)
norma pyto- i wodoszczelnosci P54 P65 P65
temperatura pracy [°(] -20 do 50 0do50 0do50
wyposazenie podstawowe pionownik laserowy, statyw, 4 akumulatory, wzmocniony tablet, spodarka, wzmocniony fablet, spodarka,
tadowarka z kablem do gniazda zapalniczki tadowarka todowarka
samochodowej, kabel, adapter i miarka
wysokosci instrum. pojemnik terenowy
gwarancja [miesiqce] 12-36 12 24

dystrybutor

Leica Geosystems

Maptek/KRJA Systems Ltd

Maptek/KRJA Systems Ltd
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Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

VZ-1000

VZ-2000

VZ-400

VZ-4000

2010

2014

2009

201

pomiary fopograficzne i gérnicze, archeologia,
geodezyjne pomiary powykonawcze, monitoring

pomiary fopograficzne i gérnicze, monitoring,
inzynieria lgdowa, archeologia, pomiar

inwentaryzacja budynkow, archeologia,
modelowanie miast, pomiary tuneli, inzynieria

pomiary fopograficzne i gérnicze, monitoring,
inzynieria lgdowa, archeologia

materiatow sypkich lqdowa, kryminalistyka
impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
30/100 30/100 35/100 15/100

bliska podczerwien

bliska podczerwien

bliska podczerwien

bliska podczerwien

1

1

1

1

8/100 8/150 5/100 15/150
brak danych brak danych brak danych brak danych
0,87/100 2,61/100 0,87/100 0,87/100
122000 396 000 122000 222000

05 25 05 50

1400 2050 600 4000
100 100 100 60

360 360 360 360

dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO

dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO

dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO

dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO

RiSCAN PRO, RiMINING, RiSOLVE, RiDB, RiMTA
TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RiSCANLIB-
3D, RiALITY

RiSCAN PRO, RiMINING, RiSOLVE, RiDB, RiMTA
TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RiSCANLIB-
3D, RiALITY

RiSCAN PRO, RIMINING, RISOLVE, RiDB, RiMTA
TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RiSCANLIB-
3D, RiALITY

RiSCAN PRO, RIMINING, RISOLVE, RiDB, RiMTA
TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RiSCANLIB-
3D, RiALITY

32

64

32

80 SSD

kolorowy, dotykowy, 3,5 cala (320 x 240 px)

kolorowy, dotykowy, 3,5 cala

kolorowy, dotykowy, 3,5 cala (320 x 240 px)

kolorowy, dotykowy, 7 cali WVGA (800 x 480 px)

klowiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

wszystkie

wszystkie

wszystkie

wszystkie

|aptop, tablet, smartfon

|aptop, tablet, smartfon

aptop, tablet, smartfon

aptop, tablet, smartfon

RSP, 30D, 4DD

RSP, 30D, 4DD

RSP, 30D, 4DD

RSP, 30D, 4DD

RXP, RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP,
0BJ, STL, TIF, PG, E57, POD, DM, PTS, RQX

RXP, RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP,
0BJ, STL, TIF, PG, E57, POD, DM, PTS, RQX

RXP, RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP,
0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX

RXP, RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP,
0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX

inklinator inklinator inklinator inklinator
zewngtrzny (Nikon D810/Nikon D610) zewngtrzny (Nikon D810/Nikon D610) zewngtrzny (Nikon D810/Nikon D610) whudowany
24/36 24/36 24/36 5
IPG, TIFF, RAW IPG, TIFF, RAW IPG, TIFF, RAW IPG, TIFF, RAW
GPS, kompas GPS, kompas GPS, kompas GPS, kompas

LAN port 10/100/1000 Mbit/sec, wi-fi, antena,
2 zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB

LAN port 10/100/1000 Mbit/sec, wi-fi, antena,
2 zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB

LAN port 10/100/1000 Mbit/sec, wi-fi, antena,
2 zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB

LAN port 10/100/1000 Mbit/sec, wi-fi, antena,
2 zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB

Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5

Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5

Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5

Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5

tak

tak

tak

tak

digitalizacja sygnatu echa, analiza fali on-line

full waveform, pion laserowy, mozliwos¢
skanowania profilowego

digitalizacja sygnatu echa, analiza fali on-line

full waveform, pion laserowy, mozliwos¢
skanowania profilowego

200 x 203 x 308 196 x 203 x 308 180 ($r.) x 308 (wys.) 248 x 226 x 450
98 99 96 14,5
P64 P64 P64 P64
0do 40 0do 40 0do 40 0do 40
pion laserowy, GPS, antena wi-fi, okablowanie, | pion luserowy, GPS, antena wi-fi, okablowanie, | pion laserowy, GPS, antena wi-fi, okablowanie, | pion laserowy, GPS, antena wii, okablowanie,
RiSCAN Pro RiSCAN Pro RiSCAN Pro RiSCAN Pro
12 12 12 12

Laser-3D.pl Jacek Krawiec

Laser-3D.pl Jacek Krawiec

Laser-3D.pl Jacek Krawiec

Laser-3D.pl Jacek Krawiec
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SKANERY LASEROWE

Riegl Laser Measurement Systems

MARKA Riegl Laser Measurement Systems Stonex

MODEL VZ-400i VZ-6000 X300/X300L

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2015 2014 2013/2014

PRZEZNACZENIE inwentaryzacja budynkéw, archeologia, pomiary topogr. i gomicze, moniforing, inZynieria | pomiary inzynieryjne i przemystowe, architektura,

modelowanie miast, pomiary tuneli, inzynieria
ladowa, lesnictwo, topografia

lgdowa, archeologia, pomiar materiatéw sypkich,
terenow zasniezonych, lodowcow

archeologia, lesnictwo, monitoring, tunele i kopalnie

TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] impulsowy impulsowy impulsowy
LASER

$rednica plamki [mm/m] 35/100 12/100 12 na wyjsciv

dhugosé fali [nm] bliska podczerwien bliska podczerwien 905

klasa bezpieczenisiwa 1 3B 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] 5/100 15/150 6/50

kata ["] brak danych brak danych 0,37
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm/m] w pionie: 1,22/100, w poziomie 0,87/100 0,87/100 1
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 500 000 222000 40000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 05 5,0 25

maksymalny [m] 800 6000 300/180
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 100 60 90

w poziomie [°] 360 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO | dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO wewnetrzne

do postprocessingu

RiSCAN PRO, RIMINING, RiSOLVE, RiDB, RiMTA
TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RiSCANLIB-

RiSCAN PRO, RiMINING, RiSOLVE, RiDB, RIMTATLS,
RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RISCANLIB-3D, RIALITY

Stonex Reconstructor lub inne

3D, RiALITY

0BSEUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [GB] 256 SSD, zewn. pamig¢ SDXC do 512 GB lub 80 SSD 32

dyski flash USB 3.0
ekran kolorowy, dotykowy, 5 cali (800 x 480 px) kolorowy, dotykowy, brak
7 cali WGA (800 x 480 px)

liczha klawiszy klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna 1

funkcje obstugiwane z poziomu panelu wszystkie wszystkie brak
0BSEUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE laptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon interfejs WWW dla smartfondw, tabletéw, laptopow

REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwagji

RSP, 30D, 4DD

RSP, 30D, 4DD

X3A

format importu/eksportu

RXP, RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF,
VTP, 0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX

RXP, RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF,
VTP, 0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX

X3S, PTG, LAS, PLY, TXT, PCD, ASC, WRL, DXF

KOMPENSATOR inklinator inklinator dwuosiowy
APARAT CYFROWY
whudowany/zewneirzny (nazwa) zewnetrzny (Nikon D810/Nikon D610) whudowany 2 whudowane/opcja
matryca [Mpx] 24/36 5 5+5
format zapisu zdje¢ JPG, TIFF, RAW JPG, TIFF, RAW PG
SENSORY ZEWNETRZNE MEMS IMU, GPS, kompas, 36-46 LTE GPS, kompas zewn. aparat cyfrowy lub kamera spektralna, GPS

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

LAN port 10/100/1000 Mbit/sec, wii, antena,
2 zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB 3.0

LAN port 10/100/1000 Mbit/sec, wii, antena,
2 zasil., zewn. GNSS, USB

1 USB, 7-pin LEMO GPS port,
smart port Ethernet i do zasilania

ZASILANIE

rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h]

Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5

Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5

wewngtrzna + zapasowa/>3

zasilanie zewnetrzne

tak

tak

tak

INFORMACJE DODATKOWE digitalizacja sygnatu echa, analiza fali on-line full waveform, pion laserowy, mozliwos¢ zdalne sterowanie przez wi-fi i WWW, rozbudowa
skanowania profilowego 0 baze do obracania skanera (praca w tunelach)

0GOLNE

wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 206 (3r.) x 308 (wys.) 248 x 226 x 450 170 x 215 x 430

waga z baterig [kg] 97 14,5 7

norma pyfo- i wodoszczelnosci P64 P64 P65

temperatura pracy [°(] 0do 40 0do 45 -10do 50

wyposazenie podstawowe MEMS IMU, GPS, kompas; 3G-46 LTE, pion laser,, | pion laserowy, GPS, antena wi-fi, okablowanie, bateria, fadowarka, kable, statyw

antena wi-fi, okablowanie, software RiSCAN Pro RiSCAN Pro
gwarancja [miesigee] 12 12 12 (opcja 24)

dystrybutor

Laser-3D.pl Jacek Krawiec

Laser-3D.pl Jacek Krawiec

(zerski Trade Polska
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Teledyne Optech Teledyne Optech Topcon Trimble
ILRIS HD ILRIS LR GLS-2000 FX
2009/2010 2010/2011 2015 2008
uniwersalny skaner dalekiego zasiggu skaner dalekiego zasiegu z mozliwoscig pomiary topograficzne, geodezyjne, pomiary inzynieryjne i przemysfowe
skanowania lodu i $niegu inzynierskie, BIM o wysokiej precyzii
impulsowy impulsowy impulsowy fazowy
19/100 27/100 4/20 16/46
1535 1064 brak danych 685
1 (wersa ER - TM) 3 1/3R 3R
7/100 (precyzyjny: 4/100) 7/100 (precyzyjny: 4/100) 3,5/150 1,5/50
18 18 6 brak danych
13/1000 20/1000 brak danych 4/1
>10000 >10000 120 000 216 000
3 3 0,5 0
1250 (1800 w wersji ER) 3000 S - 150, M - 300, L - 500 70
40 (opcja-20 do 90,-90 do 20) 40 (opcja-20 do 90,-90 do 20) 210 210
40 (opcja 360) 40 (opcja 360) 360 360
Controller Controller ScanMaster Trimble FX Controller
Parser Parser ScanMaster, ImageMaster, Gexcel Reconstructor, Trimble Realworks
EdgelWise,
2 przez USB 2 przez USB brak brak
VGA VGA dotykowy brak
1 1 3 nie dotyczy
brak brak panel serwisowy, administracyjny, obstuga nie dotyczy
procesu skanowania, zarzqdzanie
aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon komputer PC Trimble Tablet PC
HDR, BLK, ASC, JPEG HDR, BLK, ASC, JPEG (L3 (3D, Rwp
XYZ, PIF, RAW, IXF, PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC, XYZ, PIF, RAW, IXF, PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC, TXT, DXF, DGN, FLS, E57,PCD, inne ASCII, PTX, PTS, DXF, inne
BLV, IVA, BLV, IVA,
brak brak tak brak
tak /opcja (Nikon, Canon, Leica, Panasonic, Sony, | tak/opcja (Nikon, Canon, Leica, Panasonic, Sony, whudowane 2 aparaty zZewnefrzny
Olympus) Olympus)
3,1/jak w aparacie zewnetrznym 3,1/jak w aparacie zewnetrznym 5 jak w aparacie zewnetrznym
JPEG/jak w aparacie zewnetrznym JPEG/jak w aparacie zewnetrznym 1PG jak w aparacie zewnetrznym
GPS, INS, zewn. aparat cyfr. lub kamera spekt. | GPS, INS, zewn. aparat cyfr. lub kamera spekt. brak brak
USB, GPS, Ethernet, wif, zasilanie USB, GPS, Ethernet, wif, zasilanie USB, wi-i zasilanie
AntonBauer Hytron140/3-4 AntonBauer Hytron140/3-4 Li-lon/5 Li-lon/2
tak tak tak tak
zdalne sterowanie przez wi-fi, rozbudowa o modut | zdalne sterowanie przez wi-fi, rozbudowa o modut | skaner w trzech wersjach zasiegu, unifikacja -
do skanowania w ruchu do skanowania w ruchy baterii z produktami Topcon
320 x 320 x 240 320 x 320 x 240 293 x 152 x 412 425 x 164 x 237
14 14 1 11,0
|P65 |P65 [P54 brak danych
0 do 40 (opcja 20 do 40) 0 do 40 (opcja 20 do 40) -5do 45 brak danych
baterie, kable, statyw, laptop lub PDA, pamie¢ baterie, kable, statyw, laptop lub PDA, pamie¢ | baterie, kabel zasilajacy, fadowarki, karta SD, cele baterie, zasilacz, statyw, okablowanie,
zewnetrzna USB zewnetrzna USB pomiarowe oprogramowanie, sfery, walizka
12 (opcja 24) 12 (opcja 24) 12 z mozliwosciq wydtuzenia 12
(zerski Trade Polska (zerski Trade Polska TPl Geotronics Dystrybucja
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SKANERY LASEROWE

Trimble

Zoller+Frohlich

Zoller+Frohlich

MARKA
MODEL TX8 Z+F Imager 5006EX Z+F Imager 5006h
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2014 2014 2009
PRZEZNACZENIE pomiary inZynieryjnei przemystowe o wysokiej | zaktady przemystowe, chemiczne, gémictwo, pomiary topogr. i gornicze, inzynieria lgdowa,
precyzji wszystkie obszary z zagrozeniem wybuchu archeologia, lesnictwo, badania kryminalistyczne

TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] impulsowy fazowy fazowy
LASER

srednica plamki [mm/m] brak danych 3/1 3/1

dhugosé fali [nm] 1500 690 690

klasa bezpieczenstwa 1 3R 3R
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] >2/100 04/10 04/10

kata [] 16 25,2 25,2
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 5,7/30 3/100 3/100
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 1000000 508 000 1016027
LZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 0,6 04 04

maksymalny [m] 120 (opcja 340) 79 79
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 317 310 310

w poziomie [°] 360 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw

dedykowane oprogramowanie producenta

dedykowany firmware producenta,
1+F Laser Control, interfejs WWW

dedykowany firmware producenta,
1+F Laser Control, interfejs WWW

do postprocessingu Trimble RealWorks T+F Laser Control, LFM 1+F Laser Control, LFM
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [GB] brak 60 60+ 2 x 32 6B przez USB

ekran dotykowy whudowany panel sterowania (4 linie) whudowany panel sterowania

liczba klawiszy

1

klowiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

funkcje ohstugiwane z poziomu panelu

petna obstuga poprzez ekran dotykowy

wszystkie (obstuga skanowania, zarzgdzanie
danymi oraz inne)

wszystkie (obstuga skanowania, zarzqdzanie
danymi oraz inne)

0BSLUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE laptop, tablet aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwacji RWP, RWI, TZF IFS IfS

format importu/eksportu

formaty programu Trimble RealWorks

IFS, IFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, XYZ.
ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, PG, PNG, BMP,
JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, MPC

IFS, TFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, XYZ.
ASC, PDF, PTG, ES7, IV, VRML, WRL, IPG, PNG, BMP, JPW,
GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, MPC

KOMPENSATOR tak tak tok

APARAT CYFROWY
whudowany/zewnetrzny (nazwa) zewngtrzny brak zewngtrzny (M-Cam, Nikon)
matryca [Mpx] jak w aparacie zewngtrznym brak jak w aparacie zewnetrznym
format zapisu zdje¢ jak w aparacie zewnetrznym brak jak w aparacie zewnetrznym

SENSORY ZEWNETRZNE libela elektroniczna, kompensator brak brak

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

USB, zasilanie

Ethernet; 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wii,
zewn. antena, GPS, odometr

Ethernet; 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wii,
zewn. anfena, GPS, odometr

IASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon/2 Lilon/1 Li-lon/wewn. 2,5 lub zewn. 4
zasilanie zewnefrzne tak tak tak

INFORMACJE DODATKOWE Technologia Trimble Lightning mozliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego, | mozliwosc¢ skanowania profilowego i mobilnego
spetnia norme ATEX 94/9/EG klasa Il
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 335 x 386 x 242 250 x 395 x 414 286 x190x 412
waga z baterig [kg] 11,0 30,6 14,0
norma pyto- i wodoszczelnosci P54 P53 P53
temperatura pracy [°(] 0do 40 -10do 45 -10do 45
wyposazenie podstawowe baterie, zasilacz, statyw, okablowanie, statyw, 2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw, 2 baterie, fadowarka, okablowanie,
oprogramowanie, sfery, walizka 1+F Laser Control 1+F Laser Control
gwarancja [miesiqee] 12 12 12
dystrybutor Geotronics Dystrybucja Laser-3D.pl Jacek Krawiec, Geopryzmat Laser-3D.pl Jacek Krawiec, Geopryzmat
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Zoller+Frohlich

Zoller+Frohlich

Zoller+Frohlich Zoller+Frohlich
Z+F Imager 5010 Z+F Imager 5010C Z+F Imager 5010X Z+F Profiler 9012
2010 2013 2015 2012 (wer. MiA - 2015)
pomiary topogr. i gornicze, inzynieria lodowa, pomiary topogr. i gornicze, inzynieria lodowa,

archeologia, lesnictwo, badania kryminalistyczne

archeologia, lesnictwo, badania kryminalistyczne

pomiary topogr. i gornicze, inzynieria lgdowa,

archeologia, lesnictwo, badania kryminalistyczne

skanowanie mobilne

fazowy fazowy fazowy fazowy
3,5/0,1 3,5/0,1 3,5/01 1,9/0,1
1500 1500 1500 1500
1 1 1 1
0,3/10 0,2/10 0,2/10 0,2/10
25,2 25,2 25,2 72
w pionie: 0,7/100, w poziomie: 0,3/100 w pionie: 0,7/100, w poziomie: 0,3/100 w pionie: 0,7/100, w poziomie: 0,3/100 15/100
1016 027 1016 027 1016 027 1016 027
0,3 0,3 0,3 0,3
1873 1873 1873 19
320 320 320 360
360 360 360 nie dotyczy
dedykowany firmware producenta, Z+F Laser dedykowany firmware producenta, Z+F Laser

Control, interfejs WWW

Control, interfejs WWW

dedykowany firmware producenta, Z+F Laser
Control Scout

dedykowany firmware producenta, Z+F Laser

Control, interfejs WWW

T+F Laser Control, LFM T+F Laser Control, LFM I+F Laser Control Scout, Z+F Laser Control, LFM T+F SynCaT, Z+F Laser Control

64 +2x 32 GB przez USB 64 +2x 32 GB przez USB 64 +2x 32 GB przez USB 128 +2 x 32 6B przez USB

kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala brak
klowiatura wirtualng klowiatura wirtualng klowiatura wirtualng brak
wszystkie (obstuga skanowania, podglgd wszystkie (obstuga skanowania, podglgd wszystkie (obstuga skanowania, podglgd nie dotyczy
i zarzqdzanie danymi oraz inne) i zarzqdzanie danymi oraz inne) i zarzqdzanie danymi oraz inne)
|aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon dedykowane urzqdzenie z przyciskiem zasilania i awa-
ryinego stop, wyswietlanie informacii o statusie
IFS IFS IFS IFS
IFS, IFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, XYZ. | ZFS, ZFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, XYZ.

ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP,
JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, MPC
tak

ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP,
JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, MPC

IFS, IFPRY, IF, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, XYZ.
ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP,
JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, MPC

IFS, IFPRY, IF, IFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, XYZ.
ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP,

dynamiczny

JPW, GIF, TIFF, L, DX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, MPC

T+F SmartLight - ledowa lampka umozli

dynamiczny nie
zewngtrzny (M-Cam, Nikon, T-Cam - kamera | wbudowany HDR (pieciostopniowy) lub zewngtrzny whudowany HDR (pieciostopniowy) lub brak
termalna) (M-Cam, Nikon, T-Cam - kamera termalna) zewnetrzny (M-Cam, Nikon)
jak w aparacie zewngtrznym 2 lub jok w aparacie zewnetrznym 2 lub jok w aparacie zewnetrznym nie dotyczy
jak w aparacie zewnetrznym PG PG nie dotyczy
T-Cam - kamera termalna T-Cam - kamera termalna, brak

wiajgca wykonywanie zdje¢ w ciemnosc

Ethernet; 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wii,
zewn. antena, GPS, odometr

Ethernet; 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wifi,
zewn. antena, GPS, odometr

Ethernet; 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wii,
zewn. antena, GPS, odometr

Ethernet, 2 USB

Li-lon/3 Li-lon/3 Li-lon/3 brak
tak tak tak tak
moliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego | mozliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego | skan. profil. i mobil,, whud. barometr, kompas, GPS, -
2yroskop, automat. rejestr skandw w trakcie pomiary
170 x 286 x 395 170 x 286 x 395 170 x 286 x 395 320 x 260 x 340
98 98 98 135
IP53 IP53 IP53 P54
-10 do 45 -10 do 45 -10 do 45 -10 do 45
2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw, 2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw, | 2 baterie, tadow., okablowanie, statyw, Z+F Laser brak danych
1+F Laser Control I+F Laser Control Control, barometr, kompas, GPS, zyroskop
12 12 12 12
Laser-3D.pl Jacek Krawiec, Geopryzmat Laser-3D.pl Jacek Krawiec, Geopryzmat

Laser-3D Jacek Krawiec, Geopryzmat

Laser-3D.pl Jacek Krawiec, Geopryzmat

GEODETA 17

SKANOWANIE LASEROWE NR 1 (245) PAZDZIERNIK 2015



GEOOPROGRAMOWANIE

Od chmury punktow
o modeli 3D

ENVI LiDAR to jedno z narzedzi platformy ENVI 5.3, ktére
wlaczono do modutu Feature Extraction przeznaczonego do kla-
syfikacji obiektowej (poprzednie wydania tego rozwigzania byty
udostepniane jako samodzielne produkty). Rozszerzenie naj-
nowszej wersji ENVI o narzedzia do pracy z chmura punktéw
pozwala na wykorzystywanie wiekszej ilosci r6znego rodzaju
danych i efektywne przeprowadzanie zlozonych analiz.

latforma ENVI oraz
P wszystkie jej moduty zo-
staly napisane w jezyku
IDL (Interactive Data Langu-
age). Uzytkownicy ENVI mo-
ga wiec korzysta¢ ze $rodo-
wiska programowania IDL
w celu rozszerzenia i dosto-
sowania wszystkich kom-
ponentéw platformy, a co za
tym idzie — tworzy¢ wlasne
programy, algorytmy i wi-
zualizacje danych, przepro-
wadza¢ analizy danych nu-
merycznych czy generowac
zestawienia statystyczne. Po-
nadto w IDL procesy wymaga-
jace duzej iloéci danych moga
by¢ przeprowadzane w trybie
wsadowym, bez koniecznosci
uruchamiania ENVI.
Oprogramowanie ENVI Li-
DAR ma prosty i przyjazny
dla uzytkownika interfejs,
ktéry umozliwia wykorzys-
tywanie wielu specjalistycz-
nych narzedzi do pracy
z chmurg punktéw — od wizu-

Widok 3D chmury punktéw
przedstawiajqcej zwirownie
na wyspie Oahu, Hawaje (2ré-

dio: NOAA - JALBTCX)
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alizacji do generowania tréj-
wymiarowych modeli terenu
oraz obiektow.

o Wizualizacja

Program pozwala uzyt-
kownikowi na wizualiza-
cje danych, podczas ktorej
punktom przypisywana jest
intensywno$¢ odbicia, war-
to$¢ RGB lub kolor uzaleznio-
ny od rzedne;j.

Ponadto mozemy skorzys-
ta¢ z narzedzia ,,Color Point
Cloud”, ktére na podstawie
ortofotomapy lub zarejestro-
wanego zdjecia lotniczego

przypisze wartosci RGB do
chmury punktéw, jednoczes-
nie dodajgc te informacje do
oryginalnego pliku LAS lub
do jego kopii.

o Klosyfikacja

i przetwarzanie

W ENVI LiDAR punk-
ty dzielone sa na osiem klas
oznaczanych zgodnie z defi-
nicjg Amerykanskiego Stowa-
rzyszenia Fotogrametrii i Te-
ledetekcji (ASPRS):

o0 — nieprzetworzone (ze
wzgledu na rozrzedzenie),

o] —grunt,

¢2 —niska roslinnos¢,

o5 —drzewa,

6 — budynki,

o7 — niskie punkty (niskie
szumy — ,,Jlow noise”),

¢10 - linie energetyczne,

e11 — stupy energetyczne.

Na podstawie kodéw kla-
syfikacji oraz parametréow
okreslonych przez uzytkow-
nika automatycznie genero-
wane sg produkty pochodne
i zapisywane w dowolnie wy-
branych formatach. Sa to:

e Ortofotomapa tworzona
z wykorzystaniem wartos-
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Interfejs ENVI LIDAR. Wyswietlona chmura punktéw dla Warszawy (zrédfo danych ISOK)

ci intensywnosci lub RGB
chmury punktéw. Uzytkow-
nik moze wybraé¢ rozdziel-
czo$¢ tworzonej ortofotomapy
—najnizsza to 8 m, a najwyz-
sza — 25 cm.

eNumeryczny model tere-
nu (NMT) generowany w po-
staci siatki (grid) o rozdziel-
czoéci od 0,5 m do 10 m.
Wyzsza rozdzielczos¢ wy-
maga gestej chmury punktéw.
Ponadto podczas tworzenia
NMT uzytkownik moze sko-
rzysta¢ z zaawansowanych
opcji, takich jak klasyfikacja
punktéw blisko terenu, filtra-
cja danych na krawedzi zesta-
wu danych, algorytm czulos-
c¢i NMT na danych o malej
gestosci czy filtracja punktéw
znajdujacych sie ponizej tere-
nu, bazujac na typie krajobra-
zu (zurbanizowany lub nie).

eNumeryczny model po-
krycia terenu (NMPT) two-
rzony w rozdzielczosci od
5 cm do 10 m. Na bazie NMPT
mozna przeprowadzi¢ analize
widoczno$ci (narzedzie View-
shed Analysis), co pozwala na
okreslenie obszaréw widocz-
nych i niewidocznych z jed-
nego lub kilku wybranych
punktéw obserwacyjnych.

o Modelowanie 3D

ENVI LiDAR generuje row-
niez obiekty 3D, takie jak
drzewa, budynki i linie ener-
getyczne. Drzewa identyfiko-
wane sg na podstawie para-

metru wysokosci i rozpietosci
korony, ktére uzytkownik sam
definiuje, a nastepnie zapisy-
wane sg do plikéw CSV lub
SHP wraz z tabelg atrybutéw.

Budynek przygotowany
w ENVI LiDAR przedsta-
wiony jest w postaci grup
poligonéw, tj. poligonu ob-
rysowujacego przyziemie bu-
dynku oraz poligonéw obry-
sowujacych potacie dachu.
Im bardziej skomplikowa-
na powierzchnia dachu, tym
wiecej obiektéw jg reprezen-
tuje. Budynki - tak jak pozo-
state obiekty — generowane
sq z wykorzystaniem para-
metréw okre$lonych przez
uzytkownika (np. minimal-
na powierzchnia plaska). Po-
nadto ENVI LiDAR pozwala
na tworzenie budynkéw jako
modeli blokowych ze zgenera-
lizowang geometrig i plaskim
dachem, ktérego wysokosé
nadawana jest na podstawie
warto$ci najwyzszego, najniz-
szego lub srodkowego punk-
tu z chmury w obszarze da-
chu. Poszczegélne elementy
budynku zapisywane sa jako

Platforma ENVI to pakiet na-
rzedzi do przetwarzaniau

i analizy danych teledetek-
cyjnych. Posiada wiele roz-
szerzen, ktére pozwalajg na
wykonywanie zaawansowa-
nych operacji na danych, jak
np.: korekcja atmosferyczna,
ortorektyfikacja czy klasyfi-
kacja obiektowa.

poligony w formacie DXF lub
SHP, dzieki czemu w oprogra-
mowaniu CAD lub GIS mozna
zlozy¢ z nich zamkniete bryty
tworzace modele o szczegolo-
wosci LoD 1 oraz 2 (zgodnie
ze standardem CityGML).
Aplikacja ENVI LiDAR
umozliwia réwniez genero-
wanie stupéw oraz linii ener-
getycznych. Bazujac na skla-
syfikowanych punktach oraz
zadanych parametrach wyszu-
kiwania, identyfikuje punkty
reprezentujace linie energe-
tyczne i wektoryzuje je. Uzyt-
kownik moze wskaza¢, czy
szuka linii wysokiego czy nis-
kiego napigcia, a takze usta-
li¢, jak wysokie i szerokie po-
winny by¢ stupy lub na jakiej
minimalnej wysokosci po-
winny przebiega¢ przewody
energetyczne. Ponadto algo-
rytm ENVILiDAR pozwala na
wprowadzenie korekcji obiek-
téw i tym samym polaczenie
rozlaczonych koncéw linii lub
docigganie ich do stupa.

o Efektywnie i prosto
Produkty przetwarzania
chmury punktéw zapisywa-
ne sg w standardowych for-
matach obstugiwanych przez
inne pakiety oprogramowa-
nia teledetekcyjnego, a takze
aplikacje CAD i GIS. Bardzo
wazna jest pelna interopera-
cyjnos¢ ENVI LiDAR z opro-
gramowaniem ArcGIS, ktéra
pozwala na swobodng wy-

miane danych pomiedzy tymi
dwoma §rodowiskami. Wersja
ENVI 5.3 wspélpracuje z Arc-
GIS 10.3 oraz z jego wczesniej-
szymi wydaniami.

Wraz ze wzrostem popu-
larnoéci danych ze skano-
wania laserowego uzytkow-
nicy poszukuja efektywnych
i prostych w uzyciu narze-
dzi. ENVILiDAR to aplikacja
produkcyijna, ktéra w krot-
kim czasie potrafi przetwa-
rza¢ duze porcje danych. Jest
ona szeroko wykorzystywana
w wielu dziedzinach w Polsce
i na $wiecie, m.in. w zarzg-
dzaniu $§rodowiskiem natu-
ralnym, w geologii, planowa-
niu przestrzennym, a takze
w zarzadzaniu kryzysowym
i obronnosci. Rozwijajaca sie
technologia skaningu lasero-
wego oraz — by¢ moze wkrétce
w kraju — otwarty dostep do
danych LiDAR z pewnoscig
przyczynia sie do powstania
nowych koncepcji dotycza-
cych wykorzystania tego ty-
pu danych, a takze beda pro-
wadzi¢ do rozwoju kolejnych
funkcji i ulepszania oprogra-
mowania.

Aplikacja ENVI LiDAR,
ktérej producentem jest ame-
rykanska firma Exelis VIS,
funkcjonuje na polskim ryn-
ku od kilkunastu lat. Oficjal-
nym dystrybutorem tego pro-
duktu jest firma Esri Polska.

Klaudia Bieliriska-Ptoszka
Esri Polska
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GIS, co moze wiece]

LP360 jest aplikacja pozwalajaca na wizualizacje i zaawanso-
wane przetwarzanie chmur punktéw. Program przeznaczony
jest dla srodowiska Windows i mozna go uzywac jako samo-

dzielnego produktu lub rozszerzenia dla pakietu ArcGIS.

gotowata dwie aplikacje

— bezptatng LP Viewer
oraz pltatng LP360, dostep-
ng na trzech poziomach za-
awansowania, ktora dziata
w architekturze 32- i 64-bi-
towej. Oprécz podstawowych
funkgji, takich jak: generowa-
nie modeli wysoko$ciowych,
automatyczna i manualna
klasyfikacja chmury punk-
téw, tworzenie tréjwymiaro-
wych plikéw wektorowych,
wykonywanie obryséw klas
chmury punktéw, w aplikacji
LP360 mozna przeprowadzi¢
wiele innych interesujacych
operacji, jak np. wygtadzenie
modeli rzek i jezior czy ana-
liza objetosci. Przyjrzyjmy sie
im blize;j.

F irma QCoherent przy-

o Wygtadzanie modeli
rzek i jezior

Cieki i zbiorniki wodne
charakteryzujg sie pochta-
nianiem stosowanego w ska-
nerach laserowych promie-
niowania podczerwonego,
w wyniku czego dla tych
obszaréw rzadko sa dostep-
ne dane LiDAR. Modelowa-
nie i generowanie produk-
téw pochodnych dla takich
stref jest wiec bardzo utrud-
nione. Chmura nie jest bo-
wiem wystarczajaco gesta
do wygenerowania modelu
wysokos$ciowego, a réznice
wysokosci punktéw na brze-
gach rzek czy jezior powodu-
ja np. ,przechylenie” tafli je-
ziora (rys. 1a).

Tego typu sytuacjom mozna
zapobiec poprzez wykorzysta-
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Rys. 1. Fragment wykonanego w oprogramowaniu LP360 cieniowa-
nego NMPT, ktdry przedstawia brzeg Czarnego Stawu pod Rysami:

(a) przed zastosowaniem linii nieciggtosci terenu oraz (b) z zastoso-

waniem linii nieciggtosci terenu

nie narzedzia wektoryzacji li-
nii nieciggtosci terenu w opro-
gramowaniu LP360. Dzieki
niemu na podstawie danych
LiDAR zwektoryzowanemu
brzegowi jeziora nadawana
jest stala rzedna — $rednia, mi-
nimalna lub maksymalna wy-
sokos¢ jeziora.

Z kolei interpolacja wyso-
kosci (od najwyzszej w gorze
rzeki do najmniejszej w jej do-
le) sprawi, ze model wysokos-
ciowy rzeki i jej okolic bedzie
sie charakteryzowal stale ma-
lejacymi warto$ciami. W wy-
niku wykorzystania narzedzi
wektoryzacji linii nieciaglos-
ci terenu otrzymujemy wiec
mozliwo$é wygenerowania
modeli wysokosciowych i in-

D Volume Cut

T 1+ v [E|S ] @outof5elected)

| wzgorze_objetosc.shp

—
EID | Shap | Huli6sD | HulMaxZ | HuliMinz
»[ 0fPolygenzm | 1| 11515182093 [ 1151641,2932 [ 1230839 0,0817

nych produktéw pochodnych,
w ktérych zwierciadto wody
jest w przypadku jezior pla-
ska powierzchnig (rys. 1b),
a w przypadku rzeki - plasz-
czyzna lekko pochylonag
w kierunku jej spadku.

o Analizy objetosci
chmury punkiow

Dane ze skanowania lase-
rowego charakteryzuja sie
duza doktadnoscia wysokos-
ciowa i sytuacyjna, dzieki
czemu stanowig dobry ma-
teriat do analiz objetosci: za-
glebien, wykop6w, wzniesieni
lub nasypéw. Niezbednym
elementem do obliczania tej
wartosci jest tréjwymiarowy

Rys. 2. Numeryczny
model terenu Wzgdrza
Wawelskiego wraz z wy-
nikiem analizy objetosci
chmury punktéw wykona-

new LP360

poligon, ktéry stanowi grani-
ce pomiedzy elementem pta-
skim a forma terenu. Poligon
ten moze by¢ wyrysowany
recznie lub wygenerowany
za pomocy algorytmu wy-
szukujacego miejsca zmia-
ny uksztaltowania. Bazujac
na automatycznie wykry-
tym poligonie oraz danych
LiDAR, w oprogramowaniu
LP360 opracowywana jest
szczegbtowa analiza objetos-
ci (plik wektorowy — rys. 2),
oraz analiza obszaréw przy-
rostu i ubytku masy ziemnej
(plik rastrowy).

o astosowanie
LP360 jest wysoce wydajng
i uzyteczna aplikacja do ob-
robki chmury punktéw, pole-
cang szczeg6lnie uzytkowni-
kom pracujacym na co dzien
w ArcMap. Program znacznie
rozszerza bowiem mozliwos-
ci przetwarzania danych Li-
DAR w tym $rodowisku. Ale
to nie wszystko. Wiele za-
stosowan zwigzanych z kla-
syfikacja chmury punktéw,
generowaniem produktéw
pochodnych czy tez funkcja-
mi analitycznymi zacheca
do pracy w tym oprogramo-
waniu jako wersji standalo-
ne, takze osoby nieposiadaja-
ce do$wiadczenia z pakietem
ArcGIS.
Mateusz Maslanka
ProGea Consulting
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LiS w miescie 3D

W dobie komputeréw i smartfonéw mamy coraz wigk-

sze sktonnosci do przenoszenia rzeczywistych obiektow

do $wiata wirtualnego. Wigze sie z tym rosngca popular-
nos¢ ,,budowania” miast 3D, tj. tr6jwymiarowych modeli
aglomeracji, ktére mozna udostepnia¢ uzytkownikowi przez
przegladarke internetowa.

iasta 3D to doskonale
M rozwiagzanie nie tylko

do celéw planowania
przestrzennego, ale réwniez
analiz solarnych i widocz-
nosci. Wykorzystywane sg
w analizach zacienienia,
a takze do sporzadzania wi-
zualizacji miast na potrzeby
marketingowe. Dzieki takie-
mu modelowi tatwo spraw-
dzi¢, czy planowany budynek
wkomponuje sie w otocze-
nie, ale réwniez czy rekla-
ma naszego sklepu zostanie
zauwazona przez przechod-
niéw. Dodatkowo, za pomocg
prostych analiz pozwala on
oszacowaé wielko§¢ naslo-
necznienia danego budynku
i przekonac sie, na ile opta-
calna jest inwestycja w pane-
le solarne.

Aby w pelni wykorzysty-
waé potencjal tréjwymiaro-
wych modeli miast, zaleca sie
wykonywac je na poziomie
doktadnosci LoD 2 (zgodnie
z normg CityGML), w ktérym
zachowana jest nie tylko wy-
soko$¢ budynku, ale réwniez
geometria dachu, co pozwala
rozréznié np. kalenice (rys. 1).
Model taki mozna oteksturo-
wag, tj. nalozy¢ na niego zdje-
cia budynku, dzigki czemu
calos¢ wydaje sie bardziej re-
alistyczna.

je mozliwo$¢ stworzenia
catych miast 3D, jest LiS
firmy LASERDATA. Opro-

J edna z aplikacji, ktéra da-

N

Rys. 1. Model doktadnosci LoD 1 i LoD 2 budynku 3D

gramowanie to przeznaczone
jest do zaawansowanej edycji
chmur punktéw, tworzenia
ortofotomap czy zarzadza-
nia danymi z uzyciem baz
danych PostgreSQL/PostGIS.
Uzytkownik, majac do dyspo-
zycji sklasyfikowang chmu-
re punktéw, moze za pomoca
LiS generowac réwniez mode-
le 3D budynkow.

Caly proces tworzenia ta-
kiego produktu sktada sie
z zaledwie kilku krokéw.
Pierwszym jest wyodrebnie-
nie klasy budynkéw z chmu-
ry punktéw. Nastepnie na
podstawie nowej warstwy
uzytkownik automatycz-
nie grupuje punkty w po-
dziale na poszczegélne bu-
dynki oraz tworzy warstwe
segmentow przedstawiajaca
plaszczyzny budynkéw. Ko-
rzystajac z tych danych, opro-
gramowanie LiS generuje
model 3D z uwzglednieniem
plaszczyzn dachow.

del budynkéw dobrze
wzbogaci¢ o dane doty-
czace roslinnosci. Dzieki do-

T aki trojwymiarowy mo-

datkowi LiS Forestry jestes-
my w stanie wygenerowac
modele 3D drzew z uwzgled-
nieniem nie tylko lokalizacji
i wysokosci roéliny, ale réow-
niez np. $redniego promienia
korony. Proces ten poprzedzo-
ny jest wyodrebnieniem klasy
wysokiej roslinnosci z chmu-

o S "‘-'"_' ot 8
e

ry punktow, a takze jej seg-
mentacji, ktéra pozwala na
wskazanie punktéw repre-
zentujacych wierzchotki
drzew. Na podstawie tych
warstw program LiS gene-
ruje parametry poszcze-
gélnych drzew, co pozwa-
la tatwo stworzy¢ model
3D roslinnosci wysokiej.
Bedzie on przydatnym
uzupelnieniem modeli 3D
budynkéw, pozwalajacym
na doktadniejsze analizy
przestrzenne, uwzglednia-
jace rowniez roslinnosé
(rys. 2).

Barbara Barzycka

ProGea Consulting

gramowaniu LiS
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Rys. 2. Model 3D budynkéw oraz roslinnosci wygenerowany w opro-
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Energia w chmurach

Dane z lotniczego skanowania laserowego ze wzgledéw tech-
nicznych i ekonomicznych pozyskiwane sa najczesciej dla
bardzo duzych obszaréw, gdzie pomiary geodezyjne oraz inne
metody wymagajace ,,wizyty w terenie” nie daja zadowalajgcych
rezultatéw. Przykiadem praktycznego wykorzystania tego typu
danych jest inwentaryzacja linii energetycznych z wykorzysta-
niem oprogramowania Terrascan firmy Terrasolid.

naliza linii energetycz-
A nych za pomoca da-

nych LiDAR daje nowe,
nieznane dotychczas moz-
liwosci, a takze — co wazne
dla uzytkownika — znacznie
zwieksza efektywnos$é pra-
cy. Program do takich ope-
racji udostepnia finska fir-
ma Terrasolid, §wiatowy
lider w produkcji oprogra-
mowania LiDAR. W sztanda-
rowym produkcie tej firmy
— Terrascan — znajdziemy ze-
staw narzedzi do pracy z li-
niami energetycznymi. Apli-
kacja na podstawie chmury
punktéw potrafi zwektory-
zowac przebieg linii, a tak-
ze wspiera tworzenie modeli
stupéw. Dzieki temu otrzymu-
jemy dokladne i edytowalne
pliki wektorowe w powszech-
nie obstugiwanym formacie
DGN.

roces generowania linii
P energetycznych jest intu-

icyjny i sprowadza sig do
kilku prostych krokéw. Ma-
jac sklasyfikowang chmure
punktéw, uzytkownik rysuje
wektor taczacy ze sobg srodki
kolejnych stupéw, a nastepnie
program sam odnajduje prze-
wody napowietrzne i je wek-
toryzuje. Pomocne sg tutaj
m.in. zdefiniowane szablony
standardowych slupéw oraz
tryb edycji, ktéry automatycz-
nie dostosowuje okna wido-
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Rys. 1. Minimalne odlegtosci przewoddw od gruntu i roslinnosci

ku, tak aby proces przebiegat
jak najsprawnie;j.

kolejnym etapie za po-
moca aplikacji Terra-

scan mozemy do-
konywaé¢ analiz zagrozen,
wykrywajac obiekty znaj-
dujace sie w niebezpiecznie
bliskim sasiedztwie linii (np.
drzewa) i stanowigce zagroze-
nie w przypadku ich przewro-
cenia. Rezultaty tych operacji
przedstawiamy, wyodrebnia-
jac obiekty niebezpieczne
w chmurze punktéw lub ge-
nerujac odpowiednie raporty.
Taki raport moze dostarczac

Rys. 2. Sklasyfikowana chmura punktéw

informacji dla kazdej poje-
dynczej linii, co stanowi du-
ze ulatwienie w procesie kon-
serwacji, poniewaz wskazuje
doktadne miejsca, gdzie po-
trzebne jest przyciecie drzew
lub inny rodzaj interwenciji.
Nalezy doda¢, ze uzytkow-
nik samodzielnie definiuje
w programie parametry wy-
szukiwania zagrozen, tak aby
- trzymajac sie obowigzuja-
cych norm — znaleZ¢ te obiek-
ty, ktére przekraczajg limity
bezpieczenstwa. W przypad-
ku gdy sie¢ stupoéw jest roz-
legla, przydatne sg narzedzia
stuzace do automatycznego

A

RGB z zaznaczonymi obiektami zagrazajqcymi (po prawej)

(po lewej) oraz model istniejqcej linii napowietrznej na chmurze

etykietowania obiektéw i pro-
stego przegladania linii.

szy maja stycznosc z pro-
duktami Terrasolid, zain-
teresuje to, Ze sa one nakladkg
na MicroStation i korzystajg
z jego powszechnie znanych
rozwigzan CAD, a takze po-
szerzajg mozliwoséci pracy
z chmurg punktéw. Dzieki te-
mu sg narzedziem popularnie
wykorzystywanym przez in-
zynieréw, ktérzy w swojej pra-
cy stosujg dane LiDAR.
Jan Madrzyk
ProGea Consulting

T ych, ktérzy po raz pierw-
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lismy sie mozliwosciom

programéw do przetwa-
rzania danych ze skanowa-
nia laserowego oferowanych
przez polskich dystrybuto-
réw. Tym razem postanowi-
lismy jednak podejs¢ do tema-
tu inaczej. O ile trzy lata temu
(GEODETA 6 i 7/2012) nasze
zestawienie byto bardziej opi-
sowe, o tyle w tej edycji sku-
pilismy sie na kilkunastu
najwazniejszych mozliwo-
Sciach tego typu produktow.
Oczywiscie pozostawilismy
réwniez pole ,inne istotne
narzedzia”, gdzie kazdy dys-
trybutor mégt pochwali¢ sig
wszystkimi unikatowymi ce-
chami swoich aplikac;ji.

Co wynika z tegorocznego
zestawienia? Przede wszyst-
kim szybki rozrost oferty
—rownie duzy jak w przypad-
ku skaneréw. Trzy lata temu
krajowi dystrybutorzy pro-
ponowali 38 aplikacji, teraz
jest ich juz 47. Do tego warto

J uz po raz drugi przyjrze-
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GEOIESTAWIENIE

Oprogramowanie do przetwarzania chmur punktéw ze skanowania laserowego

Jeden skaner,
wiele aplikacj

Cho¢ na rynku LiDAR moz-

na funkcjonowac bez wtasnego
skanera, to juz odpowiednie
oprogramowanie jest obo-
wigzkowym elementem
wyposazenia. A w praktyce lis-
ta zakupéw rzadko ogranicza
sie tylko do jednej aplikaciji.

zwrdéci¢ uwage na sporg roz-
norodno$¢ oprogramowania.
W tabelach na nastepnych
stronach mozna znalez¢ roz-
wigzania zar6wno do wizu-
alizacji chmur punktéw oraz
wykonywania podstawowych
operacji na tego typu danych,
jak i narzedzia specjalistycz-
ne — dla §ledczych, budowni-
czych czy ekspertéw od gor-
nictwa. Jedne promowane sg
jako produkty wszechstron-
ne, inne zaprojektowano pod
katem obstugi konkretnych
skaner6éw lub systemoéw ska-
nowania. W zestawieniu
uwzgledniono zaréwno na-
ktadki dla popularnych pa-
kietow CAD czy GIS, jak i sa-
modzielne aplikacje.

rocznym poréwnaniu
sg programy dzialajace
w chmurze. Cho¢ w dzie-
dzinie systeméw informacji
geograficznej technologia ta
szybko zdobyta uznanie uzyt-

I stotng nowoscig w tego-

<
v
(]
a
=
S
i

kownikéw, to w przypad-
ku skanowania laserowego
jej wdrazanie idzie znacznie
wolniej. Powdd jest oczywisty
— chmury punktéw sg na og6t
tak ogromnymi zbiorami da-
nych, ze ich transmisja przez
internet jest bardzo czaso-
chtonna. Ale coraz efektyw-
niejsze mechanizmy strumie-
niowego przesylania danych
sprawiaja, ze — wbrew pozo-
rom - korzystanie ,,z chmury
przez chmure” moze okazaé
sie szybsze, niz gdyby przesy-
fa¢ dane e-mailem czy przez
dropboxa. Wszystko dlate-
go, ze ustuga ,serwuje” uzyt-
kownikowi tylko potrzebne
mu w danej chwili wycinki
ogromnych plikéw.

Na razie ustugi w chmurze
wykorzystywane sg przede
wszystkim do wizualizacji
danych ze skaneréw. Przyklad
zaprezentowanego przez Au-
todesk programu ReCap 360
pozwala jednak wierzy¢, ze
juz niedtugo technologia ta

pozwoli réwniez na zaawan-
sowane modelowanie 3D.

grupg produktéw w tym
segmencie sg aplikacje
mobilne. Na razie w naszym
zestawieniu jest tylko jeden ta-
ki program. Z+F LaserControl
Scout pozwala jeszcze w tere-
nie przyjrze¢ sie danym zebra-
nym przez skaner Z+F 5010X,
dzieki czemu mozna uniknaé
nieprzyjemnej sytuacji, gdy
dopiero po powrocie do biu-
ra na jaw wychodza niedoska-
nowane fragmenty obiektu.
Dodajmy, ze nad mobilnymi
aplikacjami pracuje jeszcze
kilka innych firm. Obiecuja-
co prezentuja sie np. ekspery-
menty firmy Bentley Systems,
ktéra chce stworzy¢ program
pozwalajacy oglada¢ chmure
punktéw w trybie rzeczywi-
stosci rozszerzone;j.
Patrzac na te ogromna roz-
norodno$¢ oprogramowania,
mozna zapytac, czy nie jest ble-

J eszcze inng obiecujaca



dem poréwnywanie w jednym
miejscu produktéw o tak réz-
nych mozliwoéciach. No bo jak
ma sie np. prosta przegladarka
chmur punktéw do aplikacji
przeznaczonej dla stuzb sled-
czych? Uwaga nie jest bezpod-
stawna. Doszlis$my jednak do
wniosku, ze lepiej zaprezento-
waé oferte polskich dystrybu-
tor6w w ten sposéb, niz dzieli¢
ja na kilkanascie odrebnych,
cho¢ czesciowo zazebiajacych
sie zestawien. Dlatego analizu-
jac tabele, nalezy z duzg doza
ostroznosci poréwnywac po-
szczegblne produkty.

amiast szczegdélowo
Z analizowa¢ w tym miej-

scu wszystkie aplikacje,
przekornie przyznajmy sig,
czego w tabelach nie zamie-
$ciliSmy. A nie ma w nich
produktéw, ktérych nie ofe-
ruja krajowi dystrybutorzy.
WyszliSmy bowiem z zalo-
zenia, ze po pierwsze, rynek
ten stat sig juz zbyt duzy, aby
sprébowaé¢ go kompleksowo
ogarng¢. Po drugie, wiek-
szo$¢ polskich klientéw liczy
na wsparcie krajowego przed-
stawiciela producenta — cho¢-
by w postaci przettumaczonej
instrukcji obstugi.

Oczywiscie nie brak w Pol-
sce firm i instytucji, ktére nie
boja sig siegac po produkty spo-
za naszego zestawienia. Co wy-
bieraja? Spora popularnoscia
cieszy sie pakiet LAStools. Te-
sty wykonane przez absolwent-
ke AGH Jagode Pietrzak (GEO-
DETA 91 10/2013) wykazaty, ze
w przypadku klasyfikowania
chmury punktéw z lotniczego
skanowania laserowego pro-
dukt ten niczym nie ustepuje
swoim konkurentom, a do tego
jest dostepny na bardzo atrak-
cyjnych warunkach.

Wsréd innych produktow
do edycji chmur punktéw oraz
modelowania 3D, ktére zdoby-
wajg §wiatowe uznanie, war-
to wymieni¢ pakiety: Point-
fuse, LFM, Orbit Geospatial,
VRMesh, Cloud Compare czy
PointCab. A z pewnoscig kaz-
dy z ekspertéw od skanowania
dodatby do tej listy jeszcze kil-
ku wilasnych faworytéw.

Jerzy Krélikowski

OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA 3DReshaper ASCAN

AKTUALNA WERSJA 10.0.13 1.48

PRODUCENT Technodigit ASTRAGIS

TYP APLIKACJI samodzielna naktadka na MicroStation i AutoCAD

MINIMALNE WYMAGANIA brak danych brak szczegdlnych wymagari

PRZEZNACZENIE przetwarzanie danych z naziemnego skaningu | do zastosowari przemystowych, gorniczych,

i modelowanie 3D-mesh, w tym import, edycjg, edycji danych z lotniczego, naziemnego
kontrola, animacje i mobilnego skaningu, tworzenie dokumentacji
architektonicznej i konserwatorskiej,
badanie odksztatcen
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

Leica MS50, TXT, CSV, PTS, PTX,, PCS, PCG,
3P1, NSD,DXF, STL, DMS, GSN, (DM, SWL, PSL,
(DK, PLY, ASC, , ZFS, ZFC, IXF, LAS (1.3), FLS,

FWS, E57, XML

ASClI, LAS 1.2

formaty eksportu danych 3D

STL, PBI, DXF, POLY, ASC, UNV, 0BJ, STP, MSH,
WRL, MDL, OFF, IGES, STEP

ASCII, PTX, LAS

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektéw

[inia, polilinia, okrgg, kwadrat, ptaszczyzna,
walec, kula, stozek,
siatka TIN dowolnego obiektu

dowolne elementy w CAD

automatyczna klasyfikacja chmur punktéw filtracja terenu, generowanie krawgdzi nie
(grunt, rolinnos¢, budynki itd.)

rozrzedzanie chmury punktéw (co n-ty punkt) tak tak
generowanie numerycznych modeli tok tok
typu grid/TIN

generownie orfoobrazow tok tak
generowanie przekrojow tok tok
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie nie
obliczanie objgtoéci tak tak
badanie kolizji (clash detection) tak nie
teksturowanie chmury zdjeciami tok tok
generowanie filméw tok tok
nadawanie georeferencji tak tak
fqczenie skanow ,chmura do chmury” tak nie
automatyczne odnajdowanie celow tak nie
obstuga polskich uktadéw wspétrzednych tak tak
transformacje chmur punktow tok tok

inne istotne narzedzia

zoawansowane modelowanie siatkiTIN od
skali mikro do makro, powierzchnie NURBS,
porownania chmur i modeli z generowaniem

rejestracja/georeferencia jest uzyskana
przez jednoczesne wyrdwnanie $ciste metodq
najmniejszych kwadratow wraz z oceng

raportow dokfadnosciowq punktdw i stanowisk
CENA [netto] brak danych do 10 tys. zt
DYSTRYBUTOR Leica Geosystems ASTRAGIS
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA AutoCAD + ReCap AutoCAD Civil 3D + ReCap Bentley Descartes Bentley Pointools
AKTUALNA WERSJA 2016 2016 V8i (SELECTseries 5) V8i
PRODUCENT Autodesk Autodesk Bentley Systems Bentley Systems
TYP APLIKACI samodzielna samodzielna samodzielna lub naktadka samodzielna
na MicroStation
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 7/8, 4 GB (32-bit) Windows 7/8, 4 GB (32-bit) Windows XP/Vista/7/8, Windows XP/Vista/7/8,
lub 64 GB RAM (64-bit), lub 64 GB RAM (64-bit), procesor 2,0 GHz Intel Pentium 4 procesor 2,0 GHz Intel Pentium 4
procesor Intel Pentium 4 procesor Intel Pentium 4 [ub AMD Athlon, 2 GB RAM, [ub AMD Athlon, 4 GB RAM,
|ub AMD Athlon 64 [ub AMD Athlon 64 karta NVIDIA lub ATI (AMD) karta NVIDIA lub ATI (AMD)
PRZEZNACZENIE uniwersalna platforma CAD inzynieria lgdowa, drogi, do zastosowari przemystowych, do zastosowari przemystowych,
geodezjo, 6IS gorniczych, edycji danych gorniczych, edycji danych
7 lotniczego/naziemnego/ z lofniczego/naziemnego/
mobilnego skaningu, kontrola mobilnego skaningu, kontrola
jakosci danych itp. jakosci danych itp.
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG,
PTS, PTX, LAS, ZFS, ZFPRJ, ASC, (L3,
(LR, E57, RDS, TXT, XYZ, PCG, XYB

RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG,
PTS, PTX, LAS, ZFS, ZFPRJ, ASC, CL3,
(LR, E57, RDS, TXT, XYZ, PCG, XYB,
GEQTIFF, DEM, FLT

Pointools, POD, LAS, XYZ

ASCII, POD, Terrascan BIN, LAS, LAZ,
E57, PTXi PTS, FLS i FLW, 3DD, RPX,
RDB i RSP, IXF, CL3, DeltaSphere
3000 RTPI

formaty eksportu danych 3D DWG, DXF, STP DWG, DXF, STP, LandXML, DEM Pointools, POD, LAS, XYZ Pointools, POD, LAS, XYZ

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektéw brak danych brak danych [inia, ptaszczyzna, walec, kula, brak

prostopadtoscion i inne

automatyczna klasyfikacja chmur punktéw nie tak nie nie

(grunt, roslinnosc, budynki itd.)

rozrzedzanie chmury punktéw (co n-ty punkt) tak tak tak tak

generowanie numerycznych modeli nie tak tok tak

typu grid/TIN

generownie orfoobrazow nie nie tok tak

generowanie przekrojow tok tak tok tak

tworzenie panoram ze zdjg¢ nie nie tok nie

obliczanie objgtosci nie tak tak tak

badanie kolizji (clash detection) nie nie tak tok

teksturowanie chmury zdjeciami nie nie tok tak

generowanie filmow tak tak tak tak

nadawanie georeferencji tok tak tok tak

tqczenie skanow ,chmura do chmury” nie nie tak tak

automatyczne odnajdowanie celow tok tak tok tak

obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tok tak tak

transformacje chmur punktow tak tak tak tak

inne istotne narzedzia - - tworzenie trojwymiarowych tworzenie tréjwymiarowych

dokumentéw PDF dokumentow PDF

CENA [netto] 5690 euro 7740 euro 12600 - 31 000 zt 18 340 2t
DYSTRYBUTOR ProCAD ProCAD Bentley Systems i partnerzy Bentley Systems i partnerzy
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EdgeWise ENVI LiDAR Global Mapper PL ILRIS Scan Match ILRIS Scan Works
+ modut LiDAR Special Edition Special Edition
5 5.3 17.0 brak danych brak danych
ClearEdge3D Exelis VIS Blue Marble Geographics Gexcel Srl. Geomatics & Gexcel Srl. Geomatics &
Excellence Excellence
samodzielna czg$¢ modutu Feature Extraction GM - samodzielna aplikacja, samodzielna samodzielna
w pakiecie ENVI LiDAR - opcjonany modut
Windows 64-bit, procesor Intel /AMD 64-bit, Windows 32/64-bity, Windows XP/Vista/7/8 (32-bit), Windows XP/Vista/7/8 (32-hit),
8 GB RAM 4 GB RAM 1 GB RAM 4 GB RAM, 4 GB RAM,

karta NVIDIA GeForce 512 MB

karta NVIDIA GeForce 512 MB

automatyczna zamiana chmur punktow
na modele umozliwiajqce redukcje
czasu opracowania nawet 0 70%

narzedzie produkeyjne do generowania
produktéw pochodnych z chmury
punktdw z lotniczego skaningu
i tworzenia obiektéw 3D (drzewa,
budynki, linie energetyczne)

przetwarzanie chmur punktéw na
potrzeby gospodarki przestrzennej,
geodezji, transportu, geologii,
hydrogeologii, logistyki, wojskowosd,
kartografii, przemystu naftowego

do edycji danych z naziemnego
i mobilnego skaningu

do zastosowari przemystowych,
gorniczych, tunelowych, edycji danych
7 naziemnego i mobilnego skaningu,
kontroli jakosci danych

FLS, PTG, PTX, ZFS, RSP, E57, PTS

LAS 1.4, LAZ, TXT, NTF, BIN

LAS, LAZ, GZ, TAR, T6Z, ZIP

IXF ASC, CSV
oraz surowe dane ze skanowania
loserowego Optech ILRIS

IXF, ASC, CSV
oraz surowe dane ze skanowania
loserowego Optech ILRIS

COERVT

LAS, BIN, TXT, SHP, DXF, CSV

PDF (3D), Collada DAE, PLY, STL, OB

57, RGP, TXT, PTC, LAS, PTX, PLY, 30S,
DXE, PLY, WRL, DXF, PNG, JPG, BMP,
TIFF, GeolIFF, AVI

E57, RGP, TXT, PTC, LAS, PTX, PLY, 3DS,
DXF, PLY, WRL, DXF, PNG, JPG, BMP,
TIFF, GeofFF, AVI

linie, ptaszczyzny, $ciany, okna, rury,

linia, ptaszczyzna,

linia, walec, prostopadtoscian,

[inia, ptaszczyzna, walec, kula,

linia, ptaszczyzna, walec, kula,

elementy stalowe prostopadtoscian plaszczyzna prostopadtoscian prostopadtoscian
tak tak tak brak danych brak danych
nie ni tak tok tok
tak tak tok tok tok
nie tak nie tok tok
nie tak tok tok tok
nie nie nie nie nie
nie ni tok nie tok
nie nie nie nie nie
nie nie tok nie nie
nie nie tok tok tok
nie tak tak tok tok
nie nig nie tok tok
nie nie nie tok tok
tak tok tak, z pliku PR tok tak
tak tak tak tok tok
tworzenie modeli w sposéb przypisywanie wartosci RGB funkcja wyodrebniania oprogramowanie dedykowane opracowywanie DTM, tworzenie izolinii,

automatyczny z wykorzystaniem chmur

z orfofotomapy do chmury punktéw,

automatycznie tworzqca

do rozpoczgcia prac zwigzanych

przekrojéw, zarzadzanie kalkulocjami

punktow przetwarzanie wsadowe, mozliwos¢ trojwymiarowy zarys obiektow 7 wykorzystaniem, rejestracjq i dalszq | objetosci mas, rznicowa analiza zmian
pisania (w IDL lub Python) i dodawania obrabkgq skandw bez koniecznosi osuwisk i skarp
whasnych algorytméw korzystania z wielu aplikacji na raz
brak danych 52 500 zt (ENVI + modut Global Mapper - ok. 2000 zt brak danych brak danych
Feature Extraction, w nim ENVI LiDAR) Modut LiDAR - ok. 2000 zt
TPI Esti Polska Gambit COIS Czerski Trade Polska Czerski Trade Polska
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA IMAGINE Professional JRC 3D Reconstructor JRC 3D Reconstructor JRC 3D Reconstructor
Forensic Construction
AKTUALNA WERSJA 2015 3.1 3.0 3.0
PRODUCENT Hexagon Geospatial Gexcel Gexcel Gexcel
TYP APLIKACJI samodzielna somodzielna samodzielna somodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA Procesor - 32-bit: Inel Windows 64-bit, Windows XP/Vista/7/8 (32-bit), Windows XP/Vista/7/8 (32-bit),
Pentium 4 HT, Core Duo, Xeon; procesor 8-rdzeniowy, 4 GB RAM, 4 GB RAM, 4 GB RAM,
64-bit: Intel 64 (EM64T), AMD 64 karta graficzna Nvidia karta NVIDIA GeForce 512 MB karta NVIDIA GeForce 512 MB
(Iub podobne), 4 GB RAM
PRZEZNACZENIE przetwarzanie, analizy, kontrola archeologia, architektura, do zastosowari kryminalnych, edycji |  do zastosowan przemystowych,
jakosci danych GIS zarzqdzanie majgtkiem, konserwacja | danych z naziemnego/mobilnego konstrukcyjnych, edycji danych
zabytkdw, projektowanie BIM, skaningu, kontroli jokosci danych | z naziemnego/mobilnego skaningu,
pomiary inzynierskie, inspekcja oraz kontroli jakosci danych
weryfikacja projektowa, monitoring
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktéw

LAS (1.0-1.4), LAZ, mrSID

TXT, PTS,LAS, XYZ, PLY, PTC, RYP

INE, (L3, CLR, LMS, ZFC, ASC, TT,
(S, PTX, ZFS, 3DD, 4DD, RRF, FLS,
X3S, X3L, E57, PTC, LAS, RXP, PTS
oraz pliki projektowe Scene, Optech,
RiSCAN, Stonex, Z+F

IXF CL3, CLR, LMS, ZFC, ASC, TXT,
(SV, PTX, ZFS, 3DD, 4DD, RRF, FLS,
X3S, X3Z, E57, PTC, LAS, RXP, PTS
oraz pliki projektowe Scene, Optech,
RiSCAN, Stonex, Z+F

formaty eksportu danych 3D

LAS, LAZ, mrSID, IMG, ASC, TIFF,

3DS, PLY\VG3, TXT, WRL

E57, RGP, TXT, PTC, LAS, PTX, PLY,

E57, RGP, TXT, PG, LAS, PTX, PLY,

HDF, HDR 3DS, DXF, PLY, WRL, DXF, PNG, JPG, | 3DS, DXF, PLY, WRL, DXF, PNG, JPG,
BMP, TIFF, GeoTIFF, AVI BMP, TIFF, GeoTIFF, AVI
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw brak danych linie, ptaszczyzny, walec, kula, linia, ptaszczyzna, walec, kula, linia, ptaszczyzna, walec, kula,
prostopadtoscian prostopadtoscian prostopadtoscian
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw modut Classify nie brak danych brak danych
(grunt, roélinnosc, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punkiow (co n-ty punkt) nie tok tak tak
generowanie numerycznych modeli modut Terrain Prep. Tool tak tak tak
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow modut Imagine Photogrammetry/ tak tak tak
Ortorectification
generowanie przekrojow modut Polyline lub Rectangle Profile tak tok tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ brak danych tok tak tok
obliczanie objgtosci modut Volumentric analysis tak nie nie
badanie kolizji (clash detection) brak danych tak tok tak
teksturowanie chmury zdjgciami modut RGB Encode tak tak tak
generowanie filmow modut VirtualGIS - Create Movie tak tok tak
nadawanie georeferencji modut Transform & Ortho - Control tak tok tak
Points

fqczenie skanow ,chmura do chmury” modut Merge tak tak tak
automatyczne odnajdowanie celow brak danych tak tok tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tak tak
transformacje chmur punkiow modut Reproject tak tok tak
inne istotne narzedzia Imagine Photogrametry - narzedzie LINEUP PRO: automatyczna mozliwos¢ rejestracji skanéw bez tworzenie przekrojéw, tatwy

fotogrametryczne, rejestracja skanow w frybie wykorzystania stabilizowanych i kompletny eksport danych do

Spatial Model Editor - modelowanie | chmura do chmury, dostgp do punktow referencyjnych, systemow CAD, BIM, wektoryzacja
procesow pefnej gamy narzedzi oferowanych aqutomatyczna detekcjo zmian chmur punktéw, automatyczna

Imagine Auto DTM - automatyczne

w poszczegdlnych wersjach dla grup

pomiedzy rejestrowanymi scenami,

detekcja ploszczyzn i krowedzi

generowanie chmury punktéw branzowych prowadzenie pomiardw 3D,
7 projektow fotogrametrycznych nakfadanie wysokorozdzielczych
obrazéw na generowane modele 3D
CENA [netto] 38000zt brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Intergraph Polska, Geosystems TPI, Czerski Trade Polska (zerski Trade Polska (zerski Trade Polska
Polska
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JRC 3D Reconstructor JRC 3D Reconstructor Leica CloudWorx Leica CloudWorx Leica CloudWorx
Heritage/Architectural Mining/Tunneling dla 3Dstudio dla AutoCAD dla MicroStation
3.0 3.0 2.0 6.0 4.3
Gexcel Gexcel Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
samodzielna somodzielna nakfadka na Autodesk 3Dstudio nakfadka na Autodesk AutoCAD nakfadka na MicroStation
Windows XP/Vista/7/8 (32-bit), Windows XP/Vista/7/8 (32-bit), procesor 2 GHz, procesor 2 GHz, procesor 2 GHz,
4 GB RAM, 4 GB RAM, 4 GB RAM, OpenGL 4 GB RAM, OpenGL 4 GB RAM, OpenGL

karta NVIDIA GeForce 512 MB

karta NVIDIA GeForce 512 MB

do zastosowari archeologicznych,

do zastosowaii gorniczych, tunelowych,

zarzqdzanie chmurami punktéw

zarzqdzanie chmurami punktéw

zarzqdzanie chmurami punktw

dziedzictwa kulturowego, edycji danych | edycji danych z naziemnego/mobilnego i modelowanie 3D i modelowanie 3D i modelowanie 3D
7 naziemnego/mobilnego skaningu, skaningu, kontroli jakosci danych
kontroli jakosci danych
INF, CL3, CLR, LMS, ZFC, ASC, TXT, CSV, | IXF. CL3, CLR, LMS, ZFC, ASC, TXT, CSV, | IMP, REP, PTG, IXF, LAS,30D, PTS, IMP, HeXML NP

PTX, ZFS, 30D, 4DD, RRF, FLS, X3S,
X3, E57, PTC, LAS, RXP, PTS oraz pliki
projekfowe Scene, Optech, RiSCAN,
Stonex, I+F

PTX, ZFS, 3DD, 4DD, RRF, FLS, X3S,
X31, E57, PTC, LAS, RXP, PTS oraz pliki
projektowe Scene, Optech, RiSCAN,
Stonex, I+F

PTX, TXT

E57, RGP, TXT, PTC, LAS, PTX, PLY, 3DS,
DXF, PLY, WRL, DXF, PNG, JPG, BMP,
TIFF, GeoTIFF, AVI

E57, RGP, TXT, P1C, LAS, PTX, PLY, 3DS,
DXF, PLY, WRL, DXF, PNG, JPG, BMP,
TIFF, GeoTIFF, AVI

tak jok w 3DStudio

COE, i tak jak w AutoCAD

COE, i tak jok w MicroStation

linia, ploszczyzna, walec, kula, linia, ptaszczyzna, walec, kula, brak danych linia, tuk, rura, plaszczyzna, przebieg [inia, tuk, rura, ptaszczyzna
prostopadtoscian prostopadtoscian rurociqqu (walce i kolanka)
brak danych brak danych nie nie nie
tak tak tak tak tak
tak tak nie nie nie
tak tak nie nie nie
tak tak nie nie nie
tak nie nie nie nie
nie tak nie nie nie
tak tak nie tak tak
tak nie tak tak tak
tak tak nie nie nie
tak tak nie nie nie
tak tak nie nie nie
tak tak nie nie nie
tak tak nie nie nie
tak tak nie tak nie

opracowywanie szczegotowych
i wysokorozdzielczych kolorowych

opracowywanie modeli DTM, tworzenie
izolinii, przekrojow, zarzqdzanie

obstuga duzych chmur punktdw,
narzedzia selekeji chmur, limit box,

obstuga duzych chmur punktéw,
narzedzia selekcji chmur, limit box,

obstuga duzych chmur punktdw,
narzedzia selekji chmur, limit box,

orfofotomap, definiowanie przekrojéw, | kalkulacjami objgtosci mas, réznicowa plaszczyzna tngca ptaszczyzna tnqca, synchronizacja ptaszczyzna tnqca, synchronizacja
tworzenie animacji oraz kolorowych analiza zmian osuwisk i skarp 7 TrueSpace 7 TrueSpace
wizualizacji, szybka rejestracja
i kalibracja chmur punktéw
brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych

(zerski Trade Polska

(zerski Trade Polska

Leica Geosystems

Leica Geosystems

Leica Geosystems
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OPROGRAMOWANIE

Leica CloudWorx

APLIKACJA Leica CloudWorx dla PDMS | Leica CloudWorx dla Revit Leica Cyclone
dla SmartPlant 3D
AKTUALNA WERSJA 1.3 1.1 1.2 9.1.1
PRODUCENT Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
TYP APLIKACII naktadka na AVEVA PDMS naktadka na Autodesk Revit naktadka na Infergraph samodzielna
SmartPlant 3D

MINIMALNE WYMAGANIA procesor 2 GHz, procesor 2 GHz, procesor 2 GHz, brak danych

4 GB RAM, OpenGL 4 GB RAM, OpenGL 4 GB RAM, OpenGL
PRZEZNACZENIE zarzqdzanie chmurami punktow zarzqdzanie chmurami punktéw zarzqdzanie chmurami punktow przetwarzanie danych

i modelowanie 3D i modelowanie 3D i modelowanie 3D 7 naziemnego/mobilnego skaningu

i modelowanie 3D, w tym import,
edycjo, kontrola, animacje
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punktow IMP, 3DD, ZFS, ZFC, PTS, PTX, SVY, IMP, HeXML IMP IMP, Leica MS50,/60, DBX, TXT, PTS,

TXT, XYZ

PTX,, PTZ, PTG, PTB, COE, ZFS, ZFC,
IXF,, LAS (1.3), FLS, FLW, FPR, RSP,
RXP, 30D, E57, LandXML, HeXML

formaty eksportu danych 3D

COE, i tak jak w AVEVA PDMS

tak jok w Revit

tak jok w SmartPlant

XY, PTS, PTX, PTG, PCF, PTZ, PTB,
DXF, COE, E57, LandXML, SONF, MSH

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektéw punkt $rodka rury polaczenia rur, ptaszczyzna osie konstrukcyjne i $rednice rur linia , polilinia, okrag, wielokt,
spline, ptaszczyzna, plaszczyzna
pogrubiona, walec, kula, stozek,

prostopadtoscian, naroznik, ksztattki
stalowe: kolanko, ztgczka, zweika,
kryza, trojnik, zawdr, kgtownik,
ceownik, teownik, dwuteownik,
profil zamknigty

automatyczna klasyfikacja chmur punktow nie nie nie tak: teren, filtracjo

(grunt, rodlinnos¢, budynkiitd.) wg intensywnosci

rozrzedzanie chmury punkiow (co n-ty punkt) tak tak tak tak

generowanie numerycznych modeli nie nie nie tak

typu grid/TIN

generownie orfoobrazow nie nie nie tak

generowanie przekrojow nie nie nie tak

tworzenie panoram ze zdjg¢ nie nie nie tok

obliczanie objgtosci nie nie nie tak

badanie kolizji (clash detection) tok nie tok tak

teksturowanie chmury zdjgciami tak tak tak tak

generowanie filmow nie nie nie tak

nadawanie georeferendji nie nie nie tak

fqczenie skanow ,chmura do chmury” nie nie nie tak

automatyczne odnajdowanie celow nie nie nie tak

obstuga polskich ukt. wspotrzednych nie nig nie tak

transformacje chmur punktow nie nie nie tak

inne istotne narzedzia

obstuga duzych chmur punktdw,
narzedzia selekji chmur, limit box,

obstuga duzych chmur punktéw,
narzedzia selekcji chmur, limit box,

obstuga duzych chmur punktdw,
narzedzia selekcji chmur, limit box,

automatyczna orientacja stanowisk,
obstuga do 2 miliardow punktéw,

plaszczyzna tngca plaszczyzna tqca ploszczyzna tngea, automatyczne wpasowanie rur
synchronizacjo z TrueSpace i ksztattek stalowych w chmurze,
manager przekrojow
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych w zaleznodc od modutu
8000-45 000 zt
DYSTRYBUTOR Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
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LiMON Viewer Free

LiMON Viewer Pro

LiDAR Server LiMON Edytor Lis
2015.1 2.3.1281 2.3.1281 2.3.1281 3.0
QCoherent DEPHOS Software DEPHOS Software DEPHOS Software LASERDATA
portal danych LiDAR samodzielna samodzielna samodzielna naktadka na SAGA

dowolna przeglqdarka infernetowa

procesor i5, 16 GB RAM,
karta GeForce CUDA GTX970

procesor i3, min. 4 6B RAM (optimum
16 lub 32 MB RAM),
karta NVIDIA lub zblizona

procesor i3, min. 4 6B RAM (optimum
16 lub 32 MB RAM),
karta NVIDIA lub zblizona

Windows 7 lub wyzszy (64-bit),
procesor Pentium 3,1 GHz lub podobny,
8 GB RAM

wizualizacja, przechowywanie
i udostepnianie danych LiDAR
w infernecie, katalogowanie danych

przeglgdanie danych skaningowych
kaidego rodzaju,
kontrola jakosd,

darmowa przeglqdarka, ktéra pozwala
uzytkownikowi otworzy¢ chmure
punktéw, posiada ograniczenie

przeglodanie danych skaningowych
kazdego rodzaju,
kontrola jakosd,

uniwersalne oprogramowanie do edycji
i przetwarzania danych z lotniczego,
mobilnego oraz naziemnego

LiDAR przygotowanie dokumentagji, do 25 mln pkt, mozliwe jest otwarcie przygotowanie dokumentacji, skaningu laserowego w celach
przeglgdanie projektéw mobilnych, tylko 1 pliku chmury przeglgdanie projektow mobilnych analiz przestrzennych (w tym analiz
edycja danych drzewostandw), tworzenia modeli 3D
budynkow, ortofotomapy
brak danych LAS 1.4, LAZ, TXT, ASCII, Riegl, ZF, PTS | LAS 14, LAZ, TXT, ASCII, Riegl, ZF, PTS | LAS 14, LAZ, TXT, ASCII, Riegl, ZF, PTS LAS 1.0-1.4, LAZ, SPC, ASCII, SHP
AS 14 LAS 1.4, LAZ, TXT, ASCII, Riegl, ZF, PTS | LAS 14, LAZ, TXT, ASCII, Riegl, ZF, PTS | LAS 14, LAZ, TXT, ASCII, Rieg|, ZF, PTS ASCII, Esri Arc/Info Grid, KML, STL,

GeoTIFF, Surfer, PostGIS, LAS, LAZ, SHP

ASCII, MG4, LAS 1.4 brak danych brak danych brak danych [inia, ptaszczyzna, prostopadtoscian
nie tak nie nie tok
nie tak nie tok tak
tak, w locie tak nie nie tak
tak, w locie tak nie nie tak
tak tak tak tak tak
ni nie nie nie tak
nie tak nie nie tak
nie nie nie nie nie
nie tak nie nie tak
nie tok nie nie nie
nie tak tok nie tak
nie tak nie tok tok
nie nie nie nie nie
tak tak tok tak tak
nie tak tok tok tok
wizualizacja chmury punktow wedtug - posiada bogate tryby wyswietlania | stabilnie pracuje w duzymi zbiorami (na- | obstuga i przetwarzanie duzych ilosci
r6znych atrybutow, generowanie danych, pozwala na otwieranie | wet kilka mld pkt) na niewymagajqcym | danych w bazie PostgreSQL i PostGIS,
poziomic i modeli wysokosciowych nakfadanie na siebie zbioréw sprzecie, obstuga podktadaw rastrowych | tworzenie modeli 3D budynkéw na
w locie, generowanie przekrojow pochodzqcych z plikow rastrowych | i serwisow WMS, optymalna wymiana | poziomie LoD 2, analiza drzewostandw,
chmury punktdw, (ortofotomapy, NMT), wektorowych | danych LiDAR z LiIMONServer, oznaczanie | przegladanie i udostgpnianie danych
pobieranie danych LiDAR i ich filtracja (SHP) i ustug sieciowych (WMS) | chmury markerami, przekroje wzdtuz od- | poprzez przeglgdarke internetowg,
cinkow,/tamanych, wymiarowanie prze- analizy terenu i drzewostanu
kroju/chmury, wy$wietlanie chmury jako
dowolnej kompozycii skfadowych RGB/
intensywnosc/wysokos¢/Klasa
500 euro bezptatna 200 euro, wersja Pro: 500 euro licencja edukacyjna od 1000 euro,
licencja komercyjna od 11 500 dol. komercyjna od 3000 euro
ProGea Consulting DEPHOS Software DEPHOS Software DEPHOS Software ProGea Consulting
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA LP Viewer LP360 Maplnfo Discover 3D PointSense
AKTUALNA WERSJA 2015.1 2015.1 2015 16.5
PRODUCENT QCoherent QCoherent Pitney Bowes Software Faro
TYP APLIKACII somodzielna samodzielna i naktadka na ArcGIS modut Maplnfo Pro naktadka na AutoCAD-u
MINIMALNE WYMAGANIA Win. XP, procesor Pentium Ill 1 GHz, | Win. XP, proc. Pent. Ill T GHz, 2 GB Procesor Pentium 4 series lub Windows 64-bit, 16 GB RAM,
2 GB RAM, karta wspierajgca RAM, karta OpenGL 1.3 32 MB RAM, podobny, 2 GB RAM obstuga DirectX 11
Open 6L 1.3 7 32 MB RAM ArcGIS 9.3 (dla nakfadki)
PRZEZNACZENIE wizualizacja danych lotniczego, | przetwarzanie danych z lotniczego, | narzedzie dla geologow, hydrologéw, archeologia, architektura,
naziemnego i mobilnego mobilnego oraz naziemnego skanin- | kartografw, osob zajmujqcych sig | zarzqdzanie majgtkiem, konserwacja
skanowania oraz dokonywanie | gu, analizy przestrzenne, przetwarza- badaniem $rodowiska zabytkow, projektowanie BIM,
podstawowych pomiaréw na nie danych LIDAR w ArcGIS, postproces- | czy administratordw przestrzennych pomiary inzynierskie
chmurze punktow sing i kontrola jakosdi, dla zajmujgeych baz danych
wraz z wezytywaniem plikéw | sig plan. przestrzennym, architekturg,
rastrowych i SHP zaqr. powodziowym, zarzqdz. $rod., od-
nawialnymi Zrodtami energii, archeol.
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

ASCIL, MG4, LAS 1.4

ASClI, MG4, LAS 1.4

00T, 3DS, ADF, ASI, B2, CSV, DM, DTM,
DXF, GPX, KML, LAS, MIF, PL, SHP, SID,
STR, TAB, TIN, TS, TXT, VS, WK1, WKS,
XLSZ, ASCII XYZ, BIL, DEM, DIR, DTI,
DT2, ERSASC, FLT, GFX, GRD, HDR, MIG,

RSP, PTZ, PTS, PTX, ASCII, LAS, E57,
IFS, IFPRJ, CL3, CLR, PTG, FLS, FWS

TAR, TIF, TXT, USG
formaty eksportu danych 3D brak chmura pkt: LAS 1.4, ASCII, SHP, | SHP, CSV, DXF, GoCAD (TS, PL, VS), DXF, DWG
OGN, DXF: TAB, MIF
formaty wektorowe: SHP, DGN, DXF;
rastrowe: ASC, FLT, TXT, Esri Bin. Grid
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw nie dotyczy punkty, polilinie, poligony, linia, ptaszczyzna, walec, kula, linia, ptaszczyzna, walec, kula,
prostopadtoscian itp. prostopadtoscian, stozki
avtomatyczna klasyfikacja chmur punkiow nie tak nie nie
(grunt, rodlinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punkiéw (co n-ty punkt) tok tak nie tak
generowanie numerycznych modeli nie tak tak tak
typu grid/TIN
generownie ortoobrazéw nie tak nie tak
generowanie przekrojow tok tak tok tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie nie nie tok
obliczanie objetosci nie tak tak tak
badanie kolizji (clash detection) nie tak nie ni
teksturowanie chmury zdjeciami nie tak nie tak
generowanie filmow nie nie tok nie
nadawanie georeferendji nie tok tak tok
fqczenie skanow ,chmura do chmury” tak tak nie nie
automatyczne odnajdowanie celow nie nie nie nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tak tak
transformacje chmur punktow nie tak nie tak

inne istotne narzedzia

wizualizacja chmury punktow
i produktow pochodnych (przekroje,
modele 3D) w oknie mapy,
przetwarzanie wsadowe chmury

generowanie rastrow nachylenia, eks-
pozycji itp., analiza statystyczna, ge-
nerowanie linii profilu i zapis do pli-
kéw 3D, wektoryzacja linii nieciggtosc

budowanie geologicznych baz
danych, analizy geochemiczne,
opracowywanie danych z odwiertw
tworzenie graféw, analiza

mozliwos¢ fqczenia danych
7 r6znych skanerdw w formacie
srodowiska Autodesk, mozliwos¢
aufomatycznego wpasowywania

punktéw, pomiar obiektow za | terenu, poprawa NMT uwzgledniajgea |  histograméw, budowa przekrojow obiektow
pomocg liniiki, podglqd i eksport | poziom wody oraz kierunek biegu rze- | odwiertow i ich wizualizacja 3D,
nagtéwka pliku LAS, filtracja widoku | ki, kontrola jakosci chmury pkt, Kla- | tworzenie map geologicznych
chmury, przeklasyfikowywawnie | syfikacja i wykrywanie ptaszczyzn, | zowierajgeych strukture geologiczng
chmury, nadawanie atrybutu numeru | klosyfikacja skrajni kolejowej, norma- obiektow itp.
szeregow lizacja chmury pkt, pomiar objgtosci,
automatyczna wekforyzacja podsta-
wy hatdy, przetwrzanie wsadowe
CENA [netto] bezptatna eduk.: od 1498 dol., komerc.: 25000 zt brak danych
od 2995 dol., LabPack: 1558 dol.
DYSTRYBUTOR ProGea Consulting ProGea Consulting Emapa TPl
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Project Publisher ReCap 360 Ultimate Revit + ReCap RiMINING RiSCAN PRO
2015.1 2016 2016 2.1.1 (64-bit/32-bit) 2.1.1 (64-bit/32-bit)
QCoherent Avtodesk Autodesk Riegl Laser Measurement Riegl Laser Measurement
Systems Systems
samodzielna, samodzielna somodzielna somodzielna samodzielna
srodowisko eksportu do ArcGIS Online
Windows 7 lub nowszy nie dotyczy (ustuga chmurowa) Windows 7/8, 4 GB (32-bit) brak danych brak danych

lub 64 GB RAM (64-bit), procesor Intel
Pentium 4 lub AMD Athlon 64

przeznaczona do katalogowania
danych LiDAR w ustudze ArcGIS Online

przetwarzanie chmur punktéw
oraz modelowanie 3D w chmurze

architektura, konstrukeje

do zastosowari architektonicznych,

przemystowych, gorniczych, edycji

danych z naziemnego/mobilnego
skaningu

do zastosowari architektonicznych,

przemystowych, gérniczych, edycji

danych z naziemnego/mobilnego
skaningu

LAS 14

RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS,
PTX, LAS, ZFS, ZFPRJ, ASC, CL3, CLR,
ES7, RDS, TXT, XY PCG, XYB, GEOTIFF

RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS,
PTX, LAS, ZFS, ZFPRJ, ASC, CL3, CLR,
E57, RDS, TXT, XYZ, PCG, XYB

(SV, LAS (1.1-1.3), E57, POD, DXF, DM,
0B/, PTS, RQX

(SV, LAS (1.1-1.3), E57, POD, DXF, DM,
0B, PTS, RQX

DEM, FLT
wekforwe: SHP: brak danych DWG, DXF, 305, RVT, ADSK (SV, LAS (1.1-1.3), E57, POD, DXF, DM, | CSV; LAS (1.1-1.3), E57, POD, DXF, DM,
rastrowe: FLT 08BJ, PTS, RQX, TIF, IPG, BMP 08BJ, PTS, RQX, TIF, IPG, BMP
poligony brak danych brak danych linia, ptaszczyzna, linie nieciagtosci, | linia, ptaszczyzna, kulo, walec, linie
krawedzie nieciggtosci, krawedzie

nie tak nie tok tok
nie tak tok tok tok
nie nie nie tak tak
tak tak nie tak tak
nie tak tak tok tok
ni tok nie nie tak
nie nie nie tok tok
nie nie nie nie nie
nie tak nie nie tak
nie nie tok tok tok
nig tok tok tak tak
nie tak nie tok tok
nie tak tok tok tak
tak nie tak tak tak
nie nie tok tok tok

kompatybilnos¢ z ArcGIS Online, - - - Link do AutoCAD

generowanie zasiggow
dlo poszczegdlnych modutw
archiwizacji w postaci plikéw SHP
7 atrybutami z nagtowka chmury
punktéw, generowanie rastra
infensywnosci oraz cieniowanego
modelu rzezby terenu w formacie FLT,
automatyczne umieszczanie danych
na ArcGIS Online
bezptatna 2180 euro/rok 7190 euro brak danych brak danych
ProGea Consulting ProCAD ProCAD Laser - 3D Jacek Krawiec Laser - 3D Jacek Krawiec
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA RiSOLVE Stonex Reconstructor Stonex Reconstructor Stonex Reconstructor
Construction Special Edition |  Mining Special Edition Survey Special Edition
AKTUALNA WERSJA 2.1.1 (64-bit/32-bit) 3.0 3.0 3.0
PRODUCENT Riegl Laser Measurement | Gexcel Srl. Geomatics & Gexcel Srl. Geomatics & Gexcel Srl. Geomatics &
Systems Excellence Excellence Excellence
TYP APLIKACII somodzielna samodzielna samodzielna samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA brak danych Windows XP/Vista/7/8 (32-bit), Windows XP/Vista/7/8 (32-bit), | Windows XP/Vista/7/8, 7.8 (32-bit),
4 GB RAM, 4 GB RAM, 4 GB RAM,
karta NVIDIA GeForce 512 MB karta NVIDIA GeForce 512 MB karta NVIDIA GeForce 512 MB
PRZEZNACZENIE do zastosowari architektonicznych, do zastosowan przemystowych, do zastosowaii przemystowych, do zastosowari przemystowych,
przemystowych, gorniczych, edydji konstrukeyjnych, edycji danych gorniczych, tunelowych, edycii gémiczych, tunelowych,
danych z naziemnego i mobilnego | z naziemnego i mobilnego skaningu, | danych z naziemnego i mobilnego | archeologicznych, konstrukcyjnych,
skaningu kontroli jakosci danych skaningu, kontroli jakosci danych edycji danych z naziemnego
i mobilnego skaningu, kontroli
jakosci danych
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

CSV, LAS (1.1-1.3), E57, POD, DXF,
DM, 0BJ, PTS, RQX

X3S, X3z, X3l

X3S, X3, X3

X3S, X3z, X3l

formaty eksportu danych 3D

CSV, LAS (1.1-1.3), E57, POD, DXF,
DM, 0BJ, PTS, RQX, TIF, JPG, BMP

57, RGP, TXT, PTC, LAS, PTX, PLY,
305, DXF, PLY, WRL, DXF, PNG, JP6,
BMP, TIFF, GeoTIFF, AVI

ES7, RGP, TXT, PTC, LAS, PTX, PLY,
305, DXE, PLY, WRL, DXF. PNG, JPG,
BMP, TIFF, GeoTIFF, AVI

E57, RGP, TXT, PTC, LAS, PTX, PLY,
3D, DXF, PLY, WRL, DXF, PNG, JPG,
BMP, TIFF, GeoTIFF, AVI

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektéw

linia, ptaszczyzna, kula, walec,

linia, ptaszczyzna, walec, kula,

linia, ptaszczyzna, walec, kula,

linia, ptaszczyzna, walec, kula,

linie nieciggtosdi, krawedzie prostopadtoscian prostopadtoscian prostopadtoscian
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw tak brak danych brak danych brak danych
(grunt, rodlinnos¢, budynkiitd.)
rozrzedzanie chmury punkiéw (co n-ty punkt) tak tak tak tok
generowanie numerycznych modeli tok tak tak tok
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tak tak tak tak
generowanie przekrojow tak tak tak tok
tworzenie panoram ze zdjg¢ tak tak ni nie
obliczanie objgtosci tok nie tak nie
badanie kolizji (clash detection) nie tak tak tok
teksturowanie chmury zdjgciami tak tak tak tak
generowanie filmow tak tak tak tak
nadawanie georeferendji tak tak tok tok
tqczenie skanow ,chmura do chmury” tak tak tak tak
automatyczne odnajdowanie celow tak tak tak tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tak tak
transformacje chmur punktow tak tak tak tok
inne istotne narzedzia - tworzenie przekrojéw, fatwy opracowywanie DTM, tworzenie pakief pozwalajqcy na petne
i kompletny eksport danych izolinii, przekrojow, zarzgdzanie | wykorzystanie mozliwosci tworzenia
do systemdw CAD, BIM, kalkulacjami objgfosci mas, przekrojéw, eksportu danych
wektoryzacja chmur punktow, ré6znicowa analiza zmian osuwisk | do programéw CAD, automatyczng
avtomatyczna detekcja ploszezyzn i skarp georeferencig i kalibracjg chmur
i krowgdzi punkidow
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Laser - 3D Jacek Krawiec (zerski Trade Polska (zerski Trade Polska Czerski Trade Polska
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Z+F LaserControl Scout

Terrasolid Topcon ScanMaster Trimble RealWorks Z+F LaserControl
015 3.0.5 10.0 8.7.1 (64-bit/32-hit) nie dotyczy
Terrasolid Topcon Trimble Zoller+Frohlich GmbH Zoller+Frohlich GmbH
naktadka na MicroStation v8/v8i samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna
oraz Map PowerView
Windows 2000/XP/Vista/7/8/10, Windows, 4 GB RAM, procesor 2,8 GHz (dwurdzeniowy), brak danych brak danych

procesor Pentium, 512 MB RAM,
MicroStation v8,/v8i (S52)
[ub Map PowerView

karta niezintegrowana

8 GB RAM,
karta graficzna kompatybilna
7 OpenGL 3.2

kompleksowa edycja i przetwarzanie
chmury punktéw pochodzqcej ze skano-
wania naziemnego, lotniczego i mobilne-
g0, znajduje zastosowanie w lesnictwie,
budownictwie, przemysle, zarzqdzaniv
kryzysowym, modelowaniv miast 3D,
tworzeniu ortofotomapy, projekfowaniu
iinwentaryzacji drdg, modelowaniu linii
energetycznych, analizach objgtosci, mo-
delowaniu powierzchni terenu itp.

skaning stacjonarny, mobilny, lotniczy,

tworzenie przekrojéw, modelu DTM,

ekstrakcja danych oraz wymiarowanie
na danych wraz z obliczaniem
objgtosci, BIM, szybki rendering

i tworzenie mesh, rozwiniefe narzedzia

kreslarskie, wszechstronne narzedzie

edycji chmur

do zastosowari geodezyjnych,
fotogrametrycznych, inzynieryjnych
oraz architektonicznych
z wykorzystaniem chmur punkfow
ze skaningu naziemnego i lotniczego

do zastosowari architektonicznych,
przemystowych, gérniczych,
edycji danych z naziemnego
i mobilnego skaningu

do zastosowari architektonicznych,
przemystowych, gémiczych,
edycji danych z naziemnego skaningu

EBN, Fast bin., Scan bin. 8/16 bit, TXT, DXF, DGN, FLS, E57, PCD, inne LAS 1.4, LAZ, DP E57, PTS, PTX, RSP, IFS, IFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, brak danych
LAS 1.0-1.2, LAZ Leica, Optech, uzytk. IFS, TXT, XYZ, DXF, DWG TXT, PT, PTS, XYZ.ASC, PDF, PTG, E57
chmura punktow: LAS 1.2, LAZ, Scan bi- £57, PCD, TXT, DXF, DWG LAS (1.4), LAZ, PTS, TXT, XYZ, DXF, IFS, IFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, brak danych
nary 16 8 bit, Fast binary, EarthData EBN, DWG, DGN, POD, KMZ, OBJ, FBX, TXT, PT, PTS, XYZ.ASC, PDF, PTG, E57,
EarthData EEBN, uzytkownika; wektoro- XML, ASC IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP, IPW,
we: COLLADA, Moss triangulation, 4ce GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS,
DOT, LandXML 1.0/1.2, Bentley Systems; 0SF, MPC
rastrowe: SMS/WMS, WorldToolKit NF,
Lattice, Arclnfo, Disimp, Bentley Systems
punkt, linia, plaszczyzna, krzywa ptaszczyzny, linie, automatyczna linia, ptaszczyzna, walec, kula, brak brak
oraz wszelkiego rodzaju bryty wektoryzacjo krawedzi prostopadtoscian, stozek, torus
tok nie tak nie nie
tok tok tak tak tok
tok tok tak nie nie
tak tak tak tak tak
tok tok tak tak tok
nie tok tak tak tok
tok tak tak nie nie
tok tak nie nie nie
tak tak tak tak tak
tak nie tak tak tok
tok tak tak tak tok
tok nie tak tok tok
tok tak tak tok tok
tak tak tak tak tak
tak tak tok tak tak
praca w $rod. Bentley Systems, automat. - narzedzie do inspekji chmur Project To Go - zapis oraz uruchamianie | Project To Go - zapis oraz uruchamianie
tworzenie wektorowych modeli bud. punktow i modeli, automatyczna | projektu z dowolnego nosnika danych, | projektu z dowolnego nosnika danych,
(LoD 2), wektoryzacja linii energet., wy- rejestracja chmur (z targefami Link do AutoCAD Link do AutoCAD
szukiwanie kolizii, wyréwnanie chmury i bez), rozbudowane opcje tworzenia
pkt ze skaningu lotniczego i mobilnego, przekrojow i modelowania
teksturowanie budynkdw i modeli terenu
(miasta 3D) oraz tworzenie ortofotoma-
py na podstawie chmury pkt oraz zdjg¢
licencja edukacyjna od 225 euro, brak danych zaleznie od konfiguracji brak danych brak danych
komercyjna od 1925 euro
ProGea Consulting TPI Geotronics Dystrybucja Laser - 3D Jacek Krawiec Laser - 3D Jacek Krawiec
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Perspektywy rynku LiDAR w Polsce

Skanowanie 3D

dobre na wszystko

Cho¢ tytut artykulu moze wydawac sie pompatyczny, to do-
Swiadczenie poznanskiej firmy Kadex Geodezja pokazuje, ze
skaning laserowy wykorzystywany jest w r6znorodnych zasto-
sowaniach, i to na ogromna skale. Wprawdzie na razie gtéwnie
za nasza zachodnig granica, ale réwniez w Polsce zaczyna sie
wreszcie co$ w tej kwestii dziac.

ryminalistyka to tylko
K jedna z wielu dziedzin,

gdzie jak na dloni wida¢,
ze pod wzgledem wykorzysta-
nia chmury punktéw ze ska-
nowania laserowego jeste$my
za Zachodem daleko w tyle.
W krajach, takich jak choéby
Wielka Brytania, skaner stal
sig juz standardowym narze-
dziem pracy policyjnych ekip
inwentaryzujacych miejsca
przestepstw czy wypadkow
drogowych. Cho¢ o konieczno-
$ci wykorzystania tej technolo-
gii w pracy réwniez naszych
$ledczych méwi sig od dawna,
to narazie polska policja z du-
ma oglasza, ze zakupila do te-
go celu... zwykle tachimetry.

ie majednak sensu narze-
N kaé¢. Doswiadczenie na-

szej firmy w dziedzinie
skanowania laserowego — zdo-
bywane zar6wno w Polsce, jak
i za granica — pokazuje, ze sg
u nas branze, do ktérych ska-
nowanie 3D weszlo z impetem
i zagoscilo juz na dobre. Jed-
nym z lepszych przyktadow
jest przemyst. Ostatnio zauwa-
zyliémy znaczacy wzrost zain-
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Fragment modelu 3D przepompowni zlokalizowanej w Szwajcarii

Firma Kadex Geodezja Polska Sp. z o.0. powstata 5 lat temu
na bazie sprzety, kadry i do$wiadczenia dawnego Przedsie-
biorstwa Ustug Geodezyjno-Kartograficznych Kadex. Obecnie
sktada sie z czterech dziatéw: Skanowania laserowego, GIS,
Fotogrametrii oraz Geodezji. Zatrudnia wykwalifikowanych
specjalistéw z zakresu geodezji, architektury i budowy maszyn.
Na rynku skanowania 3D spétka dziata od blisko czterech lat,
gdy zakupita skaner laserowy Faro Focus3D. Firma wykorzystu-
je to urzqdzenie zaréwno do realizacji projektéw krajowych,
jak i zagranicznych - m.in. w Szwaijcarii, Rosji czy na Ukrainie.
W portfolio ma réwniez prace z zakresu mobilnego skanowa-
nia laserowego czy wykonywania zdje¢ lotniczych.

teresowania LiDAR-em w tym
segmencie rynku, co przekla-
da sie dla nas na coraz wigksza
liczbe zlecen. Przede wszyst-
kim dotyczg one inwentaryza-
cji istniejacego obiektu wraz
z infrastruktura, a takze od-
powiedniego przetworzenia
chmury punktéw, np. do po-
staci dokumentacji 2D. Przy-
ktadem takiego zlecenia jest



Model 3D dawnego budynku produkcyjnego wykonany w technologii BIM

zrealizowany przez Kadex po-
miar elektrowni weglowej Po-
morzany w Szczecinie.
Czesto zamawiajacy ocze-
kuje bardziej wyrafinowa-
nych produktéw, czyli mode-
li 3D. Moga one obejmowac
caly obiekt, jak to miato miej-
sce w przypadku zrealizowa-
nych przez nas zlecen dla jed-
nej z krajowych hut szkla, lub
tez skupiac sie na wybranych
fragmentach linii produkcyj-
nych, dla ktérych modeluje-
my mniejsze, ale o wiele bar-
dziej skomplikowane bryty.
Zazwyczaj przygotowanie
takiej dokumentacji wiaze sie
z przebudowsg istniejacej in-
frastruktury oraz instalowa-
niem nowych maszyn. Nie-
ktére zaktady przemystowe
przyjmuja tu rozsadng po-
lityke — tworza i co pewien
czas aktualizuja dokumenta-
cje inwentaryzacyjna. Daje to
mozliwo$é sprawnego zarza-
dzania majatkiem, a w razie
koniecznosci (np. przebudo-
wy, audytu czy zdarzenia kry-
zysowego) pozwala uniknaé
straty cennego czasu na po-
miar, gdy goni termin realiza-
cji konkretnego zadania.
Krajowy rynek skanowa-
nia laserowego to jednak nie
tylko przemyst. Rosngce za-
potrzebowanie na chmure
punktéw obserwujemy row-

Chmura punktéw maszyny prze-
mystowej wykonana dla celéw
modernizac;i linii produkcyjnej

niez w dziedzinie konserwa-
cji zabytkéw i architektury,
a takze w branzy projektowe;.

konany model 3D, a takze

dobdr oprogramowania
do tego celu zalezy oczywi-
$cie od zamawiajacego. Z na-
szej perspektywy wazne jest
to, ze wybdr narzedzi staje sig
coraz wiekszy. Ten urodzaj
ma jednak swoje wady. Nale-
zy sig bowiem mocno zastano-
wié¢ nad wyborem produktu,
gdyz transfer pelnej informa-
¢ji pomiedzy r6znymi aplika-
cjami jest bardzo ograniczony.

S poséb, w jaki ma by¢ wy-

Ostatnio na jednej z konferen-
cji poswieconych modelowa-
niu 3D mozna bylo zobaczy¢
probe polaczenia dwéch mo-
deli wykonanych w aplika-
cjach r6znych producentéw.
Zadanie zakonczylo sig tylko
pozornym sukcesem — zostato
wprawdzie wykonane na po-
ziomie geometrii, ale wszelkie
atrybuty zapisane w modelu
BIM zostatly utracone.

A skoro mowa o modelach
uzbrojonych w odpowied-
nie atrybuty, warto wskazac
na coraz popularniejszy pro-
gram do pracy na chmurze
punktéw — Plant 3D firmy

Autodesk. Nie sposéb przyto-
czy¢ wszystkich jego zalet, ale
wspomnijmy cho¢by o mozli-
wosci sprawnego zarzadza-
nia danymi o istniejgcej infra-
strukturze. Obecnie Plant 3D
z powodzeniem wykorzystuje-
my w projekcie realizowanym
dlajednego z zarzadcéw infra-
struktury wodociggowej koto
Zurychu. Inwentaryzujemy
dla niego instalacje przemy-
stowe, co ma pomdc w porzad-
kowaniu dokumentacji oraz
planowaniu rozbudowy prze-
pompowni. Z zadowoleniem
obserwujemy, ze réwniez nasz
rodzimy rynek szybko otwiera
sig na tego typu ustugi.

nowaniem Kadex zyje.

W zaleznosci od potrzeb
klienta do nadzoru nad ist-
niejacym badz dopiero budo-
wanym obiektem wigczamy
takze inne technologie pomia-
rowe, np. bezzalogowe maszy-
ny latajace. Pozyskane dzieki
nim materiaty w polaczeniu
z chmura punktéw pozwala-
ja zaoferowac nowa game pro-
duktéw. Przyktadem jest roz-
wigzanie abonamentowe dla
magazynéw kruszyw, kopal-
ni czy sktadowisk, ktére daje
comiesigczne dane o zmianie
objetosci sktadowanych mas.
Roczny koszt takich raportow
mieéci sie w cenie obmiaru
wykonywanego raz do roku
tradycyjnymi metodami. Od
2015 roku Dzial Fotogrametrii,
kierowany przez Michata Wy-
czatka, korzysta réwniez z sa-
molotéw zalogowych. Uzyli-
$my ich m.in. do wykonania
ortofotomapy kilku linii kole-
jowych.

Wprawdzie coraz lepsze na-
rzedzia do sprawnej wymia-
ny nawet duzych zbioréw da-
nych utatwiajg nam realizacje
projektéw zagranicznych, to
z satysfakcja patrzymy, jak
polskie podmioty coraz chet-
niej otwieraja sie na techno-
logie 3D. Dowody widzimy
w specyfikacjach przetargow,
gdzie skanowanie laserowe
wreszcie zaczyna odgrywac
istotng role.

J ednak nie samym ska-

Adam Siejkowski
Kadex Geodezja Polska Sp. z 0.0.
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GEOIESTAWIENIE

Tachimetry skanujgce

Prawie jok LiDAR

W niektérych projektach chmury liczace miliony lub miliardy
punktéw okazuja sie zbedne lub nawet moga utrudniac prace.
W takich przypadkach lepiej od skanera moze sig¢ sprawdzic

tachimetr skanujacy.

je, instrumenty tego typu

moga by¢ wykorzystywa-
ne jak tachimetr, ale na naj-
wyzszych obrotach oferuja
predkos$¢ pomiaru znacznie
przewyzszajaca zwykte ,to-
talki”. Do tego naszpikowane
sg elektronika, ktéra sprawia,
ze potrafig znacznie wiecej
niz tylko mierzy¢ katy i od-
leglosci.

To zawieszenie miedzy
dwiema ré6znymi kategoria-
mi sprzetu pomiarowego jest
z jednej strony zaleta, a dru-
giej strony wadg. Sceptycz-
ni geodeci zwréca uwage, ze
pod wzgledem szybkosci po-
miaru urzgdzenia te sg wciaz
daleko za skanerami lasero-
wymi. Najszybszy model
w naszym zestawieniu (Lei-
ca Geosystems MS 60) mie-
rzy bowiem okoto tysigca
punktéw na sekunde. Tym-
czasem najwolniejszy skaner
dostepny na polskim rynku
(Optech ILRIS) jest az 10 ra-
zy szybszy, a do tego oferu-
je znacznie wiekszy zasieg
(3 km).

Do tachimetréw skanuja-
cych moze zniechecaé row-
niez cena. Wprawdzie krajo-
wi dystrybutorzy tradycyjnie
juz milcza na jej temat jak
zakleci, to jednak tajemni-
cq poliszynela jest to, Ze naj-
tansze tego typu instrumen-
ty kosztuja okolo 50 tys. zi,
a najdrozsze — ponad 3 razy
tyle. Skoro wiec sg to kwoty
poréwnywalne ze skanerami
laserowymi, to jaki jest sens

J ak sama nazwa wskazu-
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kupowania tachimetru ska-
nujacego?

owod6éw jest przynaj-
P mniej kilka. Instrument

taki moze jest drogi oraz
znacznie wolniejszy od Li-
DAR-u, ale jego potencjal-
ne mozliwosci wcale nie sag
mniejsze. Z jednej strony —jak
juz wspomnielismy — mozna
go bowiem wykorzystywac do
zwyklej tachimetrii. Z drugiej
strony §wietnie sprawdzi sie
przy skanowaniu mniej skom-
plikowanych powierzchni
— prostych elewacji czy na-
wierzchni drég lub mostow.
Jesli dodamy do tego mozli-
wodci, jakie oferuje wykorzy-
stanie serwomotoréw i mecha-
nizmoéw §ledzenia pryzmatu
czy pracy na obrazach z cyfro-
wej kamery, to okaze sie, Ze ta-
chimetry skanujace sg bardzo
wszechstronnymi instrumen-
tami, ktére pozwalajg na roz-
wigzanie wiekszosci proble-
méw pomiarowych.

W tej konkurenciji skaner
wypada natomiast blado,
szczegblnie w Polsce, gdzie
zainteresowanie gestg chmu-
rg punktow jest wcigz nie-
wielkie. Nie brak przeciez
firm geodezyjnych, ktére za-
inwestowaly w skaner, ale
instrument gtéwnie zbiera
kurz. Przy zakupie tachime-
tru skanujacego taka sytuacja
jest wykluczona, bo w najgor-
szym przypadku mozna go
wykorzystywac do zwyktych
pomiaréw sytuacyjno-wyso-
kosciowych.

Pulapka moze okazac sie
poréwnywanie cen obu ka-
tegorii instrumentéw. Tachi-
metr skanujgcy moze wpraw-
dzie kosztowaé wiecej niz
LiDAR, ale kupujac ten drugi
rodzaj sprzetu trzeba tez po-
myS$le¢ o specjalistycznym
oprogramowaniu do obrébki
chmur punktéw oraz o przy-
zwoitej stacji roboczej. Jesli
dodamy do tego jeszcze koszt
ewentualnych szkolen, moze
sie okazaé, ze skaner wcale
nie jest juz taki tani.

sie na tachimetr skanu-

jacy, to jaki model wy-
bra¢? Ostatni raz instrumen-
tom tym przyjrzeliémy sie
pod koniec 2011 r. i od tego
czasu pozornie niewiele sie
zmienito — wcigz mamy trzy
marki i modele, ktére moz-
na zliczy¢ na palcach (bylo
5 jest 6).

Zmiany jednak sg, i to spo-
re, bo z poprzedniego zesta-
wienia ostaly sie tylko dwie
serie — Topcon IS-300 oraz
Trimble VX. Bodaj najwaz-
niejsza nowoscig jest Leica
Geosystems MS60, opatrzo-
ny przez producenta nazwa
MultiStation. Z szybkoscia
pomiaru siegajacg tysigca
punktéw na sekunde mo-
del ten wprowadzil zupel-
nie nowg jakos¢ w tej ka-
tegorii sprzetu. O tym, co
konkretnie potrafi, pisaliSmy
w GEODECIE 10/2013. Z ko-
lei w numerze 4/2015 swoje
doswiadczenia z pracy z tym

J esli wiec zdecydujemy

urzadzeniem przy inwentary-
zacji architektonicznej opisa-
li studenci Politechniki War-
szawskiej.

Drugim debiutantem z logo
Leica Geosystem jest TS16i,
nastepca modelu TS15i. Od
starszego brata r6zni sig cho-
ciazby lepszym ekranem,
pojemniejsza pamiecig czy
oprogramowaniem polowym
Captivate zamiast Vivy.

W ofercie amerykanskiej
firmy Trimble w kwietniu
2015 roku zadebiutowaty na-
tomiast dwa modele — S7 oraz
S9. Wyréznia je cyfrowa ka-
mera korzystajaca z tech-
nologii Vision, ktéra oferuje
m.in. lepszy kontrast i balans
bieli, nowe tryby ekspozy-
cji, wykonywanie zdje¢ HDR
czy kompatybilnosé z opro-
gramowaniem SketchUp do
modelowania 3D. Istotnym
udoskonaleniem w obu ta-
chimetrach jest ponadto
SureScan — technologia odpo-
wiadajgca za zachowanie sta-
tego oczka siatki pomiarowe;j.
W ocenie producenta jest ona
szczegOlnie przydatna przy
skanowaniu wydluzonych
elementéw poziomych i pio-
nowych.

Jak wida¢ z tego krétkiego
przegladu, wprawdzie nowos-
ci na rynku tachimetréow ska-
nujacych jest niewiele, to jed-
nak oferuja sporo ciekawych
funkcji. Wéréd tych szesciu
serii kazdy zainteresowany
z pewnoscig znajdzie wigc co$
dla siebie.

Jerzy Krélikowski



TACHIMETRY SKANUJACE

Leica

Leica

MARKA Topcon
MODEL MS60 TS16i 1S-301/303/305
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2015 2015 2011
POMIAR KATOW - METODA POMIARU absolutna, ciqgta, diametryczna absolutna, ciqgta, diometryczna absolutna
doktadnosé [ ] 1 1,2,3lub5 1/3/5
najmniejsza wyswietlana jednostka [ ] 01 01 05/1/1
kompensator, doktadnosc, zakres czteroosiowy, 0,57, 4 czteroosiowy, 0,57, 17 lub 1,57, 4 dwuosiowy, 17, 6
luneta - powiekszenie, $rednica [mm] 30x, 40 30x, 40 30x, 45
minimalna ogniskowa [m] 1,7 1,7 14
POMIAR ODLEGXOSCI - METODA POMIARU fazowa fozowa impulsowa (EDM - fozowa)
Doktadnos¢ [mm + ppm]
z lustrem 1+1,5 1+15 &
7 tarczkg celowniczg 1+15 1+15 2+12
bez lustra 2+2 2+1 5(<25m), 10 +10 (>250 m)
Zasigg [m]
7 lustrem d0 10000 3500 4000
7 tarczkg celowniczg 370 250 brak danych
hez lustra 2000 400 lub 1000 2000
Czas [s]
w trybie doktadnym (inicjalny) 1,5 24 1,2
w frybie trackingu 1 0,15 03
Plamka lasera tak tak tak
PREDKOSC SKANOWANIA
maksymalna [pki/s] 1000 5 20
srednia [pkt/s] brak danych brak danych 20
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 1,5 17 14
maksymalny [m] 1000 500(R500),1000 (R1000) 2000
POLE WIDZENIA SKANERA
w pionie [°] 270 270 350
w poziomie [°] 360 360 360
sposéb wyboru obszaru do skanowania wskazanie na ekranie naroznikéw,wprowadzenie wskazanie na ekranie naroznikéw, wskazanie na ekranie naroznikéw,
katéw, wskazanie obwiedni wprowadzenie kqtow, wskazanie obwiedni wprowadzenie wspotrzgdnych
WYSWIETLACZ | KLAWIATURA
jednostronna/dwustronna dwustronna opcjonalnie dwustronna jednostronna
rozmiar ekranu 5 cali, WVGA, 800 x 480 px 5 cali, WVGA 320 x 240 px
kolorowy, dotykowy tak, tak tak, tak tak, tak
liczha klawiszy 37 37 25
OPROGRAMOWANIE WEWNETRZNE
system operacyjny Windows EC7 Windows EC7 Windows CE 4.2

aplikacja pomiarowa (nazwa, obstugiwane
funkcje skanowania)

Leica Captivate (specjalistyczne oprogramowanie
7 funkejg obstugi skandw 3D)

Leica Captivate (specalistyczne oprogramowanie
7 funkejq obstugi skandw 3D)

TOPSURV - przekaz obrazu z kamer, programy
drogowe, kodowanie, szkic na ekranie, wciecia,
przeciecia, ekscentry, rzutowanie, ciqgi
noligonowe, ruletka

REJESTRACJA DANYCH
pojemnos¢ pamigci wewnetrznej [MB] 2048 2048 128 RAM, 2 Flash ROM
karta pamieci SD, USB SD, USB Micro SD

formaty wymiany danych

GSI, IDX, MGEO, ASCII, uzytkownika

6SI, IDX, MGEO, ASCII, uzytkownika

TSJ, firmowe formaty Topcon i Sokkia, ASCII,
DXF, DGN, rastry, XML

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

RS-232, USB, Blugtooth, WLAN

RS-232, USB, Bluetooth, WLAN

RS-232, Bluetooth, WLAN, CF, USB

ZASILANIE

rodzaj baterii/czas ciggtej pracy [h]

Lilon/79

Li-lon/5-8

Li-lon 5000 mAh/3,5

zasilanie zewnetrzne

tak

tak

tak

INFORMACJE DODATKOWE kompatyhilny z Leica Viva GNSS, rozbudowa do | kompatyhilny z Leica Viva GNSS, rozbudowa do aparat fotograficzny 1,3 Mpx
SmartStation, kamera SmartStation, kamera
0GOLNE
waga [kg] 11 53 62
norma pyto- i wodoszczelnosci P65 P55 P54
temperatura pracy [°C] -20 do 50 -20 do 50 -20 do 50

wyposazenie standardowe

2 baterie, okablowanie, tadowarka,
karta pamieci

2 baterie, okablowanie, tadowarka,
karta pamieci

2 baterie, fadowarka, okablowanie

gwarancja [miesigce]

12 (opcja 36)

12 (opcja 36)

12 z mozliwoscig przedtuzenia

dystrybutor

Leica Geosystems

Leica Geosystems

1PI
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TACHIMETRY SKANUJACE

Trimble

Trimble

Trimble

MARKA
MODEL S7 S9 VX
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2015 2015 2010
POMIAR KATOW - METODA POMIARU absolutna absolutna absolutna
doktadnosé [“] 1/2/3/5 0,5/1 1
najmniejsza wyswietlana jednostka [ ] 01 01 01
kompensator, doktadnosc, zakres dwuosiowy, 0,5”, 54" dwuosiowy, 0,5”, 54" dwuosiowy, 0,5”, 54"
luneta - powiekszenie, $rednica [mm] 30x, 40 30x, 40 30x, 40
minimalna ogniskowa [m] 15 15 15
POMIAR ODLEGEOSCI - METODA POMIARU impulsowa impulsowa impulsowa
Doktadnos¢ [mm + ppm]
2 lustrem 1+2 1+2 1+2
7 tarczkg celowniczg 2+2 2+2 2+2
bez lustra 2+1 2+2 2+2
Zasigg [m]
7 lustrem 5500 5500 5500
7 tarczkq celowniczg 2200 2200 2200
bez lustra 2200 2200 2200
Czas [s]
w trybie doktadnym (inicjalny) 12 12 12
w trybie trackingu 04 04 04
Plamka losera tak tak tak
PREDKOSC SKANOWANIA
maksymalna [pki/s] 15 15 15
$rednia [pkt/s] 0d10do 15 0d 10do 15 0od 10do 15
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] ] 1 1
maksymalny [m] 250 250 250
POLE WIDZENIA SKANERA
w pionie [°] 160 160 160
w poziomie [°] 360 360 360

sposéb wyboru obszaru do skanowania

poprzez ekran kontrolera

poprzez ekran kontrolera

poprzez ekran kontrolera

WYSWIETLACZ | KLAWIATURA

jednostronna/dwustronna dwustronna dwustronna dwustronna

rozmiar ekranu 320 x 240 px 320 x 240 px 320 x 240 px

kolorowy, dotykowy tak, tak tak, tak tak, tak

liczba klawiszy 19 + kursor 19 + kursor 19 + kursor
OPROGRAMOWANIE WEWNETRZNE

system operacyjny Windows CE.NET Windows CE.NET Windows CE.NET

aplikacja pomiarowa (nazwa, obstugiwane Trimble Access Trimble Access Trimble Access

funkcje skanowania)

REJESTRACJA DANYCH

pojemnos¢ pamigci wewnetrznej [MB]

w zaleznosci od kontrolera

w zaleznosci od kontrolera

w zaleznosci od kontrolera

karta pamieci

w zaleznosci od kontrolera

w zaleznosci od kontrolera

w zaleznosci od kontrolera

formaty wymiany danych

ASCII, DXF, inne

ASCII, DXF, inne

ASCII, DXF, inne

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA RS-232, USB, Bluetooth RS-232, USB, Blugtooth RS-232, USB, Bluetooth
IASILANIE
rodzaj baterii/czas ciggtej pracy [h] Li-lon/do 20 Li-lon/do 20 Li-lon/do 20
zasilanie zewnetrzne tak tak tak

INFORMACJE DODATKOWE wbudowana kamera metryczna, whudowana kamera metryczna, wbudowana kamera metryczna,
Technologia Trimble SureScan Technologia Trimble SureScan Technologia Trimble SureScan
0GOLNE
waga [kg] 55 55 5,25
norma pyto- i wodoszczelnosci P65 P65 P55
temperatura pracy [°(] 20 do +50 -20 do +50 -20 do +50
wyposazenie standardowe bateria, fadowarka, okablowanie bateria, fadowarka, okablowanie bateria, fadowarka, okablowanie
gwarancja [miesiqee] L 24 2
dystrybutor Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja
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Zoller-Frohlich

www.zf-laser.com

The marks the spot

www.zf-laser.com

1%

Generalna dystrybucja w Polsce:
Laser - 3D Jacek Krawiec www.laser-3d.pl



Oficjalny dystrybutor

) esri Polska

www.esri.pl

ENVI LiDAR

ENVI LiDAR pozwala uzytkownikom tworzy¢ realistyczne wizualizacje 3D
w oparciu o wygenerowane produkty 3D z chmury punktéw.

ENVI LiDAR zachowuje petna interoperacyjnosc z ArcGlIS, co pozwala na tatwa
wymiane produktéw i warstw oraz przeprowadzanie analiz geoprzestrzen-
nych w srodowisku GIS.

Bogata funkcjonalnos¢
ENVI LiDAR zapewnia:

B klasyfikacje chmury punktow,

M tworzenie numerycznych modeli terenu,

W generowanie obiektow 3D - drzewa, budynki,
linie energetyczne,

W wykonywanie analiz widocznoéci na NMPT,

B bezposredni eksport wynikéw do ArcMap.




	Stacjonarnie i kinematycznie 4 Hybrydowy system skanowania laserowego Riegl VMZ pozwala mierzyć zaró

