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POINT CLOUD INTELLIGENCE

Prenumerata tradycyjna GEODETY (geoforum.pl)

® Roczna z dostepem do internetowego Archiwum GEODETY
- 466,56 zt, w tym 8% VAT.

® Roczna studencka/uczniowska z dostgpem do internetowe-
go Archiwum GEODETY - 336,96 zt, w tym 8% VAT.

® Pojedyncze wydanie - 42,14 zi, w tym 8% VAT.
Najwygodniej ztozyé zaméwienie, korzystajqgc z formularza

w zaktadce Prenumerata na portalu Geoforum.pl.
Realizujemy réwniez zaméwienia sktadane:

® mailowo: prenumerata@geoforum.pl

® telefonicznie: tel. (22) 646 87 44, (22) 849 41 63

(w godzinach 7.00-13.30)

@ listownie: Geodeta Sp. z 0.0., ul. Narbutta 40/20,

02-541 Warszawa.

W kazdym przypadku prenumerata obejmuje koszty wysytki.
Egzemplarze archiwalne mozna zamawiaé do wyczerpania na-
ktadu. Warunkiem realizacji zaméwienia jest otrzymanie przez
redakcje potwierdzenia z banku o dokonaniu wptaty na konto:

04 1240 5989 1111 0000 4765 7759.

Prenumerata GEODETY cyfrowego (egeodeta24.pl)

® Roczna - 298,08 zt, w tym 8% VAT.

@ Pétroczna - 162,36 zt, w tym 8% VAT.

® Kwartalna - 87,48 zt, w tym 8% VAT.

@ Pojedyncze wydanie - 31,32 zt, w tym 8% VAT.

Serwis egeodeta24.pl dziata 24 godziny na dobe przez 7 dni
w tygodniu. Uzytkownik zaklada w serwisie konto, gdzie skta-
da zaméwienia, dokonuje ptatnosci elekironicznych, odbiera
zakupione wydania. Zamawiaé mozna prenumerate oraz po-
jedyncze wydania. Zakupione wydania sq dostepne zaraz po
dokonaniu ptatnoéci elektronicznej. Faktury VAT przesytamy
drogq elektroniczng na podany mail.

Jesli uzytkownik nie chce skorzystaé z ptatnosci elektronicz-
nej, moze wybraé wystawienie faktury proforma i optacenie jej
przelewem bankowym. O kolejnych zmianach statusu zamé-
wienia, w tym o nowych opublikowanych wydaniach, uzytkow-
nik jest na biezgco informowany drogg mailowq.

Istnieje mozliwo$é zaméwienia tylko wybranych wydan za-
wierajgcych okreslone tresci. Pomaga w tym wyszukiwarka
uwzgledniajgca autordw, tytuty oraz stowa kluczowe.
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PROJEKT

By nie utracic bezpowrotnie
Inwentaryzacja oraz digitalizacja obiektow zabytkowych w Ukrainie w wykonaniu firm Metior 3D,
Inwentaryzacje Budowlane 24 oraz Bombosz Drone Mapping

Obywatele skanujg...
Dzigki projektowi BackUp Ukraine kazdy moze zaangazowa¢ sie w skanowanie za

Wystarczy smartfon

Wielkie skanowanie
Jak skanowanie laserowe pozwala przygotowa¢ teren pod budowg Centralnego Portu
Komunikacyjnego

0d skanu do wydruku
Firma GeoCAD opisuje pomiar inwentaryzacyjny romariskiego kosciotka swigtego Idziego

w Inowtodzu

Laserowa sensacja
Skanowanie laserowe pozwala odkry¢ tajemnice zabytkowego Zamku Czocha

Pogorzelisko w chmurze punkiéw

Krakowskie BGITR oraz Uniwersytet Rolniczy w Krakowie przeprowadzity inwentaryzacjg
fotogrametryczng oraz skanowanie pogorzeliska w Nowej Biatej

SPRZET

Stonex stawia na 3D
Firma Czerski Trade Polska prezentuje najnowsze skanery laserowe whoskiej marki Stonex

Dla kazdego - do wszystkiego
G6PS GLOBAL SOLUTIONS wprowadza do sprzedazy skanery loserowe marek Stonex oraz Ruide

FIRMA
Do whasnych potrzeb W22

Szczecifiska firma Gispro dzieli sig swoimi do$wiadczeniami w zakresie wykorzystania mobilnego
skanowania luserowego

LZESTAWIENIE

Moda na mobilne
Analizujemy nowosci na rynku skaneréw laserowych oraz oprogramowania

Zestawienie skanerow naziemnych

Zestawienie skanerow mobilnych

Zestawienie skanerow lotniczych

Zestawienie oprogramowania do obrobki chmur punktow

Fot. na oktadce: fragment doliny Pisy na danych z lotniczego skanowania laserowego kraju
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Dron DJI Phantom 4 PRO nad
Mauzoleum Btazewskich w Jaztfowcu

Inwentaryzacja oraz digitalizacja obiektow zabytkowych w Ukrainie

By nie utracic
bezpowrotnie

Integracja danych fotogrametrycznych oraz skanowania
laserowego pozwala na stosunkowo szybkie uzyskanie kom-
pleksowych wynikéw — zaréwno 3D, jak i 2D. Jak wazne
moga by¢ te materialy dla ochrony zabytkéw, §wiadczy wojna
w Ukrainie i zniszczenia czynione przez Rosjan.

ombosz Drone Mapping

ostatnich miesigcach
nasze firmy — Metior
3D, Inwentaryzacje

Budowlane 24 oraz Bombosz
Drone Mapping — mialy oka-
zje uczestniczy¢ w ciekawym
przedsiewzieciu polegajacym
na opracowaniu dokumen-
tacji odtworzeniowej trzech
obiektéw sakralnych w Ukra-
inie. Wszystko we wspétpra-
cy z Narodowym Instytutem
Polskiego Dziedzictwa Kultu-
rowego za Granica —jednostka
realizujaca projekty o charak-
terze konserwatorskim, na-
ukowo-badawczym, eduka-
cyjnym i popularyzatorskim.
W listopadzie ub.r. z wyko-
rzystaniem technik skanowa-
nia laserowego, fotogrametrii
niskiego putapu oraz fotogra-
metrii bliskiego zasiggu pozy-
skalismy dane niezbedne dla
digitalizacji polskich zabyt-
kéw znajdujgcych sie w Ja-
zlowcu (obwdd tarnopolski)
oraz Wlodzimierzu Wolyn-
skim (obwdd wotyniski).

o Pomiary na ratunek

Dla dwéch obiektéw w Jaz-
fowcu - Kaplicy Grobowej
Btazewskich potozonej na
terenie polsko-ukrainskiego

cmentarza oraz Sanktuarium
Blogostawionej Marceliny
Darowskiej (klasztoru siéstr
Niepokalanek) mieszczacego
sie w czesci dawnego XVII-
-wiecznego palacu — Instytut
w 2020 . zlecil przygotowanie
raportu z rozpoznania proble-
mow techniczno-konserwa-
torskich. Zadania tego podjeta
sie pracownia architektonicz-
no-konserwatorska Festgru-
pa. Nastepnie do dziatania
przystapiliémy my, opraco-
wujac dokumentacje odtwo-
rzeniowa. Podobne materia-
ly przygotowalismy réwniez
dla barokowego XVIII-wiecz-
nego kosciota §w. Joachima
i $w. Anny we Wlodzimierzu
Wotynskim, blisko polskiej
granicy. W skiad dokumen-
tacji przekazanej zamawia-
jacemu weszly m.in. rysun-
ki CAD (w tym liczne rzuty
i przekroje) i wysokorozdziel-
cze ortofotoplany. Powsta-
ly one na podstawie ztozo-
nych i oczyszczonych chmur
punktéow z kompleksowego
skanowania laserowego oraz
modeli 3D opracowanych me-
todg fotogrametryczng z kilku
tysiecy zdjec¢, ktére réwniez
dostarczyliémy Instytutowi.

Zespdt pomiarowy przed kosciotem we Wtodzimierzu Wotynskim. Od lewej: Piotr Kanclerowicz,
tukasz Debiriski, Seweryn Rogut, Robert Bombosz

Wszystkie te produkty mia-
ty postuzy¢ specjalistom odpo-
wiedzialnym za odnowienie
zabytkéw zinwentaryzowa-
nych przez nasz zespél od
piwnic po dachy. Mialy takze
przyczynic sie do populary-
zacji i zachowania polskiego
dziedzictwa poza granica-
mi kraju. Rosyjska agresja na
Ukraing moze jednak pokrzy-
zowac te plany. W obecnej sy-
tuacji pod znakiem zapyta-
nia stajg dalsze losy obiektéw
w Jazlowcu i Wlodzimierzu
Wolynskim oraz ich ewentu-
alna renowacja. Czy i w jakim
stopniu wykonane zostang te
prace, zalezy w duzym stop-
niu od wyniku i efektéw trwa-
jacej wojny.

e My za tym stoimy

Nim napiszemy szerzej
o pracy w Ukrainie, chcie-
liby$my opowiedzie¢ tro-
che o sobie. CADA4U to nie-
wielka firma istniejgca od
2014 r. pod markg handlowg
Inwentaryzacje Budowla-
ne 24. Glé6wnym zakresem
jej dzialalno$ci sg profesjo-
nalne inwentaryzacje archi-
tektoniczne i architekto-
niczno-budowlane obiektéw
oréznych kubaturach i funk-
cjach. IB24 czesto wykonu-
je wymagajace i detaliczne
opracowania na potrzeby
projektéw i ekspertyz kon-
serwatorskich. Od trzech lat
swoje dokumentacje tworzy
jedynie na bazie danych ze
skanowania laserowego 3D.
Przy bardziej wymagajgcych
projektach firma chetnie na-

wigzuje wspélprace z inny-
mi podmiotami.

Firma Metior 3D — korzys-
tajac z nowoczesnych ska-
neréw 3D oraz profesjonal-
nych programéw do obrébki
danych - realizuje zlecenia
z zakresu architektury, okre-
townictwa i kontroli jako-
$ci. Wykonuje dokumentacje
CAD 2D, modele 3D odtworze-
niowe obiektéw oraz pomiary
weryfikacyjne potwierdzaja-
ce poprawno$¢ wykonanych
prac. W swojej pracy promu-
je korzysci plynace ze ska-
nowania laserowego oraz
BIM (firma jest cztonkiem
wspierajacym , Stowarzysze-

nie BIM”). W ostatnim cza-
sie Metior 3D wykonywal:
pomiary odksztalcen ptasz-
cza zbiornikéw paliwowych
PERN, skanowanie i pomia-
ry fotogrametryczne elewacji
Palacu Mostowskich w War-
szawie oraz skanowanie ma-
szynowni statkéw.

Bombosz Drone Mapping
to gdanski zespdél mtodych
geodetéw wyksztatconych
przez Katedre Fotogrametrii
AGH w Krakowie, wykorzy-
stujacych mozliwosci wy-
nikajace z potaczenia BSP
oraz fotogrametrii. Firma na
co dzien zajmuje sie tworze-
niem ortomozaik, numerycz-
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nych modeli pokrycia terenu,
modeli 3D obiektéw oraz po-
miarami objetosci. Ostatnio
opracowala m.in. ortomoza-
ike stanowiska archeolo-
gicznego na Starym MieScie
w Elblagu oraz modele 3D
pomnika kréla Jana III So-
bieskiego w Gdanisku i wyre-
montowanej Sluzy Péinocnej
w Przegalinie.

o Skanowanie zabytkw

Prace terenowe w Ukrainie
zrealizowalidémy w dniach
8-12 listopada 2021 roku.
W tym czasie udalo nam
sie nie tylko zebra¢ ogrom-
ng ilos¢ danych, ale takze
sprawnie pokonaé¢ dziela-
cg oba miasta odleglos¢ po
ukrainskich drogach, co nie
bylo tatwe. W sktad naszego
zespolu pomiarowego wcho-
dzili: Robert Bombosz (Bom-
bosz Drone Mapping), Lu-
kasz Debinski (Metior 3D),
Piotr Kanclerowicz (IB24)
i Seweryn Rogut (Metior 3D).
Trzy osoby — z firm z Metior
3D i IB 24 — odpowiedzialne
byly za naziemne skanowa-
nie laserowe. Wykorzystalis-
my skanery marki Faro: Fo-
cus X130 oraz Focus M70.
W trakcie prac niezbgdne
okazaly sig réwniez: drabi-
na teleskopowa oraz kilka
statywéw, w tym 4-metrowy,
ktére umozliwily odwzoro-
wanie kazdego zakamarka.
Chcemy bowiem podkres-
li¢, ze pomiarowi podlega-
ty wszystkie wnetrza zabyt-
kéw oraz ich elewacje. Nie
lada wyzwaniem okazalo sie
skanowanie piwnicy pod ka-
plica, do ktérej prowadzit je-
den niewielki otwér w stropie
(fot. powyzej). Wielkie brawa
dla catego zespotu skanujace-
go za odwage i pomystowosc!
Dzieki nim udalo sig¢ pozy-
ska¢ kompletne odwzorowa-
nie mauzoleum.

W trakcie pomiaréw nie
korzystalismy z klasycznej
osnowy geodezyjnej. Dzie-
ki gestemu rozmieszczeniu
stanowisk skanera (w sumie
dla trzech zabytkéw byto ich
1500) uzyskaliémy bardzo
dobre wzajemne pokrycie sa-
siednich skanéw. Pozwolilo
nam to na,sztywne” polacze-
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nie stanowisk, minimalizujg-
ce mozliwe btedy, bo bazuja-
ce na wpasowaniu milionéw
punktéw sasiednich chmur.
W newralgicznych miejscach
positkowalismy sie jednak
kulami pomiarowymi. Ta-
kie podejscie znacznie przy-
spieszylo prace terenowe.
Jednoczesnie nie pozbawilo
nas mozliwosci kontroli wza-
jemnego dopasowania ska-
néw czy wpasowania bloku
zdje¢ w punkty pomierzone
na chmurze ze skaningu - za
pomocg obliczanych przez
oprogramowanie bledéw wy-
razonych w jednostkach me-
trycznych.

Wszystkie obiekty zeska-
nowali$my z rozdzielczo$cig
6 mm dla odlegtoéci 10 m.
Rejestrowalismy tez inten-
sywno$¢ odbicia. Do poko-
lorowania finalnych chmur
punktéow siegneliSmy nato-
miast po zdjecia z drona i na-
ziemne.

o Fotografie z ziemi

i powiefrza
Za pozyskanie wszystkich
zdje¢ odpowiedzialna byla
jedna osoba z Bombosz Dro-
ne Mapping. Wykorzysta-
lismy popularnego wsréd
geodetow bezzatogowca DJI
Phantom 4 Pro oraz aparat
fotograficzny Nikon D5100.
Lustrzanka pozyskalismy
zdjecia wnetrz obiektéw, cia-
snych zautkéw, przestrzeni
pod daszkami, przejsc, a tak-
ze $cian w sgsiedztwie drzew
(w sumie 800 zdje¢ klaszto-
ru i 900 kaplicy).

Klasztor w Jaztowcu
w chmurze punktéw
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Skanowanie elewacji dawnego patacu, a obecnie klasztoru w Jaztowcu

Z pulapu BSP obfotogra-
fowaliémy natomiast elewa-
cje i dachy zabytkéw oraz
wnetrze kaplicy cmentar-
nej. Podczas catego wy-
jazdu pozyskali§my okoto
5 tys. zdje¢ z drona (klasz-
tor — 3 tys., mauzoleum i ko-
$ciét — po 1 tys.). Przy foto-
grafowaniu maszyna latata
w odleglosci zaledwie kil-
ku metréw od §cian i da-
chéw. Pozwolito nam to na
uzyskanie piksela tereno-
wego zdjec¢ rzedu pojedyn-
czych milimetréw, a co za

tym idzie — na wysokorozdziel-
cza digitalizacje zabytkow
uwzgledniajacag kazdy detal.
A takich istotnych detali by-
fo mnéstwo — nisko polozone
okienka, zdobienia nascienne,
krzyze na wiezach czy ubytki
w pokryciu dachowym.
Wszystkie loty wykonywane
byly manualnie, co wynikato
zar6wno z checi kompletne-
go i szczegblowego odwzoro-
wania zabytkow, jak i kwestii
bezpieczenstwa. Liczne drzewa
rosnace w poblizu obiektéw, li-
nie energetyczne czy sasiednie
budynki wykluczaty mozli-
wos¢ skorzystania z try-
béw automatycznych.

o Chmura do chmury

Prace kameralne zajety nam
kilka tygodni. Gros czasu po-
chlonetly procesy obliczenio-
we wykonywane przez specja-
listyczne aplikacje, trwajace
nawet po kilka dni kazdy. Da-
ne ze skaningu opracowalis-
my w programie Scene stwo-
rzonym z my$la o skanerach
laserowych Faro. Oprogramo-
wanie to pozwolito tatwo i wy-
dajnie przetworzy¢ pozyskane
dane dzieki funkcji automa-
tycznego rozpoznawania i re-
jestracji skanéw (metoda ,,clo-
ud to cloud”). Aby osiagnac
odpowiednie wpasowanie,
w szczegblnie skomplikowa-
nych miejscach korzystalismy
ponadto z manualnego wska-
zania punktéw charaktery-
stycznych i kul pomiarowych.
Polaczone i przefiltrowane
chmury stanowily wsad do
dalszej obrobki w srodowisku
CAD. Byty takze podstawg do
nadania poprawnej skali oraz
georeferencji modelowi foto-
grametrycznemu (o czym za
chwilg szerzej).

o Modele ze zdjgc

Do opracowania danych fo-
togrametrycznych — stworze-
nia modeli 3D i produktéow
pochodnych - skorzystalis-
my z programu RealityCap-
ture 1.2. Jest to jedno z wio-
dacych rozwigzan na rynku
w dziedzinie modelowania
3D scen, $wietnie wykorzystu-
jace algorytm SfM (Structure
from Motion) do rekonstrukcji
powierzchni sfotografowane-
go obiektu. Prace nad danym
obiektem rozpoczynalismy od
importu wszystkich pozyska-
nych zdje¢ — zaréwno z BSP,
jak i aparatu fotograficzne-
go. Nastepny krok to przepro-
wadzenie orientacji wzajem-
nej zdjec, ktérej celem bylo

ustalenie powigzan taczacych
ze sobg wszystkie zdjecia blo-
ku oraz elementéw orientacji
wewnetrznej uzytych kamer
(facznie z dystorsjg). Zazwy-
czaj przy obiektach tego ty-
pu i rozmiaru — klasztor miat
ponad 100 metréw diugosci —
oraz tysigcach zdje¢ wykona-
nych z réznych perspektyw
calego zbioru obrazéw nie
udaje sig od razu zorientowac
poprawnie jako jeden blok.
Konieczny jest manualny po-
miar dodatkowych punktow
wiazacych zdjecia odrebnych
blokéw i ponowne przeprowa-
dzenie orientacji wzajemne;j.
Tak tez bylo i w naszym przy-
padku.

Nastepnie mogliSmy przy-
stapi¢ do integracji bloku zdjec¢
z finalng chmurg punktow.
Poprzez pomiar wspdélnych
punktéw charakterystycz-
nych obiektéw widocznych
na skanach i zdjeciach nada-
liémy blokowi poprawng ska-
le oraz georeferencje bazujaca
na danych laserowych. W dal-
szej kolejnosci w wyniku pro-
cesu aerotriangulacji poznali-
$my EOZ (elementy orientacji
zewnetrznej) obrazéw oraz
wsp6lrzedne punktow wigza-
cych tworzacych tzw. rzadka
chmure punktéw. Na tak przy-
gotowanym zbiorze zintegro-
wanych danych przeprowa-
dzilismy proces rekonstrukcji
powierzchni (z wykorzysta-
niem zaréwno zdje¢, jak i ska-
néw), w wyniku ktérego po-
wstala gesta chmura punktéw
oraz model 3D typu mesh
obiektu. Na powstale produkty
3D natozyli$émy jeszcze tekstu-
ry bazujace na zdjeciach, a za-
tem bardzo szczeg6towe, z mi-
limetrowa rozdzielczoscia.

Po wyczyszczeniu ze zbed-
nych elementéw oraz przycie-
ciu do opracowywanego
zakresu poko-
lorowane geste
chmury punk-
tow oraz
oteksturo-
wane mo-
dele 3D byty
gotowe do eks-

Model 3D kosciota
we Wtodzimierzu Wotyriskim

GEOPROJEKT

portu. W koficu, bazujac na
modelach 3D, stworzylismy
wysokorozdzielcze (nawet
2-milimetrowe) ortofotopla-
ny elewacji i dachéw, a z nich
w oprogramowaniu typu CAD
— dokumentacje rysunko-
wa 2D.

o Wojna w Ukrainie

Nie mozemy tu nie nawia-
za¢ do najwazniejszych wy-
darzen ostatnich tygodni.
Rosyjska agresja na Ukraine
bardzo nami wstrzasneta.
Kraj bedacy na poczatku swo-
jej drogi ku rozwojowi nowo-
czesnych technologii, o czym
pare miesiecy temu moglismy
sie przekonac, teraz walczy
o przetrwanie. Zupelnie ina-
czej patrzy sie na dziejacag sie
tam tragedie, kiedy niedawno
na wlasne oczy ogladato sie
ukrainskie wsie i miasta.

Prace w Ukrainie wspomi-
namy bardzo cieplo, mimo ni-
skich temperatur, jakie wow-
czas panowaly. Pyszna i obfita
kuchnia, piekne krajobrazy
i zyczliwi ludzie — wszystko to
zapadlo nam w pamie¢ obok
biedy, razacych bra-
kéw w infrastruk-
turze, ale takze
wyrézniajacych sie
z otoczenia zloty-
mi koputami cer-
kwi. W Jaztowcu
zapoznalis§my

I

sie z zespotem ukrainskich
geodetow, ktorzy wykonywa-
li pomiary zagospodarowa-
nia terenu wokoét klasztoru.
Z goszczacymi nas w klaszto-
rZze siostrami nie mamy teraz
kontaktu, prawdopodobnie
nie wszystko u nich dziata.

We Wlodzimierzu Wo-
Iynskim przyjal nas sam
mer miasta wraz z gléwnym
architektem. Podczas spotka-
nia podzieliliémy sie informa-
cjami o postepach w wykony-
wanych przez nas pracach,
a takze zapoznaliSmy z wi-
zualizacjami planéw przebu-
dowy Scistego centrum mia-
sta — zaprezentowano nam
nowoczesny, iscie europejski
projekt.

W bezposrednim sgsiedz-
twie digitalizowanych przez
nasz zespot obiektéw na ra-
zie nie tocza sig dzialania
wojenne, jednak juz pierw-
szego dnia wojny ostrzela-
ne zostalo lotnisko w Iwa-
no-Frankiwsku, lezace okoto
80 km od klasztoru w Jaztow-
cu. Wiemy tez, ze do Wlodzi-
mierza Wotynskiego dociera
pomoc humanitar-
na z Polski, cho- f
ciazby z Krakowa.
Oczywiscie jestes-
my calym sercem
po stronie Ukra-
incéw i stara-
my sie wspierac
dziatania w na-

szym kraju, ktérych celem jest
niesienie im pomocy.

o Musimy zachowa¢
dla potomnych

To, co sie dzieje obecnie
w Ukrainie, jest niewyttuma-
czalnym barbarzynstwem za-
dawanym zwyklym, niewin-
nym ludziom, jak i gwaltem na
obiektach o czesto bezcennej,
ponadczasowej warto$ci. To
nigdy nie powinno sie wyda-
rzy¢. Krzywda wszystkich lu-
dzi, réwniez tych, ktérych mie-
lismy okazje poznac w trakcie
pobytu w Ukrainie, famie nam
serca. Mamy jednak nadzieje,
ze ten dramat szybko sie skon-
czy, a takze ze bedziemy mogli
po wszystkim w jaki§ sposéb
pomdc w wielkim planie od-
budowy Ukrainy, dokladajac
nasza drobng cegietke wiedzy
i doswiadczenia.

W kontekscie tych wyda-
rzen rodzi sie w nas takze
pewna refleksja. Musimy so-
bie jeszcze mocniej uswia-
domié¢, jak wazne jest za-
chowanie obiektéw naszego
dziedzictwa kulturowego dla
kolejnych pokoleni. Obecnie
mozemy korzystac z precyzyj-
nych narzedzi pomiarowych
i doskonatych metod obrazo-
wania parametrycznego po-
zwalajacych archiwizowacd
obiekty o czesto skompliko-
wanej architekturze, trudnej
do odtworzenia innymi meto-
dami. Wydaje sie wiec, ze jest
obowiagzkiem naszego poko-
lenia, aby wdraza¢ na szero-
kg skale, wrecz systemowo,
programy cyfryzacji i doku-
mentacji wszystkich cennych
obiektéw wedlug najnow-
szych standardéw i metod.

Jedynie tak bedziemy mogli
zachowac te miejsca w dzisiej-
szym stanie, a jesli zajdzie ta-
ka konieczno$¢ — zrekonstru-
owac¢ i odbudowywac.

Robert Bombosz

Bombosz Drone Mapping
tukasz Debinski

Metior 3D

Piotr Kanclerowicz
Inwentaryzacje Budowlane 24
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W warunkach wojen-
nych wecale nie trze-
ba profesjonalnego
sprzetu pomiarowego,
by digitalizowa¢ bez-
cenne zabytki. Wystar-
czy smartfon lub tablet
oraz uzytkownik chet-
ny do pracy — udowad-
nia projekt Backup
Ukraine.

wa i dokfadna digitaliza-

cja dziedzictwa kulturo-
wego, chyba nikogo nie trzeba
przekonywac. Ale prowadze-
nie tego typu pomiaréw w wa-
runkach wojennych, jakie
od 24 lutego panujg w Ukra-
inie, jest bardzo utrudnio-
ne, a w niektérych regionach
wrecz niemozliwe. Zajmuje
ponadto sporo czasu, co w ob-
liczu postepujacej destrukcji
kraju jest istotnym problemem.
Odpowiedzig na te wyzwa-
nia jest projekt Backup Ukra-
ine, za ktérym stojg duniska Na-
rodowa Komisja UNESCO oraz
firmy: Blue Shield Denmark,
Polycam oraz Vice Media Gro-
up. Przedsigwzigcie jest reali-
zowane w $cistej wspoélpracy
z ukrainska Heritage Emer-
gency Rescue Initiative oraz
Narodowym Muzeum Histo-
rii Ukrainy. ,,Niszczenie dzie-
dzictwa kulturowego kraju to
najszybszy spos6b na wyma-
zanie jego tozsamosci naro-
dowej. W swietle falszywego
zaprzeczania przez Rosjg ukra-
inskiej suwerennosci i tozsa-

J ak wazna jest szczeg6lo-
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Obywatele skanujg

Zeskanowana mozaika przy jednej z kijowskich ulic (repozytorium
projektu Backup Ukraine)

mosci narodowej bardzo po-
waznie traktujemy niszczenie
historii tego kraju” — czytamy
na stronie projektu.

zczegOlnie istotny jest
S tu wktad Polycam. Sp61-

ka ta jest bowiem twoércg
mobilnej aplikacji o tej samej
nazwie, ktéra pozwala prze-
twarza¢ w chmurze zdjecia
i filmy ze smartfo-

now badz tabletéw do postaci
szczeg6lowych modeli 3D. To
wilasnie ten software jest pod-
stawg digitalizacji zabytkow

w ramach Backup Ukraine.
Organizatorzy akcji na-
mawiajg do jego pobierania
i skanowania wyjatkowych
obiektéw w swojej okolicy: po-
mnikéw, murali czy innych
dzietl sztuki. Do mo-

{1

=

delowania wigkszych obiektéw
rekomendowane jest uzycie
najnowszych urzadzen mobil-
nych Apple’a wyposazonych
nie tylko w kamery, ale i lidar.
Mozna tez uzy¢ dronéw, choc
w tym przypadku przedstawi-
ciele inicjatywy rekomenduja
wczesniejsze skonsultowanie
sie z lokalnymi wladzami. Na
stronie projektu opublikowano
materialy instruktazowe, ktére
w przystepny sposéb wyjasnia-
ja, jak wykonywa¢ fotografie,
by prawidlowo zinwentaryzo-
wac zabytki.

plikacja Polycam dostep-
A na jest dla urzadzen mo-
bilnych zaréwno z syste-
mami iOS, jak i Android. Samo
jej pobranie jest darmowe,
cho¢ modelowanie 3D wyma-
gajuzuiszczenia optaty. Oczy-
wiScie na potrzeby projektu
Backup Ukraine wykorzysta-
nie tego programu na tere-
nie Ukrainy stalo sig darmo-
we. Organizatorzy zastrzegajg
jednak, ze ze wzgledéw bez-
pieczenstwa chetni do skano-
wania zabytkéw musza sig re-
jestrowac i uzyskac specjalng
zgode. Uczulajg ponadto wo-
lontariuszy, by nie pozyskiwa-
li zdje¢, ktére moga ujawniac
pozycje ukrainskich wojsk lub
inne wrazliwe dane.
Wszystkie dane zgroma-
dzone w ramach akcji sg prze-
chowywane w publicznie
dostepnym repozytorium:
https://poly.cam/ukraine
Jerzy Krolikowski

Artykut zostat opublikowany
w GEODECIE 5/2022

Model pomnika atama-
na Antona Hotowatego
w Odessie pozyskany
w ramach projektu
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uzupelnienia tych dwdch
zbioréw danych firma Glo-
bal East zdecydowala sie wy-
korzysta¢ wlasny plecakowy
system skanowania. Skta-
da sig on ze skanera Ouster
0S-1-16 mierzacego 320 tys.
punktéw na sekunde, cyfro-
wej kamery panoramicznej,
odbiornika GNSS-RTK oraz
inercyjnej jednostki pomiaro-
wej. W teren ruszyly dwa ta-
kie systemy, ktére pomierzyly
2,8 tys. budynkéw z doktad-
noécig 3-5 cm.

Dyrektor ds. kluczowych
klienté6w i administracji
w firmie Global East Jaro-
staw Mironczuk nie kryje du-
my z tego rozwigzania. — To
efekt trwajgcych od roku prac
badawczo-rozwojowych, kt6-
re realizujemy wspdlnie z fir-

Irodto: TPI

Wizualizacja przysztego CPK Trasa przejazdu mobilnego systemu skanowania

Irodto: CPK

Cho¢ idea budowy Centralnego Portu Komunikacyjnego bu-
dzi wéréd obywateli skrajne emocje, dla branzy geodezyjnej
to doskonata okazja, by zademonstrowac zalety nowoczesnych
technologii pomiarowych.

Jerzy Krdlikowski

bitne. Posrodku Réwni-

ny Lowicko-Blonskiej,
gdzie dzis rozciagajq sie bez-
kresne pola z luzno rozrzu-
conymi wioskami, ma po-
wstac jeden z najwiekszych
portéw lotniczych tej czesci
Europy, a do tego wezet kolei
duzych predkosci oraz nowe
drogi ekspresowe. Pierwsi
pasazerowie wyladuja tu juz
w 2027 1. — zapowiada Mini-
sterstwo Infrastruktury. Jesli
termin ten miatby zosta¢ do-
trzymany, projektanci i bu-
downiczowie musieliby wy-
kazac sig nie lada dyscyplina.
Oczywiscie, ogromna presja
bedzie wywierana réwniez na
geodetéw. Na szczeécie nowo-
czesne technologie pomiaro-
we juz dzi$§ pozwalajg spraw-
nie gromadzi¢ szczegélowe
iprecyzyjne dane przestrzen-
ne dla rozlegtych obszaréw.
Nic wiec dziwnego, ze zostaly
one wykorzystane, nim jesz-

P lany rzadu sg bardzo am-
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cze whbito pierwszg topate,
a nawet zanim wyznaczono
doktadna lokalizacje nowego
lotniska.

Prace pomiarowe na potrze-
by CPK realizuje firma Glo-
bal East z Biategostoku. Jest
ona podwykonawcag stolecz-
nej spétki Multiconsult Pol-
ska, ktéra wygrata przetarg
o wartosci blisko 30 mln zt na
wykonanie wielobranzowych
badan terenowych Centralne-
go Portu Komunikacyjnego.
Do obowigzkéw Global East
w pierwszej kolejnosci nale-
zy pozyskanie okreslonych
w umowie danych geodezyj-
nych, fotogrametrycznych
i kartograficznych, a takze
wykonanie inwentaryzacji
budynkéw i budowli dla ob-
szaru o powierzchni 75 kilo-
metréw kwadratowych po-
loZonego na terenie trzech
gmin: Teresin, Baranéw
i Wiskitki. Zebrane dane po-
stuza do sporzadzenia tzw.
master planu oraz do prac
przedprojektowych zwigza-
nych z budowag CPK.

o Z samolotu

Najszerszy zakres miaty po-
miary fotolotnicze, za ktére
odpowiedzialna jest tarnow-
ska firma MGGP Aero. Ob-
jely bowiem obszar znacz-
nie wiekszy niz zaméwione
przez spélke CPK badania
terenowe, tj. powierzchnie
157 km kw. W ramach zle-
cenia pozyskano zdjecia lot-
nicze w rozdzielczosci 5 cm,
a takze chmure punktéw ze
skanowania laserowego o ge-
stosci 8 pkt/m kw. Jak wyjas-
nia Witold Kuzniki z MGGP
Aero, naloty wykonano juz
w marcu, natomiast zamé-
wione dane powinny by¢ go-
towe do korica maja.

o Z samochodu

Skanowanie wykonywano
réwniez przy uzyciu samo-
chodu. Te prace realizowata
warszawska firma TPI, kto-
ra dysponuje kompaktowym
mobilnym systemem karto-
wania Topcon IP-S3. Sklada
sig on ze skanera mierzacego
700 tys. punktéw na sekunde,

kamery 360° oraz odbiornika
GNSS wraz z jednostkg IMU.

Jak wylicza Tomasz Wotek
z TPI, pomiar objal ponad
100 km drég, ktére zinwen-
taryzowano w jednej 4-go-
dzinnej sesji, postugujac sie
wlasng siecig stacji referen-
cyjnych TPI NETpro. W tym
czasie pozyskano chmure
punktéw o objetosci 89 GB
oraz 15,4 tys. zdje¢ panora-
micznych. Kontrola jako-
§ci zostala przeprowadzona
z wykorzystaniem sieci punk-
téw kontrolnych. Wyréwna-
nie chmury punktéw oraz jej
kontrole i pelng klasyfikacje
wykonano w modutach Ter-
raMatch oraz TerraScan opro-
gramowania Terrasolid. Dane
z fotorejestracji zostaly nato-
miast udostepnione w opro-
gramowaniu Orbit 3DM
Cloud firmy Bentley.

o (whasnego) plecaka

Aby jednak pomiar budyn-
kéw i budowli byt komplet-
ny, skaning lotniczy i samo-
chodowy nie wystarczg. Do

Irédto: TPI

ma Dronetic z Ozarowa Ma-
zowieckiego. Rozwigzanie
z powodzeniem wykorzystu-
jemy rowniez przy moderni-
zacji EGiB w gminie Sokélka.
Z racji kiepskiej jakosci ma-
teriatéw PZGiK musimy tam
pomierzy¢ od nowa wszystkie
budynki, bez wykorzystania
istniejacej osnowy czy ma-
terialéw archiwalnych. Przy
takich wymaganiach system

ten okazuje sig nieocenio-
nym narzedziem, bo pozwa-
la na szybki pomiar z doktad-
noscig typows dla techniki
GNSS-RTK - wyjasnia.

Co ciekawe, plecakowy sys-
tem powstal nie tylko na po-
trzeby wtasne Global East.
Spétka chce bowiem wdrozyé
jego seryjng produkcje. Do-
celowe rozwigzanie ma by¢
m.in. wyposazone w lepszy

C B hpsy//3dmapping.cloud/publication/ TglIFNAvAEPbnzyhYH3G 2edit=true

T

Wizualizacja danych z mobilnego skaningu w aplikacji Orbit 3D Cloud

skaner oferujacy dwukrot-
nie wyzsza predkosé¢ pomia-
ru. — Nasz system wyréznia-
ja dwa elementy. Po pierwsze,
wiekszo$¢ rozwigzan oferu-
je doktadnos¢ GIS-owa, a my
geodezyjna. Po drugie, nasz
produkt powinien by¢ dostep-
ny w atrakcyjnej cenie, nawet
4-krotnie nizszej niz u kon-
kurencji — zapewnia Jarostaw
Mironczuk.

Jednoczesnie podkreéla,
ze bodaj najistotniejszym
elementem prac badawczo-
-rozwojowych firm Global
East oraz Dronetic jest nie ty-
le sam system, ale autorskie
oprogramowanie Neocart do
pracy na chmurze punktow.
Przy pomiarach CPK sta-
nowi ono podstawowe na-
rzedzie do tgczenia i obréb-
ki wszystkich trzech typow

s vt @ §
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Plecak pomiarowy wykorzysty-
wany w pomiarach CPK

chmur punktéw. — Wpraw-
dzie na §wiatowym rynku
dostepnych jest sporo ple-
cakowych systeméw skano-
wania, ale wybér tego typu
aplikacji jest juz niewiel-
ki. Z pelng §wiadomoscig

Fot. Global East

R

Plecak pomiarowy pozwala sprawnie pozyskaé bardzo szczegétowe informacje o budynkach

stwierdzam, ze udalo nam
sig stworzy¢ produkt klasy
Swiatowej. Jest to rozwig-
zanie przeznaczone stricte
dla geodezji, ktére pozwa-
la w bezkonkurencyjnym
tempie przetworzy¢ chmu-
re punktéw do postaci wek-
torowych map czy profili,
z zachowaniem geodezyjnej
doktadnosci wymaganej dla
szczegbléw I grupy — mowi
Jarostaw Mironczuk.

Wizualizacja danych z plecaka pomiarowego

o Wyzwania gtownie
spofeczne

Ze wzgledu na znaczna
powierzchnie opracowania
i wykorzystanie nowoczes-
nych rozwigzan pomiaro-
wych projekt realizowany
dla CPK wydaje sie sporym
wyzwaniem technologicz-
nym. Ale wszystkie trzy typy
chmur zebrano raptem w cia-
gu okotlo 4 tygodni. Jarostaw

Mironczuk wyjasnia, ze fir-
ma Global East realizowala
juz podobne zlecenia, przede
wszystkim przy projektowa-
niu i budowie krajowych drég
ekspresowych. Zreszta Mul-
ticonsult nie zlecitby tego ty-
pu wymagajacych pomiaréw,
gdyby podwykonawca nie po-
siadal bogatego doswiadcze-
nia w ich zakresie.

Nie oznacza to, Ze na terenie
przyszlego CPK nie brak wy-

GEOPROJEKT

Wizualizacja chmury punktéw w oprogramowaniu Neocart

zwan. Sg, cho¢ majg charak-
ter nie technologiczny, tylko...
spoleczny. Wszystko dlatego,
ze wielu lokalnych miesz-
kancéw jest przeciwnych tej
inwestycji. Oznacza ona bo-
wiem dla nich albo przymu-
sowe wykupy nieruchomoéci,
albo hatasliwe sasiedztwo.

W rezultacie niektérzy wila-
Sciciele nie wpuszczajg ekip
pomiarowych na teren swo-
ich nieruchomosci. — Ow-
szem, w przypadku niekté-
rych projektéw drogowych
spotykalismy sig z podobnymi
sytuacjami, ale mialy one cha-
rakter jednostkowy, a tu opér

it

Trodto: Global East

jest zorganizowany — moéwi
Jarostaw Mironczuk. Zapew-
nia jednoczesnie, ze geodeci
z Global East przyjeli strategie
nieeskalowania sporéw. — Gdy
kto$ nie chce nas wpuscic¢
spieramy sie i nie wzywamy
policji. Rezygnujemy w takiej
sytuacji z pomiaru systemem
plecakowym, a niezbedne da-
ne pozyskujemy innymi spo-
sobami — wyjasnia.
Geodetéw z Global East
wspiera spétka CPK. Na bie-
zgco rozsyla bowiem do lo-
kalnych gazet i portali komu-
nikaty, w ktérych wyjasnia,
kiedy i gdzie odbywac sie be-
da pomiary oraz na czym ma-
ja polegac. Co ciekawe, wiado-
mosci te uwzgledniajg nawet
takie detale, jak spos6b pomia-
ru fotopunktéw. W jednej z in-
formacji przytoczono ponadto
konkretne zapisy Prawa geo-
dezyjnego i kartograficznego,
ktére potwierdzajg prawo geo-
detéw do wejscia na teren mie-
rzonych nieruchomosci.

o Geodezja sie dopiero
rozkreca

Dane zebrane i opracowa-
ne przez Global East beda te-
raz podstawa do opracowania
tzw. masterplanu, ktéry z ko-
lei pozwoli wyznaczy¢ doce-
lowy obszar przysztego portu
lotniczego. Gdy to sie stanie,

nastepnym obowigzkiem bia-
tostockiej firmy bedzie opra-
cowanie mapy do celéw pro-
jektowych dla wskazanego
terenu, juz znacznie mniej-
szego niz wspomniane 75 km
kw. Tu zastosowanie znajda
zaréwno bardziej tradycyj-
ne technologie pomiarowe
(tachimetry czy odbiorni-
ki GNSS), jak i pozyskane
wczeéniej chmury punktow.
Gdy wreszcie rusza prace
budowlane, geodezyjnych
wyzwan tez z pewnoscia nie
zabraknie. Réwniez na tym
etapie nasza branza bedzie
mogla pokazac, ze dzieki no-
woczesnym technologiom
potrafi wspiera¢ realizacje
duzych projektéw infrastruk-
turalnych zgodnie z harmo-
nogramem czasowym i finan-
sowym. Wezmy chocby coraz
popularniejsze modelowa-
nie informacji o budynkach
(BIM) czy ,.cyfrowe bliznia-
ki” (digital twins), ktore jak
tlenu potrzebuja doktadnych,
szczegotowych i aktualnych
danych przestrzennych. Czy
rozwigzania te znajda zasto-
sowanie przy budowie CPK?
Na tamach GEODETY z pew-

noscig bedziemy to §ledzic!
Jerzy Krolikowski

Artykut zostat opublikowany
w GEODECIE 7/2021
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omanski kosciét pod
R wezwaniem Swigtego

Idziego z przelomu XI
i XII wieku jest jedna z naj-
starszych murowanych
Swigtyn w Polsce. Jej fun-
datorem byt najprawdopo-
dobniej ksigze Wladystaw
Herman. Wskazywata na to
pochodzaca z pdzniejszego
okresu (obarczona wieloma
historycznymi niescistoscia-
mi i aktualnie juz nieistnie-
jaca) kamienna tablica w ko-
$ciele. Do 1520 r. ta lezaca
na urokliwej skarpie Pilicy,
ale poza miastem budowla
byta kosciotem parafialnym
dla mieszkancéw Inowlodza
i okolicznych wiosek. P6Zniej
jako kosciét filialny stuzyta
jedynie mieszkancom niekto-
rych wsi. Nabozenstwa od-
prawiano tam regularnie do
1846 1. Pod koniec XIX wie-
ku stan budowli zaczal sie
pogarszac¢. Na krétko przed
I wojng Swiatowg Swigtynie
odrestaurowano, ale wskutek

Przygotowanie do nalotu dronem
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Swiatyni przekazata zamawiaj
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Pomiar inwentaryzacyjny romanskiego kosciotka Swietego ldziego w Inowtodzu

Od skanu do wydruku

Kolorowa chmura punktéw, uproszczony model 3D oraz, co cie-
kawe, wydruk 3D - takie materialy z inwentaryzacji zabytkowe;j

1 r

dzialan wojennych popadia
ponownie w czeéciowg ru-
ine. Obecny wyglad kosciét
w duzej mierze zawdziecza
pracom rekonstrukcyjnym
przeprowadzonym w latach
1936-1938 pod kierunkiem

%' L IE' .

Wilhelma Henneberga. Od
tego czasu jest ponownie
miejscem kultu.

o Technologia na ratunek

P6zniej kosciélek w Ino-
wlodzu poddawany byt jesz-
cze trzykrotnie remontom i re-
nowacjom: bezposrednio po
IT wojnie $wiatowej oraz w la-
tach 2001 i 2010. Dane pozy-
skane przez warszawska fir-
me GEOCAD majg postuzyc
za material wyjsciowy do dal-
szych badan i dziatan konser-
watorskich. Podczas prac re-
nowacyjnych prowadzonych
na poczatku XXI wieku wy-
kryto bowiem pekniecia na
murach §wiatyni. Ich Zrédlem
moga by¢ obsunigcia zbocza
doliny Pilicy, na ktérym poto-
zona jest Swigtynia. — Powt6-
rzenie skanowania za kilka
lat i poréwnanie jego wyni-
kéw z tegorocznymi dany-
mi moze okazac¢ sig kluczowe
dla wykrycia ruchéw podioza
i podjecia w pore prac zabez-
pieczajacych — wyjasnia Anita
Kasper z GEOCAD.

gcemu firma GEOCAD.

Firma dziala na rynku od
2015 r. Obecnie zatrudnia
20 geodetéw, z ktérych czesé
tworzy zespd6l pracujacy nad
zleceniami z obszaru skano-
wania 3D, fotogrametrii i BIM.
Przez ponad rok Dziat Skano-
wania 3D zrealizowal wiele
ciekawych opracowan. Poza
kosciotem $w. Idziego zeska-
nowal m.in. zabytkowe XIX-
-wieczne ruiny fabryki wié-
kienniczej Mortiza Piescha
w Tomaszowie Mazowieckim.
Réwniez w tym przypadku
pozyskana chmura punktéow
i dokumentacja 2D beda cen-
nym materiatem dla konser-
watoréw zabytkow. Ale wrécé-
my do Inowlodza.

o Skanerem i dronem

Pomiarowi w terenie pod-
legal caly kosciét na wzgé-
rzu. Skanerem laserowym
Faro Focus S150 pomierzono
elewacje Swiatyni, natomiast
bezzalogowy statek latajacy
DJI Phantom 4 RTK pozwolil
na pozyskanie danych trud-
nych do osiagniecia z ziemi,
jak np. powierzchnie dachu.
Wszystkie te prace 2-oso-
bowemu zespolowi udato
sie wykona¢ jednego dnia
(26 kwietnia br.).

— Nie zaktadalismy po-
miarowej osnowy geodezyj-
nej ani nie korzystalismy ze
znacznikéw referencyjnych.
Opracowanie zostalo wyko-
nane w lokalnym uktadzie
odniesienia. 118 stanowisk,
z ktérych pozyskiwalismy
chmury punktéw, rozmie-
$ciliSmy w taki sposéb, aby
bylo mozna zidentyfikowac

Potqczona chmura punktéw uzyskana ze skandw i zdje¢

charakterystyczne punkty
oraz plaszczyzny obiektu, co
pozwolito na sprawne pola-
czenie skanéw metodg Top
View and Cloud to Cloud.
Sporym ulatwieniem bylo tez
to, ze obszar w najblizszym
sgsiedztwie Swiatyni to te-
ren otwarty — ttumaczy Anita
Kasper. Gesto$¢ skanowania
wynosita okoto 12 mm. Reje-
strowane byly zar6wno inten-
sywno$¢ odbicia, jak i zdjecia
do pokolorowania chmury.
Dronem pozyskano
269 zdje¢ pionowych i uko-
$nych, latajac w trybie multi-
-oriented 3D. Pozwolito to na
zebranie wiekszej ilosci in-
formacji dla obszaru objetego
zainteresowaniem. Przezna-
czeniem tego rodzaju lotow
jest m.in. akwizycja zdjec
do bardzo doktadnej chmury
punktéw. Tryb ten umozliwit
rowniez pozyskanie informa-
cji o Scianach bocznych bu-
dynku. Fotografie wykonywa-
ne byly z wysokosci 70 m, co
przelozylo sie na 2-centyme-
trowy piksel terenowy.

o Chmura, model i wydruk
Kluczowym etapem prac
biurowych bylo potaczenie
chmur punktéw (program Fa-
ro Scene) pochodzacych ze

Gotowa makieta koscidtka
w Inowtodzu

wszystkich stanowisk oraz ich
oczyszczenie (Recap). — Pod-
czas modelowania w opro-
gramowaniu Autodesk Revit
skupilis$my sie natomiast na
gléwnych elementach $wiaty-
ni: §cianach, dachach, otwo-
rach okiennych, wiekszych
zdobieniach $cian oraz mu-
rze, ktéry okalal caly teren
kosciola — wymienia Anita
Kasper. Nastepnie, po uzy-
skaniu modelu 3D w Autodesk
Revit, konieczne bylo zopty-
malizowanie go pod katem
wydruku. - Wydruk 3D byt
nasza wlasna inicjatywa. Byli-
$my ciekawi polaczenia tech-
nologii skanowania i druku
3D oraz procesu optymalizacji
modelu. Ze wzgledu na zwar-
toé¢ bryly kosciét sw. Idziego

wydawat sig dobrym obiek-
tem do zdobycia tego typu do-
$wiadczen — zauwaza pracow-
nica firmy GEOCAD.
Dostosowanie modelu prze-
prowadzono w specjalistycz-
nym oprogramowaniu Au-
todesk Fusion 360, dzieki
ktéremu mozna m.in. podzie-
li¢ model na warstwy, usta-
li¢ skale wydruku makiety,
a takze rodzaj oraz strukture
wypelnienia obiektu. Wszyst-
kie te czynniki — wraz z wy-
brang technologig druku oraz
odpowiednim materiatem —
wplywajg na wyglad i doklad-
no$¢ wydrukowanego obiek-
tu. — W ten spos6b moglismy
otrzymac bryle wiernie od-
zwierciedlajgcg Swigtynie
w odpowiedniej skali — pod-

kresla Anita Kasper. Uzyska-
na na podstawie skanowania
makieta ma wymiary okoto
15 x 15 cm.

o Pole do zastosowari

GEOCAD nie posiada jesz-
cze wlasnej drukarki 3D, ale
nie wyklucza zakupu, jesli
pojawi sie zainteresowanie
klientéw. Za sam wydruk ko-
$ciota §w. Idziego odpowia-
da zaprzyjazniona firma. Jak
wskazuje Anita Kasper, naj-
bardziej oczywistym i po-
pularnym potgczeniem tech-
nologii skanowania i druku
3D jest inzynieria odwrot-
na. — Skanujemy uszkodzo-
ny podzesp6l urzadzenia
czy pojazdu, na bazie chmu-
ry punktéw opracowujemy
dokumentacje techniczna,
a nastepnie zlecamy jego
produkcje w technologii dru-
ku 3D - wyjasnia. Tak wta-
$nie postapil jeden z klien-
tow firmy GEOCAD, dla
ktérego warszawska spoétka
zeskanowata element pojaz-
du cigzarowego.

Inne pole zastosowan to
produkcja makiet. — Jesli
klient zleca skanowanie za-
bytkowego obiektu, np. do
celéow konserwacji czy ada-
ptacji, to uwazamy, ze war-
to przy okazji zleci¢ wy-
druk makiety. Dlaczego?
Jako przyktad moze postuzy¢
Krakéw, ktory juz w 2011 1.
otworzyl sie na turystéw
z dysfunkcjami wzroku, re-
alizujac projekt Drogi Kré-
lewskiej dla Niepelnospraw-
nego Turysty. Jedynym z jego
zalozen bylo umieszczenie
w 12 miejscach w centrum
miasta makiet dotykowych
z opisami w alfabecie Brail-
le’a. Wyznacznikiem nowo-
czesno$ci gminy turystycz-
nej jest obecnie m.in. poziom
dostepnosci obiektéow dzie-
dzictwa kulturowego i nie
konczy sie ona na podjaz-
dach dla wézkow — ttuma-
czy Anita Kasper.

Damian Czekaj
Idjecia i wizvalizacje GEOCAD
(geocad.waw.pl)

Artykut zostat opublikowany
w GEODECIE 12/2021
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toniczna peretka Dolnego

Slaska, malowniczo poto-
zona na Pog6rzu Izerskim nad
rzeka Kwisa. Obiekt powstat
w XIII wieku z rozkazu kro-
la czeskiego Wactawa I Prze-
myélidy i miat broni¢ granicy
$lasko-tuzyckiej. Na przestrze-
ni wiekéw byl wielokrotnie
przebudowywany, a jego obec-
ny wyglad to w duzej mierze
zasluga ostatniego przedwo-
jennego wlasciciela — Ernsta
Gltschowa, drezdenskiego
producenta wyrobéw tyto-
niowych. Obiekt od dawna
budzi ogromne zaintereso-
wanie wéréd poszukiwaczy
tajemnic. Wyobraznie rozpala
przede wszystkim sie¢ ukry-
tych przejéc i korytarzy. Wielu
uwaza, ze nie wszystkie zosta-
ly odnalezione. I majg ku te-
mu konkretne powody, bo na
nieznane dotychczas pomiesz-
czenia wskazujg zar6wno rela-
cje $wiadkow, jak i odnalezio-
ne dokumenty.

Z amek Czocha to architek-

o Tysigee zdje¢ i skandw
Pomiar tego wyjatkowego
obiektu jest wspdlnym przed-

GEOPROJEKT

Poznali$my wyniki skanowania Zamku Czocha

Laserowa sensacja

Dolnoslaski Zamek Czocha od lat owiany jest legendami

o nieznanych pomieszczeniach. By je zweryfikowa¢, szes¢
firm wykonalo w zeszlym roku kompleksowe pomiary obiek-
tu. Teraz wreszcie poznaliSmy ich wyniki.

Rys. 1. Fotorealistyczna wizualizacja 3D modelu mesh

siewzieciem dyrekcji zamku,
miesiecznika ,,Odkrywca”,
Luzyckiego Towarzystwa Hi-
storycznego Zamku Czocha,
atakze firm, w tym 4 polskich
(Wrogeo, Faro Technologies
Polska, scan 3D i Citymind)
oraz 2 slowackich (Capturing
Reality i Overhead). O tym,
jaki byt podziat obowigzkow
oraz jak w szczegétach prze-
biegaly pomiary, szerzej pisa-
lismy w GEODECIE 1/2021. W
tym miejscu przypomnijmy je-

dynie, ze zdecydowano sie po-
aczy¢ naziemne skanowanie
laserowe z fotogrametrig wy-
korzystujaca zdjecia naziem-
ne oraz zdjecia z drona. Jak
wyjasnil podczas konferencji
prezentujacej efekty tego pro-
jektu Szymon Bloch z firmy
scan 3D, ta pierwsza techno-
logia zapewnita precyzje po-
miaru, a druga — odwzorowa-
nie miejsc niedostgpnych dla
skanera oraz fotorealistyczne
tekstury (rys. 1).

Dlaczego, cho¢ same po-
miary trwaly tylko 3 dni
(26-28 lipca), to ich obréb-
ka zajeta blisko rok? Przede
wszystkim dlatego, ze projekt
realizowany byl pro publico
bono, a kazda ze wspomnia-
nych firm wykonywala swo-
je obowigzki obok regularne;j
komercyjnej dziatalnosci.
Nie bez znaczenia byta tak-
ze pracochlonno$é. Naleza-
o bowiem obrobi¢ 1379 ska-
noéw, ktére przetozyly sie na
36 mld punktéw zajmujacych
facznie 270 GB (rys. 2), a takze
ponad 20 tys. zdje¢ wykona-
nych z uzyciem 6 lustrzanek
i 2 dronéw. Do tego dodajmy
spore rozmiary oraz skom-
plikowany ksztalt obiektu.
Jak jednak méwi Lechostaw
Trznadel (scan 3D), najwiek-

Rys. 2. Wizualizacja wszystkich
skanéw wykonanych na zamku

Rys. 3. Potencjalne puste przestrzenie pod tazienkq krélewskq

szym wyzwaniem byly ttu-
my turystéw, ktére mijaty
ekipy pomiarowe, odwzoro-
wujac sie na fotografiach oraz
chmurach punktéw. Ich usu-
wanie z modelu 3D moze nie
bylo trudne, ale z pewnoscig
zmudne.

o Pustki” dajq nadzieje

PrzejdZzmy jednak do za-
sadniczego pytania: co od-
kryto? Jak ttumaczyl pod-
czas konferencji wienczacej
projekt Arkadiusz Pawlow-
ski z firmy Faro Technolo-
gies Polska, skaner laserowy
nie ma zdolnosci przeswietla-
nia $cian. Sam model 3D nie
jest zatem w stanie zlokalizo-
wacé nieznanych komnat czy
przejsé. Pomogt jednak wska-
za¢ kilka istotnych ,niepra-
widlowosci architektonicz-
nych”, ktére mogg $wiadczy¢
o istnieniu nierozpoznanych
przestrzeni. Pierwsza znale-
ziono przy samym wejsciu,
tuz przy recepciji (rys. 3). Po-
zwala to podejrzewac, ze pod
tazienka krolewska znajdujg
sie jakie$ przestrzenie. Tego
typu ,,pustki” na modelu 3D
zidentyfikowano réwniez
w okolicach sali Iagcznosci,
zbrojnej i skarbca.

Nadzieje na spektakularne
odkrycia daja przede wszyst-

Rys. 4. Wizualizacja chmur
punktéw dla najnizszego pozio-
mu zamku. Szary kolor oznacza
miejsca, gdzie moggq sie znajdo-
wad nieznane pomieszczenia

kim dolne cze$ci zamku. Prze-
kroje pokazujg bowiem, ze naj-
nizsze znane pomieszczenia
znajduja sie relatywnie wyso-
ko — wciaz powyzej poziomu
dziedzinca. Co wiecej, zajmuja
one tylko niewielkg cze$¢ ca-
lego poziomu. — Najnizsze po-
mieszczenie, czyli winnica,
jest okoto 10 metréw nad po-
ziomem gruntu. Zakladamy,
ze nikt nie sadowil zamku
tak wysoko, bez zadnych po-
mieszczen ponizej — wyjasnia
Arkadiusz Pawlowski. Poten-
cjal do odkry¢ dobrze poka-
zuje rys. 4 — widoczne na nim
szare fragmenty to miejsca,
gdzie teoretycznie mogg sie
znajdowac jakie$ niedostepne
przestrzenie. Czy to tam zlo-
kalizowana jest owiana legen-
da sala z przeszklong podto-
ga i rybami? W ocenie Piotra
Kucznira z Luzyckiego Towa-
rzystwa Historycznego Zam-
ku Czocha istnienie takiego
pomieszczenia dzi§ mozna
juz uznac za fakt, cho¢ na ra-
zie trudno stwierdzi¢, czy re-
lacje o nim nie sg przesadzo-
ne i czy faktycznie znajdowala
sie tam szklana podloga.

Model 3D pozwolit tak-
ze obali¢ niektore legendy.
— Udalo sig potwierdzi¢, ze
pod tozem krélewskim nie ma
zadnej zapadni, bo gdyby tam
byta, to kierowataby wprost
do gtéwnego holu zamku
- stwierdzit Arkadiusz Paw-
fowski. Wyobraznie odkryw-
cow rozbudzaty takze schody
miedzy winnica a zbrojow-
nia, ktérych koncowy odci-
nek zostal zamurowany. Da-
ne ze skanowania laserowego
nie pozostawiajg jednak wat-
pliwosci — na pewno nie pro-
wadza one do zadnego nie-
znanego pomieszczenia.

o Tajemnice czekajq
na rozwikfanie

Nie brak komentarzy, ze
zaprezentowane wlasnie
wyniki to powtérka z burzy
medialnej wokél niestawne-
go ,zlotego pociggu”. Piotr
Kucznir zdecydowanie od-
rzuca jednak te zarzuty. Jak
podkresla, odkrycia, o kté-
rych dzi§ mowa, bazujg nie
tylko na pomiarach. Droga
do nich rozpoczeta sie blisko
dekade wczesniej, od badan

dokumentéw i relacji §wiad-
kéw. — Skaning pokazal to,
o czym wiedzielismy od daw-
na, ale nie mogli$émy tego udo-
wodni¢. Potwierdza istnienie
miejsc, ktdre opisal chociazby
Bodo Ebhardt, architekt kie-
rujacy ostatniag przebudowa
zamku — wyjaénia Kucznir.

Zapewnia jednocze$nie, ze
zaprezentowane wlasnie wy-
niki pomiaréw sg wstepem do
kolejnych prac badawczych,
ktére pozwolg ostatecznie
potwierdzi¢ istnienie niezna-
nych pomieszczen. Na poczat-
ku beda to badania nieinwa-
zyjne, a pézniej inwazyjne.
Ich rozpoczecie jest tylko
kwestig czasu. Trwa juz bo-
wiem zdobywanie stosow-
nych pozwolen u wojewddz-
kiego konserwatora zabytkow
i dyrekcji zamku.

A co sig stanie z modelem
3D? Bedzie nieocenionym
zrédiem informacji do celow
konserwatorskich. Trwaja
takze zaawansowane rozmo-
wy, by przygotowac na jego
podstawie gre komputero-
wa. Ponadto dyrekcja zamku
nie wyklucza wykorzystania
modelu do przygotowania
spaceréw po obiekcie przy
uzyciu okularéw wirtualnej
rzeczywistosci. O efektach
tego ciekawego projektu po-
miarowego ustyszymy zatem
jeszcze nieraz.

Jerzy Krolikowski

Artykut zostat opublikowany
w GEODECIE 9/2021
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Inwentaryzacja fotogrametryczna i skanowanie w Nowej Biatej

Pogorzelisko
w chmurze punktow

Trzy dni po ugaszeniu pozaru w Nowej Biatej pojawili sie geo-
deci z Krakowskiego BGiTR oraz Uniwersytetu Rolniczego

w Krakowie z zadaniem sporzadzenia dokumentacji zniszczenia.
Chodzito o szczegblows i jak najszybsza inwentaryzacje, aby nie
wstrzymywac prac rozbiérkowych i odbudowy.

czerwca 2021 r. o go-
dzinie 18.22 stanowi-
sko kierowania komen-

danta powiatowego w Nowym
Targu otrzymalo zgloszenie
o pozarze zabudowan miesz-
kalno-gospodarczych w Nowej
Bialej. Jak sie p6zniej okazato,
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Nowa Biata na ortofotomapie z 2019 r.

byt to najwiekszy od 30 lat po-
zar na tym terenie. Dziatania
zZwigzane z gaszeniem pogo-
rzeliska zakonczyly sie dopie-
ro 20 czerwca o godz. 22.00.
W trwajacej ponad 27 godzin
akcji uczestniczyly znaczne
sity zar6wno Panstwowej, jak

t"x

i Ochotniczej Strazy Pozarne;j.
W dziatania zaangazowanych
zostalo w sumie 111 zastepéw,
tj. 459 strazakow.
Catkowitemu lub czeScio-
wemu spaleniu uleglo 25 bu-
dynkéw mieszkalnych. Jak
podat Malopolski Urzad Wo-

(Geoportal.gov.pl) oraz wykonanej na podstawie zdjeé pozyskanych tuz po pozarze (2021)

jewddzki, bez dachu nad glo-
wa pozostaje 27 rodzin (bli-
sko 100 os6b). Obrazen ciata,
na szczescie lekkich, doznato
9 0s6b, w tym jeden ze straza-
kéw OSP. Pozar strawil takze
24 budynki gospodarcze. Nie-
stety, nie ze wszystkich udato

sig ewakuowaé zywy inwen-
tarz i maszyny.

owa Biala to wie$ na Spi-
N szu, lezaca na obecnym

lewym brzegu Biatki,
blisko Biatki Tatrzanskiej. Do
1918 r. nalezala do Wegier, a jej
poczatki siegajg XIV wieku.
Zabudowa miejscowosci jest
zwarta i zgrupowana wzdluz
dwdch réwnoleglych ulic. Do-
my mieszkalne leza obok sie-
bie, frontem do ulicy, a za ni-
mi znajduja sie spichlerze,
wozownie, chlewy i stajnie.
W pewnej odlegloéci od tych
zabudowan - ze wzgledow
przeciwpozarowych — usytu-
owane sg stodoly. Ten unika-
towy uktad przestrzenny wsi
i zagréd z niewielkimi mody-
fikacjami przetrwat do dzisiaj.
Niestety, to wlasnie gesta za-
budowa, a takze silny wiatr
przyczynily sie do szybkiego
rozprzestrzeniania sie pozaru.

Juz 21 czerwca ruszyly
w Nowej Bialej prace porzad-
kowe. Sprzatanie mogto sie
rozpoczaé po ogledzinach po-
wiatowego inspektora nadzoru
budowlanego i wszczeciu do-
chodzenia przez Prokurature
Okregowa w Nowym Saczu.
— Dotychczas wykonane czyn-
noé$ci nie pozwalajg na ustale-
nie jednoznacznej przyczyny
powstania pozaru. Jednak nie
ujawniono okolicznosci, ktére
moglyby sugerowac, iz pozar
powstal w skutek podpalenia
— poinformowala tego samego
dnia prokuratura. Pomocy po-
gorzelcom udzielaty jednostki
OSPiPSP, a takze sami miesz-
kancy miejscowosci.

Dwa dni pézniej (23 czerw-
ca) w Nowej Bialej pojawili sie
geodeci z Krakowskiego Biura
Geodezji i Terenow Rolnych
w Krakowie (2 osoby) oraz Ka-
tedry Geodezji Rolnej, Kata-
stru i Fotogrametrii Uniwer-
sytetu Rolniczego im. Hugona
Koltataja w Krakowie (r6wniez
2 osoby). Na zlecenie marszat-
ka wojewddztwa matopolskie-
go w ramach pomocy udzielo-
nej wojewodzie wykonali oni
inwentaryzacje miejsca poza-
ru. Jak wyjasnit GEODECIE
Jarostaw Taszakowski, zastep-
ca dyrektora ds. technicznych

w KBGITR, wspélpraca biura z
uczelnig pozwolila na potacze-
nie dwoch technik pozyskania
danych oraz szybkie opracowa-
nie technologii pomiarowej
w niezwykle trudnych wa-
runkach terenowych. KBGiTR
zapewnilo drona UAV Birdie
z kamera Sony 06000, a UR
— skaner laserowy Leica Scan-
Station P40 oraz zestaw do in-
tegracji danych pochodzacych
z naziemnego skaningu (TLS).

race w terenie rozpocze-
P 1y od zamarkowania 9 fo-

topunktéw (3 na obszarze
pogorzeliska i 6 poza nim) oraz
rozlokowania 10 specjalnych
kul wykonanych w ramach
patentu nr 235 753, ktérego
wtascicielem jest UR w Kra-
kowie. Kule te zostaty wyko-
rzystane do integracji danych
UAV (chmury punktéw wyge-
nerowanej ze zdjec) oraz TLS,
czyli stworzenia hybrydowej
chmury punktéw. Wspoéirzed-
ne zaréwno fotopunktéw, jak
i kul zostaty wyznaczone od-
biornikiem GNSS.

Z. wykorzystaniem dro-
na Birdie zrealizowano dwa
naloty krzyzowe: pierw-
szy na wysokosci AGL (abo-
ve ground level) 90 m, drugi
— 85 m. W sumie pozyskano
1000 zdje¢ dla obszaru o po-
wierzchni 13 ha z pogorzeli-
skiem w centralnej czesci. Pik-
sel terenowy wyniést 0,016 m.

Obszar strawiony przez
ogien zostal nastepnie zeska-
nowany z 35 stanowisk. Wraz
chmurg punktéw zarejestro-
wano jedynie intensywno$c
odbitego sygnatu. Pozwolito
to maksymalnie skréci¢ czas
pomiaru na stanowiskach
w terenie, gdzie pracowat
ciezki sprzet do rozbiérki bu-
dynkéw. Otrzymana chmu-
ra punktéw zostala poddana
transformacji do uktadu 2000
strefy 7 (EPSG 2178). W tym
celu wykorzystano kule refe-
rencyjne.

rtomozaike oraz chmury
0 punktéw z UAV wygene-
rowano w programie Agi-
soft Metashape Professional
Edition. Dane z drona zo-
staly zorientowane zgodnie
z uktadem 2000 strefy 7. Do
zlozenia zeskanowanych sta-
nowisk oraz ich orientacji wy-
korzystano natomiast aplika-
cje Leica Cyclone.

Jak ttumaczyl Jarostaw Ta-
szakowski, marszatkowi wo-
jewédztwa matopolskiego
przekazana zostanie orto-
mozaika oraz zintegrowana
chmura punktéw z TLS oraz
UAV. Chmure KBGiTR do-
starczy w formatach E57 oraz
JetStream, ktéry pozwala na
udostepnienie w przegladar-
ce kompletnych danych pro-
jektu, w tym punktéw, obra-
z6w, modeli.

o uprzatnieciu miejsca
P pozaru wie§ czeka od-

budowa. Juz 20 czerwca
premier Mateusz Morawiec-
ki zapewnial mieszkancéw,
ze nie zostang sami. Trzy dni
p6zniej w Dzienniku Ustaw
opublikowane zostato rozpo-
rzadzenie prezesa Rady Mini-
strow w sprawie zastosowania
szczegdlnych zasad odbudowy,
remontdéw i rozbicrek obiektéw
budowlanych zniszczonych lub
uszkodzonych w wyniku dzia-
fania pozaru, ktory mial miej-
sce 19 i 20 czerwca 2021 r.,
w miejscowosci Nowa Biala
w gminie Nowy Targ.

Jak podkreslat wojewoda
malopolski Eukasz Kmita, roz-
porzadzenie umozliwi wdro-
zenie w Nowej Bialej szybkiej
iuproszczonej $ciezki odbudo-
wy. Oznacza to, ze mieszkan-
cy mogg od razu rozpoczynac
remonty, a w przypadku prac
polegajacych na rozbiérce i od-
budowie wystarczy zgloszenie
i uproszczona dokumentacja,
ktére rozpatrywane sg w ter-
minie do 7 dni.

Damian Czekaj

Opracowano na podstawie
materiatéw KBGiTR w Krakowie,
PSP, MUW w Krakowie.

Zdjecia i wizualizacje KBGIiTR
w Krakowie i UR w Krakowie

Artykut zostat opublikowany
w GEODECIE 7/2021
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rzez ostatnie lata przy-
P zwyczailiémy sie do dy-

namicznego rozwoju
technologii skanowania. Za-
wrotne szybkosci pomiaru,
wysokie rozdzielczosci i ro-
snace, juz kilometrowe zasie-
gi. To wszystko jest oznaka
rozwoju, ale czasem i sza-
lenistwa. Dzi$ przedstawimy
nowe, racjonalne podejscie
do skanowania na potrzeby
szybkiej dokumentacji, BIM
czy nawet tworzenia map do
celéw projektowych.

o Nie taki skaner drogi
Rozwdj technologiczny ska-
ner6w pokazuje, jak duzo moz-
na w tym zakresie zrobi¢. Ki-
lometrowe zasiegi skanowania
i milimetrowe dokladnosci,
zbieranie ponad 2 mln punk-
téw na sekunde, chmury w roz-
dzielczo$ci na poziomie dzie-
sigtych czesci milimetra. To
wszystko zapewniaja najbar-
dziej wyspecjalizowane ska-
nery. Jednoczes$nie pojawia
sie pytanie: czy na co dzien,
do dokumentacji architekto-
nicznej na potrzeby BIM badz
do zwyktego rzutu, przekro-
ju czy pomiaru powierzchni,
musimy posiadac takie niemal
kosmiczne technologie? I czy
musimy za nie stono ptaci¢?
Coraz wigcej 0s6b dostrze-
ga potrzebe szybkiej doku-
mentacji 2D lub 3D, ale nie-
koniecznie z dokladnoscia
0,3 mm i 10 mln punktéw na
pomieszczenie. Dlatego Sto-
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Nowe skanery w ofercie Czerski Trade Polska

Stonex stawia na 3D

Utarto sie przekonanie, ze skanowanie laserowe to technologia
bardzo dobra, ale i kosztowna, przydatna jedynie w waskim

segmencie prac. Na przekor tym opiniom wloska firma Stonex
postawila na popularyzacje rozwiazan i dostarczanie narzedzi
dla szerszego spektrum klientéw.

nex stworzyl nowa linig swo-
ich produktéw. Dla zwolen-
nikéw klasycznego podejscia
ma szybki skaner stacjonar-
ny X150. Alternatywa to nie-
co drozszy, ale jakze skutecz-
ny system SLAM — Stonex
XH120, doskonaty wyboér
dla wielu zastosowan. Jest to
szczegblnie uzasadniony za-
kup w przypadku klasycz-
nych, ale bardziej skompliko-
wanych prac geodezyjnych.

 X150: nowe podejscie
Szybka dokumentacja ar-

chitektoniczna, konserwa-

torska, nieduza mapa do ce-

lé6w projektowych, pomiar
powierzchni, kubatury czy
weryfikacja modelu BIM do
rzeczywistego stanu prac
—skaner do tych prac musi by¢
szybki, lekki, wygodny w ob-
studze i dobrze byloby, gdyby
nie kosztowat fortuny. Taki
jest tez nowy X150. Cho¢ nie
mierzy miliona punktéw na
sekunde, to oferowana szyb-
kos¢ 300 tys. pkt/s tez przeciez
robi wrazenie. Instrument jest
zasilany standardowgq baterig
znana réwniez z dronéw DJI
— wymienna, dostepng i nie-
drogg. Dzieki kamerze HDR
360° chmury sg petne koloru

i proste w interpretacji. Pel-
ne skanowanie w maksymal-
nej rozdzielczos$ci trwa 225 s,
a szybkie — tylko 45 s. Lek-
ka kompaktowa konstrukcja
i przykuwajacy uwage nowo-
czesny design — to wlasnie no-
wy X150.

Skaner X150 jest idealnym
narzedziem do codziennych
pomiaréw. Z tatwoscig postu-
zy do szybkiej dokumentacji
placu budowy czy budyn-
ku. Ze skanéw sporzadzimy
rzuty, przekroje czy zasilimy
nasz BIM. Pomierzymy skraj-
nie drogi czy semafory kole-
jowe. Zmierzymy precyzyjnie
objeto$¢ wykopu czy materia-
hu na skladowisku. W kilka
minut zbierzemy informacje
o obiektach i budynkach wo-
két planowanej inwestycji.

Stonex, wprowadzajac ska-
ner X150, zadbat tez o pro-
stote obstugi. Aby wykonac¢
pomiar, wystarczy kroétki in-
struktaz z obstugi sprzetu.
W tym celu Stonex stworzyt
uniwersalne narzedzie, ktére
pozwala pracodawcom unie-
zaleznic sie od rotacji pracow-
nikéw. W ramach prac wdro-
zeniowych testowano nawet
schematy pracy bazujace na
wysyltaniu sprzetu kurierem
do realizacji konkretnego za-
dania. Wybrana osoba po in-
struktazu telefonicznym byta
w stanie samodzielnie wyko-
nac¢ skany, a nastepnie odsyta-

Stonex X150

ta sprzet. Pozyskane chmury
byly przetwarzane, opraco-
wywane, a finalne produk-
ty trafialy do klienta w ciggu
kilku dni. Taka praca zwiek-
sza produktywnos$c¢ i pozwala
zaoszczedzié czas na dojazdy.

Cho¢ w Polsce jeszcze nie-
duzo firm wymaga, aby wy-
niki prac przedstawia¢ w 3D,
to jednak rozwdj technologii,
standardéw i wygoda pdzniej-
szej pracy sprawiaja, ze bedzie
sie to zdecydowanie zmienia-
fo. Czasami granicg nie do
przeskoczenia jest cena za
sprzet czy ustuge. Tu jednak
mile zaskoczenie — skaner
Stonex X150 mozna miec te-
raz za okolo 85 tys. zI netto,
ito z kamerg HDR 360° w ze-
stawie.

« XH120: rewolucjo
7 Kopernikiem w tle

Stonex stawia technologie
3D, w tym skaning laserowy,
bardzo wysoko. Z przepro-
wadzonych analiz wynika,
ze wlasnie zaczyna sie coraz
wieksze zapotrzebowanie na
dane w trzech wymiarach,
ktore pozyskiwane komplek-
sowo i szybko stajg sie pod-
stawa do podejmowania wie-
lu decyzji. Skrécenie pomiaru
przeklada sie na caly proces
inwestycyjny. Pracujgc pod
presja czasu lub dysponujac
waskimi oknami pomiarowy-

Model BIM stworzony w Sto-
nex Cube-3D z wykorzysta-
niem technologii SLAM i da-
nych z UAV

mi (np. na czas wylaczenia
maszyn, wstrzymania ruchu
pojazdéw, pociagéw czy me-
tra), musimy na pierwszym
miejscu stawia¢ wydajnosc.
Do takich prac idealny jest
nowy Stonex XH120 z syste-
mem SLAM. Tak jak Koper-
nik wstrzymal Slonce, ruszyt
Ziemig, tak XH120 przelamu-
je stereotyp i zrywa sie ze sta-
tywu. Ruszamy skanowac!
Skaner XH120 to mobil-
ne rozwigzanie do skanowa-
nia zaréwno z reki, plecaka,
jak i niewielkich wysiegni-
kéw. Moze by¢ stosowany
we wnetrzach i na zewnatrz.
Zasieg skanowania docho-
dzi do 120 m. Wyposazo-
ny jest w glowice skanujaca
o predkosci ponad 650 tys.
pkt/s. Skanowanie ,z reki”
umozliwia poruszanie sie
po obiektach, zagladanie za
przeszkody i pozwala nie
traci¢ danych w ,cieniach”.
Wydajnosé pracy umozli-

wia pomiar kilku budynkéw
wielomieszkaniowych dzien-
nie. W ciggu dnia daloby sie
tez zinwentaryzowac uliczki
i fasady kamienic torunskie-
go Starego Miasta.

Wirujaca, 32-wigzkowa
glowica obraca sie 20 razy
na sekunde. Podczas ruchu
XH120 odwzorowuje naste-
pujace po sobie fragmenty
przestrzeni, ktdre tgczone sa
przez algorytm SLAM w je-
den model 3D. XH120 zostal
tez wyposazony w rotor glo-
wicy skanujacej, dzieki cze-
mu wyréwnanie nastepuje
w wielu plaszczyznach, a to
jeszcze bardziej poprawia ten
proces. Dotaczona do zestawu
jednostka obliczeniowa z dys-
kiem na 500 GB pozwala na
przetworzenie wszystkich da-
nych i eksport do wybranego
formatu.

Wychodzac naprzeciw po-
trzebom klientéw, Stonex
zdecydowal sig na podobny

Stonex XH120

ruch jak w przypadku X150
—atrakcyjng cene. Przy obec-
nych kursach walut cenniko-
wy koszt zestawu mobilnego
to nieco ponad 180 tys. z}. Dla
pierwszych odbiorcéw prze-
widziane sg jednak mile nie-
spodzianki.

o Integracja danych
i narzedzia do pracy

Poza wspomnianymi
nowosciami Stonex bardzo
silnie rozwija narzedzia do
pracy w 3D i wcze$niejsze
produkty. Warto wspomniec,
Ze premiera najnowszej odsto-
ny skanera X300 miala miej-
sce w zeszlym roku. W tym
roku z kolei do sprzedazy
trafit rewelacyjny pakiet do
fotogrametrii UAV — Stonex
Cube-3D. Poza funkcjami fo-
togrametrycznymi posiada
on opcje importu i integracji
danych réwniez ze skaneréw
laserowych, narzedzia to po-
miaru i nadal rozwijane funk-
cje CAD. Jakby pomiar z ziemi
i z powierza nie wystarczal,
Stonex wzbogacil swojg ofer-
te o automatyczng 16dz po-
miarowg USV (unmanned
surface vessel) wyposazona
w echosonde. Przy jej zasto-
sowaniu mozemy wykonac
doktadny model dna zbiorni-
kéw wodnych. Gama sprzetu
i ciggle rozbudowywana ro-
dzina oprogramowania Cube
sprawiajg, ze mamy do czy-
nienia z prawdziwym rozwo-
jem technik 3D.

Tomasz Czerski
Czerski Trade Polska




Mobilne skanowanie hybrydowe w firmie GISPRO SA

GEOFIRMA

Do wtasnych potrzeb

Technologia mobilnego skanowania laserowego obecna jest

w geodezji od lat. W ostatnim czasie najwiekszy nacisk ktadzie
sie wprawdzie na rozwdj systeméw plecakowych czy skaneréow
recznych, ale i na innych polach mozliwe jest podniesienie ja-

PRO byta jednym z pierw-

szych uzytkownikéw sys-
temu skanowania mobilnego
w Europie, a co za tym idzie
pionierami bylis§my réwniez
w Polsce. Lata doswiadczen
oraz wynikajgca z nich wy-
soka §wiadomo$¢ ograniczen
i mozliwosci rozwiagzan mo-
bilnych pozwalajg nam spog-
ladaé na te technologie z odpo-
wiednim dystansem.

S zczecinska spotka GIS-

o Hardware i software
Doskonatych rozwigzan

nie oferuje nikt. Kazdy, na-

wet najlepszy system mobil-

Rys. 2. System mobilnego ma-
powania zbudowany z dwdch
skaneréw laserowych i kamery

360 stopni
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ny z czasem podlega modyfi-
kacjom - jest dostosowywany
do indywidualnych potrzeb.
Jednak wazne jest, by stoso-
wac odpowiednie komponen-
ty bazowe. Na rynku mozna

i e

znalez¢ wiele rozwiazan wy-
korzystujacych skanery dla sa-
mochodéw autonomicznych
czy szeroko rozumianej ro-
botyki. Sg to zaréwno gotowe
systemy, jak i pojedyncze kom-

kosci oraz wydajno$ci odwzorowywania rzeczywistoSci.

Rys. 1. Widok okna aplikacji
do przeglqdania danych udo-
stepnianej klientom. Do dziata-
nia konieczna jest jedynie prze-
glgdarka internetowa

ponenty. Niestety, wigkszos¢
z dostepnych systeméw dale-
ko odbiega od naszych ocze-
kiwan. Trudno bowiem mo-
wi¢ o pomiarze geodezyjnym
drég z wykorzystaniem skane-
réw osiggajacych doktadnosci
zaledwie kilku centymetréw.
Gruntowny przeglad rynku
oraz analiza wlasnych po-
trzeb pozwolily nam na okre-
lenie pozadanych cech sys-
temu mobilnego mapowania.
Majac koncepcje, przystapili-
$my do jej wdrozenia.

Warto réwniez podkreslic,
ze w procesie pozyskiwania
iopracowywania danych waz-
ny jest nie tylko sprzet, lecz
takze oprogramowanie. Moze-
my postawié na istniejace apli-
kacje, zmodyfikowac je zgod-
nie z licencjami lub stworzy¢
wlasny program. W naszym
przypadku podstawe systemu
stanowig rozwiagzania rynko-
we, ktére uznaliémy za naj-
bardziej wydajne. Na tym jed-
nak nie poprzestajemy. Od lat
tworzymy wlasne narzedzia,
zaréwno w zakresie pozyski-
wania danych, jak i ich udo-
stepniania klientom (rys. 1).

o Sita hybrydy
Nasze zaplecze technolo-
giczne w ostatnim roku po-

Rys. 3. Chmura punktéw z jednego przejazdu systemem z przejezdzajgcym autem i po jego usunieciu

Rys. 4. Chmura punktéw z widokiem ktadki dla pieszych nad drogq ze skanera profilowego oraz z obu instrumentéw

szerzylo sie o nowy system
zbudowany z dwdéch skane-
row laserowych firmy Riegl.
Nie jest to jednak oferowa-
na przez producenta typowa
konfiguracja instrumentéw
profilowych (2D) w ukta-
dzie V, lecz skaner profilo-
wy (2D) i dzialajacy w trybie
radaru (3D). Sa to odpowied-
nio modele VUX-1HA oraz
VZ-400i. Oprécz jednej z naj-
wyzszych na rynku szybkos-
ci pozyskiwania danych, wy-
sokiej precyzji oraz dalekiego
zasiggu pomiaru, oba ska-
nery wyréznia mozliwo$é
przetwarzania pelnej fali
on-line. Zestaw ten uzupet-
nia zaawansowany system
pozycjonowania skladaja-
cy sie z anten GNSS, wyso-
kiej klasy jednostki inercyj-
nej (IMU, Applanix AP60),
odometru (DMI) oraz kame-
ry 360 stopni (rys. 2). Wszyst-
kim tym operator zarzadza

z wykorzystaniem jednego
komputera. Dzieki temu nad-
zorowanie procesu akwizycji
danych zostalo maksymalnie
uproszczone.

Taka konfiguracja kompo-
nentéw umozliwia wysoko
wydajne pozyskiwanie infor-
macji o obiektach liniowych
juz w czasie jednego prze-
jazdu. Elementy niewidocz-
ne na danych ze skanera pro-
filowego, takie jak fragmenty
nawierzchni zastoniete przez
poruszajace sie samochody,
sg skutecznie odwzorowy-
wane przez drugi instrument
(rys. 3). Co jednak najwaz-
niejsze, zastosowany zestaw
skaner6w umozliwia wyko-
nywanie kompleksowych
pomiaréw na terenach zur-
banizowanych. Kazdy obiekt
znajdujacy sie w zasiegu in-
strumentéw obrazowany jest
co najmniej z trzech stron

(rys. 4).

W przypadku braku moz-
liwo$ci wjechania catym
systemem w dane miejsce,
mozliwe jest wykorzystanie
skanera 3D do pomiaru w try-
bie stacjonarnym. Dzieki te-
mu, w przeciwienstwie do
standardowych rozwigzan
mobilnych, dane dookola sys-
temu pozyskamy niezaleznie
od tego, czy znajduje sig on
w ruchu, czy nie. Nasze roz-
wigzanie doskonale spraw-
dza sie w akwizycji danych
na potrzeby modelowania 3D
zabudowan i infrastruktury,
inwentaryzacji ro$linnosci
(wlacznie z pomiarem wielu
parametréw, takich jak loka-
lizacja, wysoko$¢ oraz obwéd
pierénicowy) czy tez pomia-
rze reklam znajdujgcych sie
w obrebie pasa drogowego.

o System rozwojowy
Opracowany przez nas
system cechuje uniwersal-

nos$¢ oraz kompaktowosé.
Calos¢ w czasie transpor-
tu zajmuje niewiele miejsca
w specjalnych skrzyniach,
a w miejscu pomiaru moze
by¢ zamontowana na dowol-
ny $rodek lokomocji — samo-
chéd, jednostke szynowg czy
plywajaca.

Cho¢ nasz system jest w pel-
ni przystosowany do pomia-
row, nie ustajemy w pracy nad
jego udoskonalaniem. Wcigz
mamy wiele pomysiéw na
poprawienie jego wydajnos-
ci. Juz dzi§ mozemy pozy-
skiwa¢ dane z predkosciami
50-80 km/h i z doktadnoscig
nawet 1 cm, ale rozwazamy
wdrozenie rozwigzan umoz-
liwiajacych ograniczenie licz-
by punktéw kontrolnych nie-
zbednych przy tradycyjnym
skanowaniu mobilnym obiek-
téw liniowych.

Grzegorz Szalost
GISPRO
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Skanery 3D w ofercie GPS GLOBAL SOLUTIONS

Dla kazdego
- do wszystkiego

GPS GLOBAL SOLUTIONS prowadzi sprzedaz nie tylko przez
sklep on-line, ale r6wniez bezposrednio i przez sie¢ partneréw.
Tworzace GGS firmy obecne sg na rynku juz kilkanascie lat,

a w swojej bogatej ofercie posiadamy skanery laserowe 3D.

sprzedazy mamy 6 r6z-

nych instrumentdw,

sposérdd ktérych kazdy
klient znajdzie model odpo-
wiedni dla siebie, i to w naj-
lepszej na rynku cenie.

Jako oficjalny dystrybutor
marki Stonex oferujemy az
cztery modele skaneréw 3D
tego producenta. Natomiast
dziekirozpoczeciu wspélpra-
cy z markg Ruide nasze port-
folio wzbogacilo sie¢ o minia-
turowy skaner do dronéw.

Wkrétce w ofercie pojawi
sig réwniez dron pionowe-
go startu (VTOL) z wbudo-
wanym skanerem. Na jednej
baterii bedzie w stanie wy-
kona¢ 3,5-godzinny nalot,
skanujac trase o dlugosci
240 km. Kolejna nadchodza-
ca wielkimi krokami premie-
ra to skaner typu SLAM od
wchodzgcego na polski rynek
nowego producenta. Wigcej
szczegblow juz wkrétce na
Geoforum.pl.

o Stonex XH120 i X150
XH120 to reczny ska-
ner bazujacy na technolo-
gii STONEX SLAM. Ten za-
awansowany technologicznie
instrument pozwala na szyb-
kie, Tatwe i doktadne modelo-
wanie 3D zaréwno w terenie,
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jak i w budynkach czy kopal-
niach.

Zastosowanie technologii
SLAM oszczedza czas — nie
ma stanowisk stacjo-
narnych, a — co
za tym idzie
— poézniejszego
laczenia skanéw
W postproces-
singu. Postepy

Stonex X150

X150

LASER SCANNER

_____
des!

w kompleksowej
rejestracji chmury =
punktéw podczas
przemieszczania sie
mozemy obserwo-
wac na ekranie tab-
letu.

Wbudowany
w XH120 sensor to
najlepszy skaner
w klasie real-time
processing. W po-
réwnaniu z konku-
rencjg charaktery-
zuje sie wiekszym
zasiegiem, szybkos-
cia, lepsza doklad-
noécia, szerszym
polem widzenia i tatwiejszqg
obstuga.

Druga premiera Stonexa to
X150 - instrument niewiel-
kich rozmiaréw, o nowoczes-
nym designie, zaskakujgco
wysokiej doktadnosci oraz w
przystepnej cenie. Skan 360
stopni wykonuje w niespelna
45 sekund, a kamera panora-
miczna pozwala na fotogra-
ficzne zobrazowanie calego
obszaru skanowania.

o Ruide Z-Lab LiDAR-Eco Pro

Z-Lab to przystepna ceno-
wo propozycja dla tych, kto-
rzy szukajg doktadnego i szyb-
kiego skanera dla drondw.

F R IRFR ey o A

Ruide Z-Lab
LiDAR-Eco Pro

2-centymetrowa dokladnosé,
zasigg do 450 m oraz pomiar
720 tys. pkt/s — to parame-
try gwarantujgce poprawne
i sprawne wykonanie kazdej
pracy (dzieki zastosowaniu
normy pylo- i wodoszczelnos-
ci IP67 — réwniez w kopal-
niach). W wyniku pomiaru
otrzymujemy kolorowa chmu-
rg punktéw z georeferencja.
Dodatkowo skaner ma wbu-
dowany zyroskop oraz akce-
lerometr. Wszystko to przy
rozmiarach zaledwie 71 x 100
X 145 mm. Z-Lab LiDAR-Eco
Pro dostepny jest wylacznie
w GPS GLOBAL SOLUTIONS.

Zespot GPS GLOBAL SOLUTIONS

GPS GLOBAL SOLUTIONS®

PHOTOGRAMMETRY AND 3D SOFTWARE
HANDHELD SLAM 3D:SCANNER

I

' XH120

HANDHELD 3D SCANNER

ALL BRANDS IN ONE PLACE

gpsglobalsolutions.com infol@gpsglobalsolutions.com Copyright GPS GLOBAL SOLUTIONS®



https://gpsglobalsolutions.com/product-category/3d-laser-scanners/
https://gpsglobalsolutions.com/product-category/3d-laser-scanners/
https://gpsglobalsolutions.com/
https://gpsglobalsolutions.com/

Przeglad nowosci na rynku skanowania laserowego

GEOIESTAWIENIE

Moda na mobilne

Tak jak prognozowali eksperci, skanery laserowe ewident-
nie schodzg pod geodezyjne strzechy. Cho¢ dzieje sie to

w zupelnie inny sposéb, niz mozna sie bylo spodziewac jesz-
cze dekade temu.

Jerzy Krolikowski

dy na $wiatowym ryn-
G ku pojawiaty sie pierw-

sze skanery laserowe dla
geodezji, byly to instrumen-
ty do pomiaréw statycznych.
Owszem, nie trzeba bylo diu-
go czekac na pierwsze syste-
my mobilne czy lotnicze, ale
z racji bardzo wysokiej ceny
byly one uzytkowane wy-

-

lacznie przez waskie grono
duzych firm. Dzi$ sie to ewi-
dentnie zmienia, co widac¢
chociazby w mediach spo-
tecznosciowych, gdzie rodzi-
me firmy geodezyjne (takze
te mate) coraz liczniej chwa-
lg sie projektami z zakresu
mobilnego i lotniczego ska-
ningu. Bardziej wymiernym
dowodem na rosnaca popu-
larnoéc¢ tych rozwiazan sa ta-
bele na nastepnych stronach.

Uwage zwraca to, ze najwie-
cej nowosci znajduje sie w ze-
stawieniach skaneréw mobil-
nych oraz lotniczych.

eTe, co stojg

Oczywiscie nie jest tak, ze
lidary naziemne odchodzg
do lamusa. Nic z tych rzeczy!
Wrciaz sa przeciez niezasta-
pionym rozwigzaniem w wie-
lu zastosowaniach, szczegol-
nie tam, gdzie priorytetem

g

czfowieka. Podobne rozwigzania oferujq réwniez firmy Trimble i Faro
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Robota Leica BLK ARC zaprojektowano z myslqg o powtarzalnych pomiarach oraz skanowaniu miejsc niebezpiecznych lub niedostepnych dla

jest najwyzsza dokladnos¢
i szczegblowos§é pomiaru.
Niewatpliwie jednak ta kate-
goria sprzetu nie rozwija sie
juz tak dynamicznie jak jesz-
cze kilka lat wczeéniej. Zeby
nie by¢ golostownym: w tym
roku na 40 instrumentéw ma-
my zaledwie 3 nowosci. Trud-
no tez nie zauwazyc, Ze pro-
ducenci tych skaneréw juz
dawno przestali nas zaska-
kiwaé¢ podkrecaniem para-

Fot. Leica Geosystems

Fot. Emesent

Skaner Hovermap ST firmy Emesent mozna zamontowa¢ nie tylko na dronie, ale réwniez na aucie czy plecaku

metréw, takich jak predkosé,
zasieg czy dokladnosci po-
miaru. Czyzby wiec rozwdj
tych urzadzen doszed! do
§ciany? Lepszym wyjasnie-
niem wydaje sig to, ze obec-
na oferta tego sprzetu jest juz
wystarczajaca.

Na jakie potrzeby odpowia-
daja zatem niedawne nowos-
ci? Na przyklad Stonex X150
wydaje sie dobrym rozwigza-
niem dla tych, ktérzy oczekuja
sprzetu niedrogiego, kompak-
towego i prostego w obstudze
— jego cena oscyluje w okoli-
cach 85 tys. zl netto.

Sprzetem dla bardziej wy-
magajacych uzytkownikow
jest model Faro Premium.
Producent zachwala w nim
chociazby o 50% krotszy czas
pomiaru (wykonanie pelne-
go typowego skanu zajmu-
je minute), a takze wysoka
rozdzielczo$é kamery (wy-
nikowe zdjecie ma rozmiar
266 Mpx). Kluczowa zaletg
urzadzenia ma by¢ jednak
wspblpraca z mobilng aplika-
cja Stream App. Pozwala ona
na zdalne sterowanie urza-
dzeniem przez sygnat wi-fi,
a przede wszystkim na wstep-

ne rejestrowanie pozyska-
nych skanéw, co umozliwia
ocene ich jako$ci jeszcze w te-
renie. Stream App przesyla
ponadto chmury punktéw do
platformy Sphere, co z kolei
otwiera droge do natychmia-
stowego rozpoczecia pracy
z tymi danymi przez caly ze-
spot projektowy.

Nowoscia z wyzszej potki
jest ro6wniez Imager 5016A
niemieckiej firmy Zoller
+Frohlich. Litera A w na-
zwie bierze sie od slowa
Advanced i nawigzuje do
predkosci pomiaru podnie-
sionej az do 2,187 mln punk-
tow na sekunde oraz do
wbudowanej jednostki IMU
usprawniajgcej automatyczne
pozycjonowanie sensora.

oTe, co chodzg, jezdig
i ptywajq

Gesto od nowosci jest za to
w zestawieniu skaneréw mo-
bilnych — w tym roku premier
uzbieralo sig az 15. Mozna je
podzieli¢ na kilka zasadni-
czych grup. Pierwsza to ska-
nery reczne bazujace na algo-
rytmach SLAM. Przez kilka
ostatnich lat na rynku tych

GEOIESTAWIENIE

instrumentéw dominowala
brytyjska firma GeoSLAM,
ale w tym roku pojawito sie
sporo nowosci innych ma-
rek, np.: Geosun GS-100G,
Stonex XH120 oraz FJD Trion
S1. W poréwnaniu z trady-
cyjnymi skanerami naziem-
nymi rozwigzania te oferujg
nizszg doktadno$¢ pomiaru,
ale z drugiej strony pozwala-
ja niezwykle szybko mierzy¢
wnetrza budynkéw. Na usta
ciénie sie oczywiscie pytanie,
ile kosztuje takie urzadzenie.
Producenci rzadko jednak
podaja te informacje do pub-
licznej wiadomosci, ale np.
podstawowy model marki
GeoSLAM (czyli Zeb GO) do-
stepny jest za okoto 30 tys. do-
laréw, z kolei Stonex XH120
oferowany jest juz ponizej
200 tys. z! netto. Naturalnie
nie brak tez znacznie droz-
szych rozwigzan.

Niedaleko od systeméw
pieszych sa rozwigzania
plecakowe. Tu nowos¢ jest
wprawdzie tylko jedna, ale
o tyle istotna, ze polska! Mo-
wa o modelu Dronetic BP-32,
ktory sprawdzit sie chociaz-
by w pomiarach terenu przy-

szlego Centralnego Portu Ko-
munikacyjnego (patrz s. 10).

Trzecia grupa nowosci to
rozwigzania mobilne w ro-
zumieniu dotychczasowym,
czyli systemy montowane na
dachu samochodu (wzgled-
nie fodzi czy drezyny). Tu
premierami sg modele Leica
Pegasus TRK, Riegl VMY-1,
Trimble MX50 oraz Z+F Pro-
filer 9020.

Do dziatu osobliwosci na-
lezy zaliczy¢ przede wszyst-
kim system Leica BLK ARC,
w ktérym skaner laserowy
zintegrowano z budzgcym
niepokéj swoim wygladem
czworonoznym autonomicz-
nym robotem Spot firmy Bos-
ton Dynamics (koszt takiego
wynalazku zaczyna sig od
okoto 50 tys. dol.). Gwoli rze-
telnoéci nalezy dodac, ze po-
dobne rozwigzania zaprezen-
towaly wczesniej firmy Faro
i Trimble, cho¢ to wlasnie
Leica jako pierwsza zaofe-
rowala tego robota jako pro-
dukt ,,z p6tki”. Inng laserowa
ciekawostka w tegorocznym
zestawieniu jest Riegl VMR,
czyli prosty kolejowy system
do pomiaréw typu stop&go.
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GEOIESTAWIENIE

Nowy dron skanujqcy BLK2FLY firmy Leica Geosystems wyréznia sie przede wszystkim kompaktowosciq i wysokim stopniem autonomicznosci.

Koszt maszyny to okofo 46 tys. euro.

I wreszcie ostatnia grupa
mobilnych premier to skane-
ry, ktére mozna zastosowac
zar6wno w systemach mobil-
nych, jak i lotniczych. Naleza
do niej: Geosun 1305W i GS-
-130X, Riegl VUX-1HA22 oraz
wykorzystujacy algorytmy
SLAM Emesent Hovermap ST.

oTe, co latajg
Niespodziewanie na naj-
bardziej obszerne zestawienie
wyrosla tabela skaneréw lot-
niczych — w tym roku mamy
tuz az 56 modeli, z czego 18
to nowosci. Oczywiscie zde-
cydowana wigkszo$¢ prezen-
towanych tu urzadzen prze-
znaczona jest dla dronéw, bo
to wlaénie one najbardziej na-
pedzaja w ostatnich miesiag-
cach popyt na lidary. A jesz-
cze kilka lat temu wrézono,
ze bezzalogowce wyposazo-

s arigh

ne w kamery zmarginalizuja
rynek skaneréw.

To, ze stalo sie inaczej,
jest w duzej mierze zastu-
ga bezapelacyjnego lidera na
rynku dronéw, czyli chin-
skiej firmy DJI, ktéra w 2020
roku wypuscita wtasny lotni-
czy skaner Zenmuse L1. Klu-
czowym wyréznikiem tego
instrumentu jest niska cena,
ktéra oscyluje w granicach
50-60 tys. zl netto. Tymcza-
sem jeszcze kilka lat temu na
taki sprzet trzeba byto wyto-
zy¢ kwoty sze$ciocyfrowe...
i to w euro! Oczywiécie nie
znaczy to, ze L1 automatycz-
nie wykosil juz znacznie droz-
sza konkurencje. Po pierwsze,
narynku pojawiaja sig kolejne
konkurencyjne produkty do-
stgpne w zblizonych cenach.
Po drugie, wéréd tegorocz-
nych premier nie brak mode-
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Skaner Aeries Il firmy Aeva mierzy nie tylko odlegfosé do okolicznych obiektéw, ale réwniez ich predkosé.

li, ktére choc¢ sa znacznie droz-
sze, to oferujg zdecydowanie
lepsze parametry. I nie chodzi
tu wylacznie o samg doklad-
nos¢ czy szybko$é pomiaru,
ale takze o zasieg, redukcje
szumoéw czy jakze istotna
w skanowaniu liczbg rejestro-
wanych odbi¢.

o W komputerze

Niewiele nowos$ci znaj-
dziemy za to w zestawieniu
oprogramowania do obréb-
ki chmury punktéw (raptem
6 premier). Nie oznacza to
wecale, ze na rynku tego typu
rozwigzan nic sie nie dzie-
je. Zmiany owszem sa, ale
w nowych wersjach dobrze
znanych juz aplikacji. Tak
jak w poprzednich latach
udoskonalenia te koncentru-
ja sie przede wszystkim na
automatyzacji przetwarzania

Cho¢ funkcja przeznaczona jest dla pojazdéw autonomicznych, to przy odrobinie pomystowosci moze

znalez¢ zastosowanie réwniez w geodezji
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chmury (gtéwnie jej klasyfi-
kacji i wektoryzacji) oraz na
jej sprawnym udostepnianiu.

o Pomysty poszukiwane

Nie trzeba mie¢ zdolnosci
Nostradamusa, by przewi-
dzie¢, ze w przyszlym roku
zaprezentujemy jeszcze wie-
cej modeli skaneréw lasero-
wych i zapewne wsrdd pre-
mier znéw bedg dominowaty
instrumenty mobilne i lotni-
cze. Te podaz napedza gltow-
nie przemys! motoryzacyjny
coraz intensywniej pracujacy
nad autonomicznymi samo-
chodami, ktére potrzebuje ta-
nich, ale jednoczesnie wiary-
godnych sensoréw.

Wiele wskazuje réwniez na
to, ze rynek lidarowy dodat-
kowo pobudzaé¢ bedg ama-
torskie urzadzenia mobilne.
Smartfony i tablety Apple’a
juz oferujg prosty skaner,
a podobne rozwigzania szy-
kuje tez konkurencja. Narazie
tego typu sensory sa dalekie
od doktadnosci geodezyj-
nych, ale pojawiajg sie roz-
wigzania, ktére starajq sig to
zmienic.

Dla branzy geodezyjnej
oznacza to tyle, ze firmy, kt6-
re nie chcy sie ograniczaé do
»klepania mapek”, od inwe-
stycji w skaner nie uciekna.
Ale do sukcesu na tym polu
nie wystarczy sam zakup li-
daru. Potrzebny jest tez ory-
ginalny pomyst na jego wy-
korzystanie. Szeroki wybor
instrumentéw dostgpnych na
naszym rynku daje tu niewat-
pliwie spore pole do popisu!

Jerzy Krélikowski

€ FID Trion™
1 3D LiDAR Scanner

320,000

- Punktow na

sekunde

@

16

Sensorow

0.8-2cm

Doktadnos¢

120 m

Zasiegu

Pomiar z reki, na plecaku,
autonomicznym pojezdzie.
Waga to jedyne 1,8kg.

Pomiar wewnatrz i na zewnatrz
pomieszczen a takze pod ziemia

bez uzycia odbiornika GNSS.

Przetwarzanie skanow
w czasie rzeczywistym.
Dedykowane oprogramowanie.

Baterie HOT-SWAP
umozliwiaja zachowanie
ciagtosci pracy.

+48 510 122 885

biuro@ntp.xyz
WWW.Ntp.xyz



https://ntp.xyz/pl/

SKANERY NAZIEMNE

MARKA Busis Software Basis Software Basis Software Basis Software Busis Software Basis Software Basis Software
MODEL Surphaser Model 10 Surphaser Model 75 (USR) Surphaser Model IR_100 HQ Surphaser Model IR_100 HS Surphaser Model IR_400 HP Surphaser Model IR_400 HQ Surphaser Model SR_100
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2018 2015 2015 2017 2017 2015
PRZEZNACZENIE inzynieria odwrotna, kontrola jakesd, inzynieria odwrotna, kontrola jakosd, inzynieria odwrotna, kontrola jakesd, inzynieria odwrotna, kontrola jakesci, inzynieria odwrotna, kontrola jakesci, inzynieria odwrotna, kontrola jakesdi, inzynieria odwrotna, kontrola jakesdi,
architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka

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

srednica plamki [mm/m] brak danych 08/0,51,2/2 brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych

dugosc fali [nm] 1550 685 685 685 1550 1550 685

klasa bezpieczenstwa 1 3R 3R 3R 1 1 3R
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] <0,7/15 <0,15/1,5 <0,35/5 <0,7/15 <0,9/15 <0,7/15 <0,3/3

kata [“] 25 25 25 25 25 25 25
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm/m] brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pki/s] 208 000 brak danych 1200000 1200000 832 000 832 000 1200000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 1 0,25 1 1 1 1 1

maksymalny [m] 501ub 110 25 35 50 110 140 7
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 270 270 270 270 270 270 270

w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiardw Surphaser Surphaser Surphaser Surphaser Surphaser Surphaser Surphaser

do postprocessingu Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks

0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewngtrzny dysk twardy [GB] brak brak zapis na karte pamiedi zapis na karte pamiedi brak brak zapis na karte pamiedi

ekran brak brak brak brak brak brak brak

liczba klawiszy 2 2 4 4 2 2 4

funkcje obstugiwane z poziomu panelu nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
0BSEUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE aptop laptop laptop laptop aptop aptop aptop
REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwacji (3D (3D (3D (3D (3D (3D (3D

format importu/eksportu

siatki tréjkqtow: DXF, MSH, STL; chmury punktow:
MNS, PTS, PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX,

siatki tréjkqtow: DXF, MSH, STL; chmury punktow:
MNS, PTS, PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX,

siatki trojkqtow: DXF, MSH, STL; chmury punktdow:
MNS, PTS, PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX,

siatki tréjkqtow: DXF, MSH, STL; chmury punktow:
MNS, PTS, PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX,

siatki tréjkqtow: DXF, MSH, STL; chmury punktow:
MNS, PTS, PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX,

siatki tréjkqtow: DXF, MSH, STL; chmury punktow:
MNS, PTS, PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX,

siatki trjkgtow: DXF, MSH, STL; chmury punktow:
MNS, PTS, PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX,

PLD, PTC, TZS, SPT, GPD PLD, PTC, TZS, SPT, GPD PLD, PTC, TZS, SPT, GPD PLD, PTC, TS, SPT, GPD PLD, PTC, TS, SPT, GPD PLD, PTC, TZS, SPT, GPD PLD, PTC, TS, SPT, GPD
KOMPENSATOR brak brak brak brak brak brak brak
APARAT CYFROWY
whudowany/zewnetrzny (nazwa) whudowany whudowany opcja opcja 2 whudowane 2 whudowane opcja
matryca [Mpx] 2x5 2x5 60 60 2x5 2x5 60
format zapisu zdje¢ brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
SENSORY ZEWNETRZNE brak danych brak danych brak danych brak danych czujnik przechytu czujnik przechytu brak danych

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

IASILANIE

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

Li-lon 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat.)

Li-lon 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat.)

Li-lon 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat.)

Li-lon 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat.)

Li-lon 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat.)

Li-lon 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat.)

Li-lon 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat.)

zasilanie zewneirzne

tak

tak

tak

tak

tak

tak

tak

INFORMACJE DODATKOWE automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury
0GOLNE

wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 278x200x 118 278x200x 118 381 x219x120 381 x219x120 278x200x 118 278x200x 118 381 x219x120

waga z bateriq [kg] 5 49 1 11 58 58 11

norma pyto- i wodoszczelnosci P54 IP54 P54 P54 P54 P54 P54

temperatura pracy [°C] 5do 40 5do40 5do 40 5do 40 5do 40 5do 40 5do 40

wyposazenie podstawowe

zasilacz, 2 baterie z fadowarkg 2-pozycyjng,
adapter do statywu, kontener transportowy

zasilacz, 2 baterie z tadowarkg 2-pozycying,
adapter do statywu, kontener transportowy

zosilacz, 2 baterie z fadowarkq 2-pozycyjng,
adapter do statywu, kontener transportowy

zasilacz, 2 baterie z tadowarkg 2-pozycyjng,
adapter do statywu, kontener transportowy

zasilacz, 2 baterie z tadowarkg 2-pozycyjng,
adapter do statywu, kontener transportowy

zasilacz, 2 baterie z fadowarkg 2-pozycyjng,
adapter do statywu, kontener transportowy

zasilacz, 2 baterie z fadowarkg 2-pozycyjng,
adapter do statywu, kontener transportowy

gwarancja [miesiqee]

12

12

12

12

12

12

12

dystrybutor

ECTS

ECTS

ECTS

ECTS

ECTS

ECTS

ECTS
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SKANERY NAZIEMNE

Carlson Software

MARKA Carlson Software Carlson Software Faro Faro GeoMax Leica

MODEL FiX1 Scan750 Scan2K Focus M70 Faro Premium SPS Zoom 300 BLK360

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2020 2020 2020 2016 2022 2014 2017

PRZEZNACZENIE skan. z467,/hatd wewnqtrz pomieszczeni i na zewngtrz | skanowanie na zewngtrz i wewnatrz, inzynieria, prze- | skanowanie na zewnqtrzi wewnqtrz, inzynieria, prze- architektura, pomiary inzynierskie, ochrona architektura, pomiary inzynierskie, ochrona | pomiary fopograficzne i inzynieryjne, architektura, | geodezja, architektura i zabytki, archeologia,

z automat. wyliczeniem objgtosci i masy, moniforing

myst, architektura, archeologia, geologia, monitoring

myst, architektura, archeologia, geologia, monitoring

zabytkow, inwentaryzacje, inspekje, BIM

zabytkow, inwentaryzacje, inspekcje, BIM

pomiary tuneli, pomiary w kopalniach odkrywkowych

kryminalistyka

TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] InGaAs Laser Diode impulsowy impulsowy fazowy fazowy impulsowy impulsowy z WFD
LASER
$rednica plamki [mm/m] 2,25x 1,5 mrad brak danych brak danych 2,12 na wyjsciv 2,12 na wyjsciv brak danych <3,5 na wyjsciv
dugosc fali [nm] 905 1550 1550 1550 1553,5 brak danych 830
klasa bezpieczenistwa 1 1 1 1 1 1 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA
odlegtosci [mm/m] 10/50 4/100 4/100 3 1 6/50 <4/10
kata ["] 19.8 brak danych brak danych brak danych 19 36 40
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 19.8 2/100 2/100 1,5/10 1,5/10 brak danych 5,101ub 20/10
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 15000 500000 500000 500000 2000000 40000 360000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 05 1,5 1,5 0,6 0,6 25 04
maksymalny [m] 250 750 2000 70 70/150/350 300 60
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 200 120 (od -45 do +70) 120 (od -45 do +70) 300 300 90 (od -25 do +65) 300
w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
OPROGRAMOWANIE
do pomiaréw interfejs WWW wewnefrzne wewnefrzne Faro Scene Faro Scene interfejs WWW wewnetrzne, Cyclone Field360
do postprocessingu interfejs WWW ATLAScan Software ATLAScan Software Gexcel Reconstructor, EdgeWise, Faro AsBuilt, Gexcel Reconstructor, EdgeWise, Faro AsBuilt, Geomax X-PAD MPS Office Leica Cyclong; Leica Cyclone Register 360 BLK; Leica
Autodesk ReCap i inne Autodesk ReCap i inne Infinity; CloudWorx dla AutoCAD, Revit, Navisworks,
Bentley, PDMS, BricsCAD, Solidworks; Cyclone 3DR;
Leica IMS 360; Cyclone Field/QuickPlan
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS
wewnetrzny dysk twardy [GB] brak 250 250 brak SSD SATA 3.0 128 GB 32 32
ekran brak 640 x 480 px 640 x 480 px dotykowy dotykowy brak brak
liczba klawiszy 1 1 ] 1 + klowiatura wirtualna 1 + klowiatura wirtualna brak 1
funkcje obstugiwane z poziomu panelu nie dotyczy petna obstuga skanera petna obstuga skanera panel serwisowy, administracyjny, obstuga skanowania, podglqd skanéw whqczanie, wytqezanie, informacja o statusie skanera nie dotyczy
0BSEUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE | interfejs WWW dla smartfonow, tabletéw, laptopow | interfejs WWW dla smartfondw, tabletéw, laptopow | interfejs WWW dla smartfondw, tabletow, laptopw laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon smartfon, tablet, PC tablet, smartfon
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwacji BIN Teledyne Optech Teledyne Optech FLS FLS X3A BIN
format importu/eksportu BIN, LAS, GRID (SV, ASC, E57, BIN, TXT, SCAN, SURVEY.XML, PTC, LAS, LAZ, PLY, PTS, 3DS, DXF, DAE, IFC, STL, WRL, FLS, E57, PTZ, PTX, XYZ, DXF, IGS, PTS, POD, STL, | FLS, E57, PTZ, PTX, XYZ, DXF, IGS, PTS, POD, STL, | ASCII, PTS, PTX, E57, DXF, DWG, LandXML, SHP, RCP, ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, E57
VRML, 0B) przez ATLAScan 0BJ, PLY poprzez Faro Scene 0BJ, PLY poprzez Faro Scene KML
KOMPENSATOR brak dwuosiowy dwuosiowy tok tok tok IMU
APARAT CYFROWY
whudowany/zewneirzny (nazwa) brak 2 whudowane (opcja: Nikon D5600) 2 whudowane (opcja: Nikon D5600) whudowany whudowany 2 whudowane whudowany HDR i sensor termalny
matryca [Mpx] nie dotyczy 2x5 2x5 165 266 5 150 dla panoramy
format zapisu zdje¢ nie dotyczy JPEG/jak w aparacie zewnetrznym JPEG/jak w aparacie zewnetrznym IPG, PNG IPG, PNG PNG PG
SENSORY ZEWNETRZNE brak zewngtrzny aparat cyfrowy zewngtrzny aparat cyfrowy GPS, inklinometr, barometr, kompas, wysokosciomierz | GPS, inklinometr, barometr, kompas, wysokosciomierz GPS brak
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA USB A, port seryjny 9-pin typ D, Ethernet RI45, | USB, Ethernet, AUX, zewnetrzny aparat, zasilanie | USB, Ethernet, AUX, zewnetrzny aparat, zasilanie czytnik kart SD, SDHC i SDXC, wii czytnik kart SD, SDHC i SDXC, wii Ethernet, USB wii, USB-C
port antenowy SMA, port zasilania 4-pin, SIM
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] brak danych wewnetrzna + 2 wymienne/2,5 wewngtrzna + 2 wymienne/2,5 Li-lon/4,5 Li-lon/4,5 Li-Poly/3 Li-lon/2,5
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak tak tak nie

INFORMACJE DODATKOWE automat. wyliczanie objgtosci przez poréwnanie ska- | zdalne sterowanie przez wi-fi, mozliwos¢ rozbudowy o modut skanowania mobilnego, mozliwos¢ montazu HDR 2x, 3x i 5x oraz Night Mode (do pomiarw | HDR 2x, 3xi 5x oraz Night Mode (do pomiarow w ciem- mozliwos¢ skanowania z wykorzystaniem aktualizacja oprogramowania wewngtrznego
nu do powierzchni referencyjnej, automat. skanowa- | zewngtrznego odbiornika GNSS RTK, zapis do 4 odbi¢ z pojedynczego sygnatu, skaner galwanometryczny w ciemnym $rodowisku) nym $rodowisku), mozliwos¢ tqczenia skanow pod- | dedykowanych akcesoriow zwigkszajgcych pole przez rok i szkolenie w cenie
nie zgodnie z harmonogramem i wysytanie raportéw czas skanowania, wspdtpraca z aplikqcjq Faro Stream widzenia, skanowanie metodg Scan & Go
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 314 ($r.) x 495 217 ($r) x 323 217 ($r) x 323 230x103x 183 230x103x 183 215x 170 x 430 165 x 100 ($r.)
waga z haterig [kg] 12,5 1,2 11,2 42 44 7 1
norma pyto- i wodoszczelnosci P67 P64 P64 P54 P54 P65 P54
temperatura pracy [°(] -40do 50 -20 do 50 -20 do 50 -20 do 55 -20 do 55 -10do 50 5do 40
wyposazenie podstawowe walizka transportowa, kabel Ethernet, antena GSM/ | inklinometr, L1 GNSS, kompas, baterie, kable, inklinometr, L1 GNSS, kompas, baterie, kable, bateria, fadowarka, karta pamieci 32 GB, czytnik | bateria, tadowarka, karta pamieci 32 GB, czytnik 2 baterie, fadowarka z kablem zasilajocym, | akumulator, fadowarka, pojemnik na skaner, roczna
wii, kabel zasilajgcy, zestaw do montazu skanera tadowarka, walizka transportowa tadowarka, walizka transportowa kart, waliza kart, waliza twarda walizka na skaner i akcesoria, spodarka | subskrybcja na oprogramowanie Register360 dla BLK
gwarancja [miesiqee] 12 12 12 12 7 mozliwosciq wydtuzenia 24 7 mozliwosciq wydtuzenia 12 1260
dystrybutor NaviGate NaviGate NaviGate TPI TPl Geoline Leica Geosystems
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SKANERY NAZIEMNE

Leica

MARKA Leica Leica Leica Leica Leica Riegl Laser Measurement Systems
MODEL MS60 RTC360 RTC360 LT ScanStation P30 ScanStation P40 ScanStation P50 VZ:200

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2020 2018 2019 2015 2015 2017 2018

PRZEZNACZENIE pomiary tachimetryczne i skanowanie pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, ILS (Industrial Laser Scanning), automatyzacja

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

procesow w uktadarkach i zwatowarkach, pomiary
hatd i materiatow sypkich, topografia i gornictwo

TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] fozowy impulsowy z WFD impulsowy z WFD impulsowy z WFD impulsowy z WFD impulsowy z WFD impulsowy
LASER

srednica plamki [mm/m] brak danych <3,5 na wyjsciv <3,5 na wyjsciv <3,5 na wyjsciu <3,5 na wyjsciu <3,5 na wyjsciu 35/100

dtugosc fali [nm] brak danych 1550 1550 1550 1550 1550 bliska podczerwien

klasa bezpieczenstwa brak danych 1 1 1 1 1 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] 2+ 2 ppm <500 m, 2 + 4 ppm >500 m 1+10 ppm (szum: 0,5/10) 1+10 ppm (szum: 0,5/10) 1,2+ 10 ppm (szum: 0,5/50) 1,2+ 10 ppm (szum: 0,5/50) 1,2+ 10 ppm (szum: 0,5/50) 5/100

kata [“] brak danych 18 18 8 8 8 0,007° w pionie; 0,005° w poziomie
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 50/15 Iub 12,5/50 3, 61ub12/10 3, 61ub12/10 0850/10 0850/10 0850/10 1,22/100 w pionie; 0,87/100 w poziomie
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 30000 2000000 1000000 1000000 1000000 1000000 550000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 1,7 05 05 04 04 04 1,5

maksymalny [m] 1000 130 130 120 270 1000 750
POLE WIDZENIA

w pionie [°] brak danych 300 300 290 290 290 110

w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw

Leica Captivate

wewngtrzne, Cyclone Field360

wewnetrzne, Cyclone Field360

wewnetrzne, Cyclone Field360, Fieldworx

wewnetrzne, Cyclone Field360, Fieldworx

wewnetrzne, Cyclone Field360, Fieldworx

dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO

do postprocessingu

Leica Captivate, Leica Cyclone, Leica Infinity

Leica Cyclone; Cyclone Register 360; Infinity;

CloudWorx dla AutoCAD, Revit, Navisworks, Bentley,

PDMS, BricsCAD, Solidworks; Cyclone 3DR, Leica IMS
360; Intergraph SmartPlant 3D; Cyclone Field

Leica Cyclone; Cyclone Register 360; Infinity;

CloudWorx dla AutoCAD, Revit, Navisworks, Bentley,

PDMS, BricsCAD, Solidworks; Cyclone 3DR, Leica IMS
360; Intergraph SmartPlant 3D; Gyclone Field

Leica Cyclone; Leica Cyclone Register 360; CloudWorx
dla AutoCAD, Revit, Navisworks, Bentley, PDMS,
BricsCAD, Solidworks; Cyclone 3DR, Leica IMS 360;
Intergraph SmartPlant 3D; Cyclone Field /QuickPlan

Leica Cyclone; Leica Cyclone Register 360; CloudWorx
dla AutoCAD, Revit, Navisworks, Bentley, PDMS,
BricsCAD, Solidworks; Cyclone 3DR, Leica IMS 360;
Intergraph SmartPlant 3D; Cyclone Field /QuickPlan

Leica Cyclone; Leica Cyclone Register 360; CloudWorx

dlo AutoCAD, Revit, Navisworks, Bentley, PDMS, Brics-

CAD, Solidworks; Cyclone 3DR, Leica IMS 360; Inter-
graph SmartPlant 3D; Cyclone Field/QuickPlan

RiSCAN PRO, RiMINING, RiDB, RiMTATLS, RiVLIB,
RiWavelib, RiPROFILE, RiSCANLIB-3D, RiALITY

0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [GB] 2 brak, zapis danych na USB brak, zapis danych na USB 256 256 256 minimum 240 SSD
ekran dwustronny, kolorowy, 5 cali kolorowy, dotykowy, QVGA 480 x 800 px kolorowy, dotykowy, QVGA 480 x 800 px kolorowy, dotykowy, QVGA 640 x 480 px kolorowy, dotykowy, QVGA 640 x 480 px kolorowy, dotykowy, QVGA 640 x 480 px brak
liczha klawiszy 37 1 1 klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna brak
funkcje ohstugiwane z poziomu panelu wszystkie zarzqdzanie projektami, skanowanie, podglqd zarzqdzanie projektami, skanowanie, podglod zarzqdzanie projektami, skanowanie, pomiar tarcz, nawigzania, weiecie wstecz, podglod zarzqdzanie projektami, skanowanie, pomiar nie dotyczy
tarcz, nawigzania, weigcie wstecz, podglqd
0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE kontroler zewnetrzny tablet, smartfon tablet, smartfon tablet, smartfon tablet, smartfon tablet, smartfon laptop
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwacji ASCll BIN BIN BIN BIN BIN RSP, 30D, 4DD

format importu/eksportu

ASCII, ASCIl uzytkownika (Civil 3D, mgeo, GSI,
EW Mapa, CGeo Leica XML), DXF, FBK/RW5/

ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, 3DD, RSP, ZFS, TIFF,
JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS,

ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, 3DD, RSP, ZFS, TIFF,
JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS,

ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, 3DD, RSP, ZFS, TIFF,
JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, LS, FWS, LAS,

ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, 3DD, RSP, ZFS, TIFF,
JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS,

ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, 30D, RSP, ZFS, TIFF,
JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS, E57,

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

RAW, XML, XSL, SHP E57, Leica MS60 E57, Leica MS60 E57, Leica MS60 E57, Leica MS60 Leica MS60

KOMPENSATOR kompensacja podwdjna dla kazdej osi IMU IMU tak tak tak inklinator
APARAT CYFROWY

whudowany/zewneirzny (nazwa) whudowany whudowany HDR whudowany HDR whud. HDR (opcja: Canon EQS 60D - 90D)/iSTAR | whud. HDR (opcja: Canon EOS 60D - 90D)/iSTAR | whudowany HDR (opcjo: Canon EQS 60D - 90D) brak

/iSTAR

matryca [Mpx] 5 432 dlo panoramy 432 dlo panoramy 700 dla panoramy 700 dla panoramy 700 dla panoramy nie dotyczy

format zapisu zdje¢ PG JPG, EXR JPG, EXR JPG, EXR JPG, EXR JPG, EXR nie dotyczy
SENSORY ZEWNETRZNE brak danych brak brak GPS RTK GPS RTK GPS RTK brak

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

RS-232, USB, Bluetooth (opcja: dal. zasiggu), WLAN

zasilanie, USB, wii

zasilanie, USB, wii

zasilanie, Ethernet, USB, wi-fi, Bluetooth

zasilanie, Ethernet, USB, wi-fi, Bluetooth

zasilanie, Ethernet, USB, wii, Bluetooth

LAN port 10/100,/1000 Mbit/s, 2 x zasilanie zewn.

IASILANIE

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

Li-lon/9

Lilon/>2,5

Li-lon/>2,5

Li-lon/>2,5

Li-lon/>2,5

Li-lon/>2,5

brak danych

zasilanie zewnetrzne

nie

tak

tak

tak

tak

tak

tak

INFORMACJE DODATKOWE kamera szerokokqtna, telekamera, autofokus, Dyna- system VIS do automat. tqczenia skanéw tqczenie skanéw metodq chmura do chmury aktualizacja oprogramowania wewnetrznego aktvalizacja oprogramowania wewnetrznego aktualizacja oprogramowania wewnetrznego | cyfrowe rozszczepianie wigzki lasera, digitalizacja
miclock - dyn. blokada na pryzmacie; LOC8 - system | metodq chmura do chmury bezposrednio w bezposrednio w terenie, aktualizacja przez rok i szkolenie w cenie przez rok i szkolenie w cenie przez rok i szkolenie w cenie sygnatu echa, analiza fali on-line
antykradziezowy (opcja); skan sfery w 12 min,, kom- | terenie, aktualizacja oprogram. wewn. przez rok oprogramowania wewnetrznego przez rok
patyb. z Leica SmartPole, rozbudowa do SmartStation i szkolenie w cenie i szkolenie w cenie

0GOLNE

wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] brak danych 120 x 240 x 230 120 x 240 x 230 238 x 358 x 395 238 x 358 x 395 238 x 358 x 395 188 (3r.) x 348 (wys.)
waga z haterig [kg] 77 598 5,88 12,65 12,65 12,65 94 bez baterii
norma pyto- i wodoszczelnosci P65 P54 P54 P54 P54 P54 P64
temperatura pracy [°(] -20 do 50 -10do 40 -10do 40 -20 do 50 -20 do 50 -20 do 50 -10 do 45
wyposazenie podstawowe 2 baterie, fadowarka 4 akumulatory, 4-mejscowa fadowarka, pojemnik | 4 akumulatory, 4-mejscowa tadowarka, pojemnik pionownik laserowy, statyw, 4 akumulatory, tadowarka z kablem do zapalniczki samochodowej, kabel, | pionownik laser., statyw, 4 akumulatory, tadow. z ke- brak danych
terenowy, 2 x 256 GB USB, statyw terenowy, 2 x 256 GB USB, statyw adapter, miarka, pojemnik terenowy, statyw blem do zapalniczki, kabel, adapter, miarka, pojemnik
gwarancja [miesigee] 24 (opcjo: 48) 1260 12-60 12-60 12-60 12-60 12
dystrybutor Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Laser-3D.pl
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SKANERY NAZIEMNE
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Riegl Laser Measurement Systems

Stonex

modelowanie miast, pomiary tuneli, inzynieria

inzynieria lgdowa, archeologia, pomiar

inzynieria lgdowa, archeologia

ria lgdowa, archeologia, pomiar materiatow sypkich,

archeologia, lesnictwo, monitoring, tunele

MARKA Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems Stonex

MODEL VZ-400i VZ-2000i VZ-4000 VZ-6000 X150 X300 GLS-2200

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2015 2017 2011 2014 2021 2020 2021

PRZEZNACZENIE inwentaryzacja budynkéw, archeologia, pomiary topograficzne i gérnicze, monitoring, pomiary topograficzne i gornicze, monitoring, pomiary topograficzne i gérnicze, monitoring, inZynie- | pomiary inZynieryjne i przemystowe, architektura, | pomiary inzynieryjne i przemystowe, architektura, | architektura, pomiary inzynierskie, ochrona

archeologia, lesnictwo, monitoring, tunele i kopalnie

zabytkdw, inwentaryzacje, inspekje, BIM

TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE,

TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE,

TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE,

TLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE,

lodowa, lesnictwo, topografia materiatow sypkich terendw zasniezonych, lodowcow i kopalnie

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

$rednica plamki [mm/m] 35/100 27/100 15/100 12/100 brak danych 12 na wyjsciv 41/20

dugosc fali [nm] bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwieri brak danych 905 600-1100

klasa bezpieczeristwa 1 1 1 3B brak danych M 11ub 3R
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] 5/100 5/100 15/150 15/150 10/150 <5/50 3,5/150

kata [] 0,0028° (107) 0,0028° (107) 0,005° 0,005° 18 95 6
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 1,22/100 w pionie; 0,87/100 w poziomie 2,61/100 0,87/100 0,87/100 01 03 31/10
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 500 000 500 000 222000 222000 320000 60000 120 000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 0,5 1 5 5 02 1,6 1

maksymalny [m] 800 2500 4000 6000 150 300 S-150, M - 300, L - 500
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 100 100 60 60 280 90 210

w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw dedykowany firmware producenta, RISCAN PRO | dedykowany firmware producenta, RISCAN PRO | dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO X150app wewnetrzne Topcon Magnet Colloge

do postprocessingu RiSCAN PRO, RiMINING, RiSOLVE, RiDB, RiMTA RiSCAN PRO, RiMINING, RiSOLVE, RiDB, RiMTA RiSCAN PRO, RiMINING, RiSOLVE, RiDB, RiMTA RiSCAN PRO, RiMINING, RiSOLVE, RiDB, RiMTA CubeScan, Stonex Reconstructor Stonex Reconstructor lub inne Topcon Magnet Collage, Gexcel Reconstructor,

EdgeWise, Faro Pointsense, Autodesk ReCap i inne

RiSCANLIB-3D, RIALITY RiSCANLIB-3D, RIALITY RiSCANLIB-3D, RIALITY RiSCANLIB-3D, RIALITY

0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [GB] 1718 SSD, zewn. pamigc SDXC do 512 GB lub 178 SSD, zewn. pamigc SDXCdo 512 GB lub | 1B SSD, zewn. pamigc lub dyski flash USB 2.0 1718 SSD, zewn. pamigc lub dyski flash USB 2.0 250 + 128 na karcie TF 32 brak

dyski flash USB 3.0 dyski flash USB 3.0

ekran kolorowy, dotykowy, 5 cali, 800 x 480 px kolorowy, dotykowy, 5 cali, 800 x 480 px kolorowy, dotykowy, 7 cali WVGA, 800 x 480 px kolorowy, dotykowy, 7 cali WVGA, 800 x 480 px brak brak dotykowy

liczha klawiszy klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna 1 1 3 + klowiatura wirtualng

funkcje ohstugiwane z poziomu panelu wszystkie wszystkie wszystkie wszystkie nie dotyczy nie dotyczy panel serwisowy, administracyjny, obstuga

procesu skanowania, zarzqdzanie

0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE aptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon tak, dowolny z Android interfejs WWW dla smartfondw, tabletéw, laptopéw tablet lub smartfon z systemem Android
REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwacji RSP, 30D, 4DD RSP, 3DD, 4DD RSP, 3DD, 4DD RSP, 30D, 4DD whasny X3A (L3

format importu/eksportu RXP. RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP, | RXP, RDB, SOW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP, | RXP, RDB, SDW, 3DD, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP, RXP. RDB, SDW, 30D, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VITP, LAS, TXT, HLS X3S, PTC, LAS, PLY, TXT, PCD, ASC, WRL, DXF (L3, CLR, PTS, PTX, E57, FLS, LAS poprzez Topcon

0BJ, STL, TIF, PG, E57, POD, DM, PTS, RQX 0B, STL, TIF, PG, E57, POD, DM, PTS, RQX 0B, STL, TIF, PG, E57, POD, DM, PTS, RQX 0BJ, STL, TIF, PG, E57, POD, DM, PTS, RQX Magnet Collage

KOMPENSATOR inklinator inklinator inklinator inklinator dwuosiowy +/-5° dwuosiowy tak
APARAT CYFROWY

whudowany/zewneirzny (nazwa) zewnetrzny (np.: Nikon D810/Nikon D850)/RIEGL | zewnetrzny (np. Nikon D810,/Nikon D850)/RIEGL | whudowany/opcja zamontowania aparatu whudowany/opcja zomontowania aparatu 360° HDR 2 whudowane/opcja 2 whudowane

VZi-20M Industrial Camera/kamera termalna) VZ--20M Industrial Camera/kamera termalna) zewngtrznego np.: Nikon D850 zewngtrznego np. Nikon D850

matryca [Mpx] 36/45/20/3,1 36/45/20/3,1 5/45 5/45 18 16 5

format zapisu zdjg¢ JPG, TIFF, RAW JPG, TIFF, RAW JPG, TIFF, RAW IPG, TIFF, RAW JPG, RAW PG PG
SENSORY ZEWNETRZNE MEMS IMU, GPS, kompas, 36-46 LTE MEMS IMU, GPS, kompas, 36-46 LTE GPS, kompas GPS, kompas GPS aparat cyfrowy lub kamera spekiralng, GPS brak

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wi-fi, antena, 2 x
zasilanie zewngtrzne, GNSS, USB 3.0

LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wifi, antena,
2 x zusilanie zewnetrzne, GNSS, USB

LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wii, antena,
2 x zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB

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

7-pin lemo, potqczenie data-LAN, slot SD, wii

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

czytnik kart SD i SDHC, wi-fi

LASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon/wewn.: 5; zewn.: 3,5 Li-lon/wewn.: 4,45; zewn.: 3,5 Li-lon/wewn.: 2,5; zewn.: 3,5 Li-lon/wewn.: 2,5; zewn.: 3,5 zewngtrzna LiPo 6S/4 wewngtrzna + zapasowa/>3 Li-lon/3
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak tak tak tak

INFORMACJE DODATKOWE on-hoard registration, cyfrowe rozszczepianie wigzki, | on-board registration, cyfrowe rozszczepianie wigzki, cyfrowe rozszczepianie wizki lasera, full cyfrowe rozszczepianie wigzki lasera, full szybkie skanowanie z maks. rozdzielczosciq | zdalne sterowanie przez WeblU (wifi/WWW), roz- | skaner w trzech wersjach zasiggu, unifikacja
digifalizacja sygnatu echa, analiza fali on-line, pomiar | digitalizacja sygnatu echa, analiza fali on-line, pomiar | waveform, pion laserowy, mozliwos¢ skanowania waveform, pion laserowy, mozliwosc skanowania | (4 min), 45 s fast scan, kamera panoramiczna, | budowa o baze do obracania skanera (praca w tune- baterii z produktami Topcon
temperatury, wilgotnosci i cisnienia, opcjonalnie zin- | temperatury, wilgotnosci i cisnienia, opcjonalnie zin- profilowego profilowego automatyczna kalibracja, lekki, wytrzymata | lach, sklepienia itp.), mozliwos¢ rozbudowy do syste-
tegr. odbiornik GNSS RTK, RIEGL RBLI 2900 - zestaw | tegr. odbiornik GNSS RTK, RIEGL RBLI 2900 - zestaw aluminowa obudowa mu pefnego monitoringu 24h z dostepem zdalnym

3 certyfikowanych baterii do fransportu lotniczego | 3 certyfikowanych baterii do transportu lotniczego
0GOLNE
wymiary (dk. x szer. x wys.) [mm] 206 (5r) x 308 (wys) 206 (5r) x 308 (wys) 248x 226 x 450 248 x 226 x 450 364 1395 122 170 215 x 430 293 152x 412
waga z baterig [kg] 9.7 98 14,5 145 4 7 10
norma pyto- i wodoszczelnosci P64 P64 P64 P64 P54 P65 P54
temperatura pracy [°(] 0 (-20 lub -40 w trybie LT0) do 40 0 (-20 lub -40 w trybie LT0) do 40 0 (-20 w trybie LT0) do 40 0 (-20 w trybie LT0) do 45 0do 50 -10 do 50 -5do 45
wyposazenie podstawowe MEMS IMU, GPS, kompas, 36-4G LTE, pion laserowy, | MEMS IMU, GPS, kompas, 36-4G LTE, pion laserowy, |  pion luserowy, GPS, antena wi-fi, okablowanie, pion laserowy, GPS, antena wi-fi, okablowanie, skaner, 2 baterie, zestaw zasilajcy, skrzynia | skaner, 2 baterie, skrzynia transportowa, zasilacz | baterie, kabel zasilajgcy, tadowarki, karta SD, cele
antena wii, okablowanie, software RISCAN Pro | antena wi-fi, okablowanie, software RiSCAN Pro RiSCAN Pro RiSCAN Pro transportowa, kamera panoramiczna, karta pamieci pomiarowe
gwarancja [miesiqee] 12 12 12 12 12 (opcja 24) 12 (opcja: 24) 12 7 mozliwoscig wydtuzenia
dystrybutor Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl (zerski Trade Polska, GPS GLOBAL SOLUTIONS (zerski Trade Polska, GPS GLOBAL SOLUTIONS TPl
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SKANERY NAZIEMNE

Zoller+Frohlich Zoller+Frohlich Zoller+Frohlich

MARKA Topcon Trimble Trimble Trimble
MODEL GTL-1000 X7 SX12 TX8 Z+F Imager 5006EX Z+F Imager 5010 Z+F Imager 5010C
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2019 2020 2021 2014 2014 2010 2013
PRZEZNACZENIE architektura, pomiary inzynierskie, pomiary inzynieryjne, geodezyjne, architektura, pomiary geodezyjne, inspekcje, BIM pomiary inzynieryjne i przemystowe o wysokiej |  zaktady przemystowe, chemiczne, gémictwo, brak danych pomiary topograficzne i gomicze, inzynieria lqdowa,
inwentaryzace, inspekeje, BIM archeologia, kryminalistyka, inspekeje, BIM precyzji wszystkie obszary z zagrozeniem wybuchu archeologia, lesnictwo, badania kryminalistyczne
TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy fazowy fazowy fazowy
LASER
$rednica plamki [mm/m] brak danych brak danych 14/100 17/50 3,5/0] 3,5/0] 3,5/0]
dugosc fali [nm] 870 1550 1550 1500 690 brak danych brak danych
klasa bezpieczenisiwa 1 1 M 1 3R 1 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA
odlegtoéci [mm/m] 4/10 <3/60 1,5/120 <1/80 <1 (szum 0,4 mm na 10 m) <1 (szum 0,3 mm na 10 m) <1 (szum 0,2 mm na 10 m)
kata ["] 2lub3 2 11ub5 16 0,007° 0,007° 0,007°
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm/m] 10/11 12/35,18/50 6,25/50 5,7/30 3/100 0,7/100 w pionie, 0,3/100 w poziomie 0,7/100 w pionie, 0,3/100 w poziomie
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 100000 500000 26 600 1000000 508 000 1016 027 1016 027
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 06 06 ] 1 04 03 03
maksymalny [m] 70 80 600 120 (opcja: 340) 79 1873 1873
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 210 282 300 317 310 320 320
w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
OPROGRAMOWANIE
do pomiaréw Topcon Magnet Field/Magnet Collage Trimble Perspective Trimble Access 2021 dedykowane oprogramowanie producenta | dedykowany firmware, Z+F Laser Control, interfejs WWW dedykowany firmware producenta, dedyk. firmware, Z+F Laser Control,
1+F Laser Control, inferfejs WWW interfejs WWW
do postprocessingu Topcon Magnet Colloge, ClearEdge3D Verity, Trimble RealWorks Trimble Business Center, Trimble RealWorks Trimble RealWorks I+F Laser Control, LFM T+F Laser Control, LFM T+F Laser Control, LFM
(learedge3D Edgewise, Clearedge3D Rhitm i inne
0BS£UGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS
wewngtrzny dysk twardy [GB] brak brak (zapis na karte pamieci i w kontrolerze) brak (zapis do kontrolera) brak 60 64+ 2 x 32 6B przez USB 64+ 2 x 32 6B przez USB
ekran dotykowy brak brak dotykowy whudowany panel sterowania (4 linie) kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala
liczha klawiszy 24 + Klawiatura wirtualna 1 1 1 klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna
funkcje ohstugiwane z poziomu panelu panel serwisowy, administracyjny, obstuga uruchomienie skanowania z parametrami nie dotyczy petna obstuga poprzez ekran dotykowy wszystkie (obstuga skanowania, zarzqdzanie wszystkie (obstuga skanowania, podglgd wszystkie (obstuga skanowania, podglgd
procesu skanowania, zarzqdzanie poprzedniego stanowiska danymi oraz inne) i zarzqdzanie danymi oraz inne) i zarzqdzanie danymi oraz inne)
0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE komputer PC, tablet Trimble T10, laptop Trimble T10, TSC7, dowolny tablet z Windows aptop, tablet aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwadji (L3 TIF, IPEG JOB, JXL RWP, RWI, TZF IFS IFS IFS
format importu/eksportu (L3, CLR, PTS, PTX, E57, FLS, LAS poprzez Topcon TDX, TZF, E57, PTX, RCP, LAS, POD J08B, JXL formaty programu Trimble RealWorks IFS, IFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, | ZFS, ZFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, | ZFS, ZFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,
Magnet Collage PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP,
JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF,
MPC, XYZ.ASC MPC, XYZ.ASC MPC, XYZ.ASC
KOMPENSATOR tak tak tak tak tak tak dynamiczny kompensator
APARAT CYFROWY
whudowany/zewnetrzny (nazwa) whudowany whudowane 3 kamery 3 kamery + kamera spodarki whudowany/zewnetrzny brak zewnetrzny (M-Cam, Nikon, T-Cam - kamera | whudowany HDR (pieciostopniowy) lub zewnetrzny
termalna) (M-Cam, Nikon, T-Cam - kamera termalna)
matryca [Mpx] 5 3x10 8,1 10/jak w aparacie zewngtrznym nie dotyczy jak w aparacie zewngtrznym 2 lub jok w aparacie zewngtrznym
format zapisu zdje¢ PG JPEG JPG wewnetrzny/jak w aparacie zewnetrznym nie dotyczy jak w aparacie zewnetrznym PG
SENSORY ZEWNETRZNE tachimetr IMU, automatyczna kalibracja, automatyczna libela elektroniczna, kompensator libela elektroniczna, kompensator brak T-Cam - kamera termalna T-Cam - kamera termalna, Z+F SmartLight
rejestracjo - ledowa lampka do wykonywania zdje¢
w ciemnosc
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA czytnik kart SD i SDHC USB, wii USB, wi-fi, radiomodem USB, zasilanie Ethernet, 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wifi, zewngtrzna antena, GPS, odometr
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon/2 Li-lon/4 (jok w tachimetrach serii S) Li-lon/3 Li-lon/2 Li-lon/1 Li-lon/3 Li-lon/3
zasilanie zewneirzne tok brak danych tok tak tok tok tok
INFORMACJE DODATKOWE skaner z opcjq pomiarow tachimetrycznych, | wyswietl. chmury pkt podczas pomiaru, automat. petna funkcjonalnos¢ tachimetru technologia Trimble Lightning mozliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego, | mozliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego | mozliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego
wytyczeni oraz rejestracji punktow rejestr. chmur punkidw, mozl. praca bez kontrolera spetnia norme ATEX 94/9/EG klasa [ 11
0GOLNE
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 212x 178 x 424 178 x 353 x 170 brak danych 335x 386 x 242 250x 395 x 414 170 x 286 x 395 170 x 286 x 395
waga z baterig [kg] 7.2 58 8 1 30,6 98 98
norma pyto- i wodoszczelnosci P54 P55 P55 P54 IP53 P53 IP53
temperatura pracy [°(] -10do 50 -20 do 50 -20 do 50 0do 40 -10 do 45 -10 do 45 -10 do 45
wyposaienie podstawowe 3 baterie, kabel zasilajqcy, tadowarki, karta SD, baterie, zasilacz, statyw, okablowanie, baterie, zasilacz, statyw, okablowanie, baterie, zasilacz, statyw, okablowanie, statyw, 2 baterie, fadowarka, okablowanie, 2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw, 2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw,
cele pomiarowe T10 + oprogramowanie, walizka oprogramowanie, walizka oprogramowanie, sfery, walizka I+F Laser Control I+F Laser Control I+F Laser Control
gwarancja [miesigce] 12 7 mozliwoscig wydtuzenia 24 12 12 12 12 12
dystrybutor TPl Geatronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja Geatronics Dystrybucja Laser-30.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl
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SKANERY NAZIEMNE

Zoller+Frohlich

MARKA Zoller+Frohlich Zoller+Frohlich
MODEL Z+F Imager 5010X Z+F Imager 5016 Z+F Imager 5016A
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2015 2016 2021
PRZEZNACZENIE brak danych brak danych brak danych
TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] fazowy fazowy fazowy
LASER

srednica plamki [mm/m] 3,5/0,] 3,5/1 3,5/1

dhugos fali [nm] brak danych brak danych brak danych

klasa bezpieczenstwa

1

1

1

DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtoéci [mm/m] <1 (szum 0,2 mm na 10 m) <1+ 10 ppm/m (szum 0,2 mm na 10 m) <1 +10 ppm/m (szum 0,2 mm na 10 m)

kata [] 0,007° 0,004° 0,004°
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm/m] 0,7/100 w pionie, 0,3/100 w poziomie 0,7/100 w pionie, 0,3/100 w poziomie 0,7/100 w pionie, 0,3/100 w poziomie
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 1016 027 1097 000 2187000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 03 03 03

maksymalny [m] 1873 365 365
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 320 320 320

w poziomie [°] 360 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw dedykowany firmware producenta, dedykowany firmware producenta, dedykowany firmware producenta,

T+F Laser Control Scout 1+F Laser Control Scout 7+F Laser Control Scout

do postprocessingu 1+F Laser Control Scout, Z+F Laser Control, LFM |  Z+F Laser Control Scout, Z+F Laser Control, LFM |  Z+F Laser Control Scout, Z+F Laser Control, LFM
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [GB] 64 +2x 32 6B przez USB 128 128

ekran kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala

liczha klawiszy klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna

funkeje obstugiwane z poziomu panelu

wszystkie (obstuga skanowania, podglgd
i zarzqdzanie danymi oraz inne)

wszystkie (obstuga skanowania, podglqd
i zarzqdzanie danymi oraz inne)

wszystkie (obstuga skanowania, podglqd
i zarzqdzanie danymi oraz inne)

0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE aptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwacji IrS IFS IFS

format importu/eksportu

IFS, IFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,
PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP,
JPW, GIF, TIFF, L, DX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF,

MPC, XYZ.ASC

IFS, IFPRI, FI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, P1, PTS,

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

IFS, IFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,

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

KOMPENSATOR

dynamiczny kompensator

dynamiczny kompensator

dynamiczny kompensator

APARAT CYFROWY

whudowany/zewnetrzny (nazwa)

whudowany HDR (pigciostopniowy) lub

whudowany HDR (jedenastostopniowy) lub

whbudowany HDR (jedenastostopniowy) lub

- ledowa lampka do wykonywania zdjg¢
W ciemnosci

zewngtrzny (M-Cam, Nikon) zewngtrzny (Nikon) zewngfrzny (Nikon)
matryca [Mpx] 2 lub jok w aparacie zewnetrznym 2 lub jok w aparacie zewnetrznym 2 lub jok w aparacie zewngtrznym
format zapisu zdje¢ JPG IPG JPG
SENSORY ZEWNETRZNE T-Com - kamera termalna, Z+F SmartLight T-Cam - kamera termalna T-Cam - kamera termalna

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

Ethernet, 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wi-fi,
zewnetrzna anfena, GPS, odometr

slot na karte SD, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wi-fi, zewngtrzna antena, GPS, odometr

Laser Control, barometr, kompas, GPS, Zyroskop

Laser Control, barometr, kompas, GPS, Zyroskop

ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon/3 Li-lon/5 (2 baterie) Li-lon/5 (2 baterie)
zasilanie zewnetrzne tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE skanowanie profilowe i mobilne, whudowany - -
barometr, kompas, GPS, zyroskop, automatyczne
rejestrowanie skanw w trakcie pomiaru
0GOLNE
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 170 x 286 x 395 258 x 150 x 328 258 x 150 x 328
waga z haterig [kg] 98 75 15
norma pyto- i wodoszczelnosci IP53 P54 P54
temperatura pracy [°(] -10 do 45 -10 do 45 -10 do 45
wyposaienie podstawowe 2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw, 7+F | 2 baterie, tadowarka, okablowanie, statyw, Z+F | 2 baterie, tadowarka, okablowanie, statyw, Z+F

Laser Control, barometr, kompas, GPS, Zyroskop

gwarancja [miesiqce]

12

12

12

dystrybutor

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl
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SKANERY MOBILNE

GeoSLAM

MARKA Basis Software Dronetic Emesent FID GeoSLAM GeoSLAM
MODEL SurphSLAM 10 BP-32 Hovermap ST Trion S1 Zeb Discovery Zeb GO Zeb Horizon
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2021 2022 2022 2019 2020 2018/2019
TYP SYSTEMU wézkowy do inwentaryzacji obiektow, przestrzeni, | skaner na plecaku z opcjg montazu na bagazniku mobilny reczny skaner mobilny do zastosowari w geodezj, system skanowania mobilnego oparty na reczny skaner mobilny do zastosowari reczny skaner mobilny z opcjg pracy na UAV do
aufomatycznego faczenia skandw w czasie dachowym samachodu, pomiar technikq SLAM architekturze, gémictwie, archeologil, lesnictwie, | plecaku do zastosowa w gdrictwie, geodezji, | w gdmictwie, geodezii, architekturze i lesnictwie | zastosowar w géictwie, geodezii, architekturze
1zeczywistym ze wsparciem GNSS lub bez GNSS w przestrzeni pomiarach inzynieryjnych i topograficznych archifekturze i lesnictwie i lesnictwie
zomknietej

SKANER Surphaser Model 10 Quster 05-1 32 Velodyne Puck LITE brak danych Velodyne Puck brak danych Velodyne Puck

liczha skanerow ] 1 1 1 2 ] ]
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] fozowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER

dtugosé fali [nm] 1550 865 bliska podczerwieri 905 903 905 903

klosa bezpieczeristwa 1 1 1 1 1 ] ]
DOKEADNOSC WYNIKOWEJ CHMURY [mm] 10 <50 20 - $rodowiska ogélne; 15 - $rodowiska <20 wazgledna 10-30 wzgledna 10-30 wazgledna 10-30

podziemne i wewnetrzne

MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 208 000 655 360 600000 320000 300000 43000 300000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 1 03 04 05 0,5 0,5 0,5

maksymalny [m] 130 100 100 120 100 30 100
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 270 3 360 270 270 270 270

w poziomie [°] 360 360 290 360 360 360 360
KAMERA Basler Dart Global Shutter kierunkowa opcia (od IV 2022) NCTech iStar Pulsar 360 opcja: kamera ZEB-CAM opcja: kamera ZEB-CAM

liczba kamer 2 2 1 brak danych 1 1 1

matryca [Mpx] 2x5 23 20 brak danych 60 2 2

rozmiar panoramy [Mpx] 10 4 nie dotyczy brak danych brak danych brak danych brak danych
DODATKOWE SENSORY

odbiornik GNSS brak danych Septentrio mosaic:X5 brak nie dotyczy opgja nie nie

IMU brak danych tak brak brak danych tak tak tak

algorytmy SLAM brak danych tak tak fak tak tak tak
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA lemo USB, lemo zasilanie, wi-i USB, wii brak danych UsB USB USB USB
ZASILANIE

rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon, 90 Wh/1,5-2 (4 bat.) Li-ion brak danych zewnetrzng/2 Li-Poly/3 Li-Poly,/4 Li-Poly,/4

zasilanie zewnetrzne tak nie nie tak nie nie nie
INFORMACJE DODATKOWE automatyczne kolorowanie chmury zestaw zowiera smarfton z aplikacjq sterujacg, - skanowanie z uzyciem uchwytu recznego, tyczki, | skanowanie z uzyciem uchwytu recznego, tyczki, - skanowanie z uzyciem uchwytu recznego, tyczki,

ktéra umozliwia podglad przebiegu trasy na plecaka, uchytu na tamig, mozliwosc podgladu plecaka, platform UAV plecaka, platform UAV
mapie, zakresw pomiarowych oraz wysytanie wynikéw skanowania, podwdjne baterie z funkcjq
na biezqco danych lokalizacyjnych do serwera hot-swap
w chmurze

0GOLNE

wymiary (d. x szer. x wys.) [mm] 278x200x 118 350 x 250 x 1000 393 x 155 x 150 264x 115 x 249 216 x 108 x 266 287 x 86 x 113 216 x 108 x 266

waga z baterig [kg] 58 9 16 2,27 pojedynczq bateriq 9,25 1 13

norma pyto- i wodoszczelnosci P54 P54 P45 P54 P54 P64 P54

temperatura pracy [°C] 5do 40 10 do 40 210 do 45 10 do 50 0do40 0do50 0do40

wyposazenie podstawowe

zosilacz, 4 baterie z fadowarkq 2-pozycyjng,
wozek transporfowy, kontener transportowy

plecak ze skanerem, antena i odbiornik GNSS,
smartfon, bateria, tadowarka baterii, pendrive,
instrukcja obstugi

uchwyt, kable, walizka, uniwersalny uchwyt
V-Mount 98 Wh, bateria 14,8 V, fadowarka

gtowica skanujaca, rejestrator, okablowanie,
tadowarka, 2 baterie

glowica skanujaca, rejestrator, okablowanie,
plecak, kamera, stelaz, tadowarka

plecak lub walizka, tadowarka, ptytka montazowa

glowica skanujaca, rejestrator, okablowanie,
plecak, tadowarka

gwarancja [miesiqee]

12

12

12

12

12 z mozliwoscig wydtuzenia

12 z mozliwoscig wydtuzenia

12 z mozliwoscig wydtuzenia

dystrybutor

ECTS

Global East

Geotronics Dystrybucja

NTP.xyz

TPl

TPl

TPl
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SKANERY MOBILNE

MARKA GeoSLAM Geosun Geosun Geosun Green Valley International Leica Leica
MODEL Zeb Revo RT 1350W gFireEye GS-100G GS-130X LiBackpack DGC50 BLK ARC BLK2GO
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2017 2021 2022 2021 2019 2021 2019
TYP SYSTEMU reczny skaner mobilny do zastosowari mobilny i lotniczy mobilny, lotniczy, multi-platform skaner dla technologii MLS oraz ULS, dla zastoso- system skanowania mobilnego oparty na skaner na zrobotyzowanej platformie reczny skaner mobilny
w gérictwie, geodezii, architekturze i lesnictwie waii w geodezji, architekturze, gérnictwie, arche- |  plecaku do zastosowaii w gémictwie, geodezji,
ologii, lesnictwie, pomiarach inzynieryjnych i topo. architekturze i lesnictwie
SKANER brak danych Geosun Geosun Geosun Velodyne VLP-16 Leica Leica
liczba skanerdw ] ] 1 1 2 ] ]
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER
dtugosc fali [nm] 905 1550 905 905 903 830 830
klasa bezpieczenstwa ] 1 1 1 1 1 ]
DOKEADNOSC WYNIKOWE) CHMURY [mm] wazgledna 10-30 1 15 20 <30 wzgledna <10 wzgledna <10
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 43 000 brak danych 320000 1280 000 40 600 000 420000 420 000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 05 brak danych 01 03 brak danych 05 05
maksymalny [m] 30 1350 120 120 100 25 25
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 270 brak danych 270 brak danych 180 270 270
w poziomie [°] 360 brak danych 360 360 360 360 360
KAMERA opcja: kamera ZEB-CAM zalezne od specyfikacii
liczha kamer 1 opcja: 1 3 1 1 4 4
matryca [Mpx] 2 opcja: 42 5 24 zaleznie od specyfikacji 3x48 1x12 3x481x12
rozmiar panoramy [Mpx] brak danych brak danych brak danych nie dotyczy brak danych brak danych brak danych
DODATKOWE SENSORY
odbiornik GNSS nie tak tak tak tak brak GNSS L1
IMU tak tak tok tak tak tak tak
algorytmy SLAM tak nie tok nie tak Leica GrandSLAM Leica GrandSLAM
STANDARDOWE PORTY WEJS(IA/WYJS(IA USB, wii brak danych USB, USB-C, zasilanie USB-C, GNSS, zasil., kamera, microSD (128 GB) HDMI, Ethernet oraz USB wii, USB-C wii, USB-C
IASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-Poly/1,5 brak danych 15 brak danych Li-Poly/2 Li-lon/brak danych Li-lon/0,8
zasilanie zewnetrzne nie brak danych tak brak danych tak tak nie
INFORMACJE DODATKOWE mozliwo$¢ podglgdu wynikéw skanowania - opracowanie danych POS w oprogramowaniu - dwie glowice skanujqce, antena GNSS BLK ARC to w petni autonomiczna platforma BLK2G0 to przenosny, bezprzewodowy i lekki
Shuttle, chmury punktéw w oprogramowaniu skanujgea; to rozwigzanie jedyne w swoim skaner laserowy zaprojektowany do szybkiego
gAirHow rodzaju, kidre umozliwia skanowanie bez uchwycenia rzeczywistosci podczas ruchu
interakeji uzytkownika
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 287 x86x 113 brak danych 150 x 90 x 390 115x 110x 120 1085 x 300 x 150 105x45x30 279 x 80 ($rednica)
waga z baterig [kg] 1 41 1,7 1,26 95 0,69 0,755
norma pyto- i wodoszczelnosci P51 brak danych brak danych P67 brak danych P54 P54
temperatura pracy [°(] 10do 30 brak danych -20 do 55 -20 do 55 0do 40 0do40 0do 40
wyposazenie podstawowe plecak lub walizka, fadowarka, ptytka brak danych GNSS-PPK (0,02/0,03 cm doktadnosci) + oprogr. skan. z UAV lub montaz na sumochodzie, oprac. | skanery, rejestrator, okablowanie, plecak, antena | w zaleznosci od konfiguracji, kabel USB-C, kabel | 3 baterie, kabel, podstawka, obudowa terenowa
montazowa, uchwyt do smartfona/tabletu SLAM. 64 GB RAM wewn., karta SD do 265 GB w oprogr. Shuttle, chmury pkt w oprogr. gAiHawk GNSS, stelaz, tadowarka zasilania
gwarancja [miesiqee] 12 z mozliwoscig wydtuzenia brak danych 12 brak danych 12 7 mozliwoscig wydtuzenia 12-60 1260
dystrybutor TPl ProGea Sky ProGea Sky ProGea Sky TPl Leica Geosystems Leica Geosystems
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SKANERY MOBILNE
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MARKA Leica Leica Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems
MODEL Pegasus TRK 500 Neo Pegasus TRK 700 Neo Riegl VMQ-THA Riegl VMX-2HA Riegl VMX-RAIL Riegl VMR Riegl VMY-1
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2022 2022 2016 2017 2016 2021 2021
TYP SYSTEMU platforma skanujgca do zamontowania na platforma skanujgca do zamontowania na mobilny system mapowania mobilny system mapowania mobilny system kolejowy mobilny system kolejowy mobilny system mapowania
pojezdzie pojedzie
SKANER Leica Leica Riegl VUX-THA Riegl VUX-THA Riegl VUX-1HA Riegl VZ-400i Riegl miniVUX-Series
liczba skanerow 1 2 1 2 3 1 1
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] brak danych brak danych impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER
dugosc fali [nm] brak danych brak danych bliska podczerwien bliska podczerwieri bliska podczerwieri bliska podczerwieri bliska podczerwieri
klasa bezpieczenistwa 1 1 1 1 1 brak danych 1
DOKEADNOSC WYNIKOWE) CHMURY [mm] 1 1 5na30m 5na30m 5na30m 5na100m 15na 50 m
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 500000 1000000 1800000 3600000 5400000 500000 200000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 1,5 1,5 1,2 1,2 1,2 0,5 3,0 (z mozliwoscig redukgji)
maksymalny [m] 490 490 420 420 420 800/2500 280
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 360 360 360 360 360 100 360
w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
KAMERA opcja: Riegl/Nikon D810,/Flir Ladybug5+ opcja: Riegl/Nikon D810,/Flir Ladybug5+ opcja: Riegl 5, 9, 12 Mpx/Flir Ladybug5+ opcja: np. Nikon D810/Nikon D850 opcja: Riegl 5, 12 Mpx,/Nikon D850
/Flir Ladybug5+
liczha kamer 9 9 do4 do9 6 Riegl/1 sferyczna (Flir Ladybug5+) 1 do4
matryca [Mpx] 120 120 5,9 1ub12/36,3/5 5,9 1ub12/36,3/5 5,9 lub12/5 36,3/45 51ub 12/45/5
rozmiar panoramy [Mpx] 120 120 20, 36/145,2/30 45, 81,108/145,2/30 30,54,72/30 225/30 20, 48/180/30
DODATKOWE SENSORY
odbiornik GNSS tak tok tok tok tok tok tak
IMU tok tok tok tok tok tok tok
algorytmy SLAM Dual SLAM Dual SLAM nie nie nie nie nie
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYISCIA brak danych brak danych 4 porty wejscia dla dodatkowych kemponentéw, VMX-MH Measuring Head - wejscie DMI, RS-232, brak danych LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wi-fi, antena, | 4 porty wejscia dla dodatkowych komponentdw,
PPS, 2 x LAN, dodatkowa antena GPS, Inferfaces AUX, AUX + 12V DC, 7 x USB, HDMI, Display Port, 2 x zasilanie zewngtrzne, GNSS, USB PPS, DMI, 4 x LAN M12, 4 x LAN R145,
Control Unit (VMQ-CU) DMI, NMEA, RS-232, LAN, 2x AN 4 x USB 3.0, display port, WLAN, Bluetooth
3x USB, DvI
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Lilon/7 Li-lon/6 nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy 8 nie dotyczy
zasilanie zewngtrzne niezalezne od pojazdu niezalezne od pojuzdu tok tak tak brak danych tak

INFORMACJE DODATKOWE mozliwos¢ instalacji dodatkowch kamer mozliwos¢ instalacji dodatkowch kamer zestaw sktada sig z: Riegl VMQ-MH (zestaw zestaw sktada sig z: Riegl VMX-MH (zestaw zestow sktada sig z: VMX-RAIL-MH (zestaw platforma posiada mozliwos¢ zmiany rozstawu zestaw skfada sig z: RIEGL VMY-MH (zestaw
(przedniej, tylniej i bocznych), anten GNSS Leica | (przedniej, tylniej i bocznych), anten GNSS Leica | skanujacy), Riegl VMQ-CU (jednostka sterujqca), skanujqcy), Riegl VMX-CU (jednostka sterujgea), | skanujacy), VMX-RAIL-RM (zestaw montazowy), | szerokosci osiw przedziale od 1000 do 1435 mm skanujgcy), RIEGL VM-IU (modut interfejsu
AS11, odometru mechanicznego, optycznego, AS11, odometru mechanicznego, optycznego, VMQ-DMI (odometr, zapasowe zasilanie, VMX-DMI (odometer), VMX-RAIL-MC (okablowanie, | VMX-RAIL-CR (serwer kontrolujqcy), VMX-RAIL-MC i przechowywania danych), RIEGL VM (modut
drogowego, kolejowego drogowego, kolejowego okablowanie) zapasowe zasilanie) (okablowanie) zasilania), VM-DMI (odometr), VMY-RM (modut
montazowy systemu)
0GOLNE
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 700 x 330 x 560 720 x 460 x 560 496 x 387 x 507 (bez kamer) 582 x 654 x 613 (bez kamer oraz GNSS) 654 x 1456 x 415 (VMX-RAIL-MH) 1035x 1000 1128 409 x 350 x 412 bez kamer
waga z baterig [kg] 18 23 16 81,3 (bez VMX-MC i kamer) 201 (bez VMX-RAIL-MC) 50 bez skanera 8,1
norma pyto- i wodoszczelnosci P67 P67 P64 P64 P64 P64 P64
temperatura pracy [°C] -10do 50 -10do 50 -10do 40 -10do 40 -10do 40 -10do 40 -10do 40
wyposazenie podstawowe iednostka pomiarowa, baterie, platforma jednostka pomiarowa, baterie, platforma brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
i adapter do montazu, dyski do zapisu danych, | i adapter do montazu, dyski do zapisu danych,
okablowanie okablowanie
gwarancja [miesigce] 12-60 12-60 12 12 12 12 12
dystrybutor Leica Geosystems Leica Geosystems Laser-30.pl Laser-30.pl Laser-30.pl Laser-30.pl Laser-30.pl
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SKANERY MOBILNE

MARKA Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Stonex Trimble Trimble
MODEL Riegl VMY-2 Riegl VMZ Riegl VUX-THA Riegl VUX-THAZ XH120 MX9 MX50
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2021 2014 2017 2021 2021 2018 2021
TYP SYSTEMU mobilny system mapowania mobilny system mapowania mobilny mobilny reczny mobilny mobilny
SKANER Riegl miniVUX-Series VZ-400i/VZ-2000i Riegl VUX-THA Riegl VUX-1HA22 Stonex Riegl VUX-THA Trimble

liczba skanerdw 2 1 1 1 1 skaner (32 wigzki) Tlub2 2
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER

dugosc fali [nm] bliska podczerwieri bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwieri brak danych bliska podczerwieri bliska podczerwieri

klasa bezpieczenstwa 1 brak danych 1 1 1 1 1
DOKEADNOSC WYNIKOWEJ CHMURY [mm] 15na 50 m 5na100m 5na30m 5na30m 20 3 2,5na30m
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 400000 500 000 1000000 1800000 655 360 2000000 960 000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 3,0 (z moiliwoscig redukgi) 0,5/1,0 1,2 1 1 1,2 0,6

maksymalny [m] 280 800/2500 420 475 120 420 80
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 360 100 360 360 360 360 360

w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
KAMERA opcja: Riegl 5, 12 Mpx/Nikon D850 opcja: np. Nikon D810/Nikon D850 brak brak brak sferyczna lub sferyczna i 2 x boczna kierunkowa sferyczna

/Flir Ladybug5+ /Hlir Ladybug5+ oraz tylna kierunkowa

liczha kamer do4 1 nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy 9 6

matryca [Mpx] 5 lub 12/45/5 36,3/45/5 nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy 5 5

rozmiar panoramy [Mpx] 20, 48/180/30 225/30 nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy 30 30
DODATKOWE SENSORY

odbiornik GNSS tak tak tak tak opcja tak tak

IMU tak tak tok tak tak AP60/AP40 AP60/AP40

algorytmy SLAM nie nie nie nie tak nie nie
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA 4 porty wejscia dla dodatkowych komponentéw, | LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wi-fi, antena, LAN 10/100,/1000 Mbit/s lub USB 2.0, LAN 10/100,/1000 Mbit/s lub USB 2.0, USB, wii brak danych brak danych

PPS, DMI, 4 x LAN M12, 4 x LAN RJ45, 2 x zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB RS-232, TTL RS-232, TTL
4 x USB 3.0, display port, WLAN, Bluetooth

ZASILANIE

rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] nie dotyczy akumulator nie dotyczy nie dotyczy DC18-36V, 40 W/4 nie dotyczy nie dotyczy

zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak nie tak tak
INFORMACJE DODATKOWE zestaw sktada sie z: RIEGL VMY-MH (zestaw mozliwos¢ skanowania w 3 trybach: 3D radar, - whudowany dysk 1TB SSD oprogramowanie Cube Scan CUBE 3D oraz - -

skanujgcy), RIEGL VM-IU (modut interfejsu 20 line, stop & go Stonex 3D reconstuctor, obstuga przez tablet z
i przechowywania danych), RIEGL VM (modut Androidem, tempo obracania 20 Hz, duzy dysk na
zasilania), VM-DMI (odometr), VMY-RM (modut pomiary, najwigkszy zasieg w technologii SLAM
montazowy systemu)

0GOLNE

wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 416 x 435 x 437 (bez kamer oraz GNSS) 206 x 206 x 470 (wartosci przyblizone) 227 x 180 x 125 227 x 180 x 125 brak danych 620 x 550 x 620 540 x 550 x 570

waga z bateriq [kg] 14 26 (wartos¢ przyblizona) 3,5 35 37 3137 23

norma pyto- i wodoszczelnosci P64 P64 P64 P64 P54 P64 P64

temperatura pracy [°C] -10do 40 -10do 40 -10do 40 -10do 40 0do50 0do 40 -10do 50

wyposazenie podstawowe brak danych brak danych brak danych brak danych skaner, dataloger, 2 baterie, skizynia brak danych brak danych

transprtowa, fadowarka, kabel transmisyjny
gwarancja [miesiqee] 12 12 12 12 12 (66S: opcja 24) 12 12
dystrybutor Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl (zerski Trade Polska, GPS GLOBAL SOLUTIONS Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja
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MARKA YellowScan Leiss Loller+Frahlich Loller+Frohlich
MODEL Fly&Drive T-SCAN Z+F Profiler 9012 L+F Profiler 9020
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2022 2016 2012 (wer. Mi A - 2015) 2021
TYP SYSTEMU brak danych reczny mobilny mobilny
SKANER Surveyor Ultra TScan T+F Profiler 9012 1+F Profiler 9020
liczba skanerdw 1 1 1 1
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] impulsowy fazowy fazowy fazowy
LASER
dugosc fali [nm] 905 658 brak danych brak danych
klasa bezpieczenstwa 1 M 1 ]
DOKEADNOSC WYNIKOWEJ CHMURY [mm] <50 0d 60 pm <1 (szum 0,4 mm na 25 m) <1 (szum 0,2 mm na 25 m)
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/5] 600000 210000 1016027 1094000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] brak danych 15 03 03
maksymalny [m] 200 75 19 182
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 30 brak danych 360 360
w poziomie [°] 360 brak danych nie dotyczy nie dotyczy
KAMERA opgja brak 7+F Map Cam S/7+F MapCam C/inne T+F Map Cam S/Z+F MapCam (/inne
liczha kamer brak danych nie dotyczy 5/2/1alezy od modelu 5/2/xalezy od modelu
matryca [Mpx] brak danych nie dotyczy 5,04/5,04/zalezy od modelu 5,04/5,04/zalezy od modelu
rozmiar panoramy [Mpx] brak danych nie dotyczy 25/10/zalezy od modelu 25/10/zalezy od modelu
DODATKOWE SENSORY
odbiornik GNSS tak brak danych tak tak
IMU Applanix APX-15 brak danych tok tak
algorytmy SLAM brak danych brak danych nie nie
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA USB, GNSS, zasilanie brak danych Ethernet, 2 USB port do podtqczania odometru, RS-232, TIL,
Ethernet
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li{on/1,5 nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE Fly&Drive: lidar mozna zastosowac dla UAV - mozliwos¢ instalacji kilku skanerdéw oraz mozliwos¢ instalacji kilku skaneréw oraz
integrowania innych sensoréw w jeden system integrowania innych sensoréw w jeden system
pomiarowy pomiarowy
0GOLNE
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 350 x 570 x 480 brak danych 320 x 260 x 340 314 x 200 x155
waga z bateriq [kg] 5,6 brak danych 13,5 6,5
norma pyto- i wodoszczelnosci brak danych P54 P54 P55
temperatura pracy [°C] brak danych brak danych -10do 45 -10do 50
wyposazenie podstawowe lidar, obudowa, baterie, antena GNSS - brak danych brak danych
gwarancja [miesiqee] 12 12 12 12
dystrybutor Geoline ECTS Laser-30.pl Laser-3D.pl
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PRACY ALBO
PRACOWNIKA?

Co miesiqc dziesigtki nowych ogtoszen

- Sprawdz Geoforum.pl/praca

Najwieksza baza branzowych ofert pracy



https://geoforum.pl/praca

SKANERY LOTNICZE

MARKA CHCNav CHCNav CHCNav DJI Emesent Geosun Geosun
MODEL AlphaAir 450 AlphaAir 1400 AlphaAir 2400 Zenmuse L1 Hovermap ST GS-100C+ GS-100M+
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2021 2021 2021 2021 2022 2021 2021
PRZEZNACZENIE dla zastosowari w geodezji, architekturze, gomictwie, | dla zastosowan w geodezji, architekturze, gomictwie, | dla zastosowai w geodezji, architekturze, gomictwie, dla zastosowari w geodezji, architekturze, gérnictwie, pomiary geodezyjne, inspekcje, przemyst gormictwo, kartowanie obiektw liniowych, lesnictwo, | gérnictwo, kartowanie obiektow liniowych, lesnictwo,
archeologii, lesnictwie, pomiarach inz. i topograf. | archeologii, leénictwie, pomiarach inz. i topograf. |  archeologii, lesnictwie, pomiarach inZ. i topograf. archeologii, lesnictwie, pomiarach inz. i topograf. kopalniany, archeologia, dendrologia in. lgdowa, inspekeja linii energetycznych in. lgdowa, inspekeja linii energetycznych
TYP PLATFORMY bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe wielowirmikowce bezzatogowe wielowimikowce
(DJI M300, M00 Pro, M210) (DJI M210, M300, M600 Pro itp.)
LASER
dtugosc fali [nm] 905 brak danych brak danych 905 903 905 905
czestotliwosé [kHz) 240 1800 1800 240 5-20 (szybkos¢ rotaciji) 720 720
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 240 000-720 000 1800000 1800000 240 000 600000 720 000 720 000
pole widzenia [stopnie] 70,4 w poziomie x 4,5 w pionie 100 w poziomie x 50 w pionie 75 w poziomie x 37,5 w pionie 70,4 w poziomie x 4,5 w pionie/70,4 w poziomie 360 x 290 70 704
x 77,2 w pionie (w zaleznosci od trybu)
wzor skanowania repetitive rownolegte linie skanowania réwnolegte linie skanowania non-repetitive i repefitive brak danych liniowy liniowy
maksymalny zasieg lasera [m] 450 1430 2150 450 100 450 450
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 5 na wysokosci 50 m <5 na wysokosci 100 m <5 na wysokosc 100 m 5 na wysokosci 50 m brak danych 2 2
digitalizacja petnego ksztattu fali brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych nie nie
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ 3 5-15 (w zaleznosci od trybu) 5-15 (w zaleznosdi od trybu) 3 brak danych 3 3
przyktadowa gestos¢ chmury [pkt/m kw. ] 570 dla 50 m (predkosc 5 m/s), 500 dla 120 m (predkos¢ 20,3 m/s) 800 dla 120 m AGL (predkos¢ 20,3 m/s) 100 dla 100 m (predkos¢ 13 m/s) brak danych 170 dla 100 m 170 dla 100 m
280 dla 100 m (predkos¢ 5 m/s)
0GOLNE
waga [kg] 0,95 298 5,05 093 1,6 1,] 07
informacje dodatkowe wymiary 12,8 x 12,8 x 6,75 cm, whudowana | wymiary 27,0 x 11,7 x 16,7 cm, IP64, 1 TB whudo- | wymiary 34,0 x 16,4 x 20,6 cm, IP64, 1 TB whudwa- whudowana kamera 20 Mpx, pobdr energii 30 W, - pobar energii 20 W, warunki otoczenia -20 do pobar energii 20 W, warunki otoczenia -20 do
kamera 26 Mpx, czestotliwosc aktualizacii | wanej pamieci SSD, specjalistyczne oprogramowanie | nej pamieci SSD, specjalistyczne oprogramowanie warunki otoczenia -20 do 50°C, 55°C, zintegrowana kamera RGB: 26 Mpx, 55°C, opcje podtqczenia kamery: Sony 06000,
IMU 500 Hz, whudowana pamig¢ 256 6B, DJI | CoCapture UAV do podglqdu na zywo oraz oprogramo- | CoCapture UAV do podglgdu na zywo oraz oprogra- wymiary 15 x 11 x 17 cm 83 FOV, f= 16 mm, rozwigzanie POS: GNSSIMU | rozwigzanie POS: GNSS-IMU AGS 301 (Aceinna),
SKYPORT, P64, specjalistyczne oprogramowanie | wanie CoPre do obrabki, mozliwos¢ integracji zwyso- | mowanie CoPre do obrdbki, mozliwos¢ integracjiz wy- AGS 301 (Aceinna), skaner laserowy: Livox Avia skaner laserowy: Livox Avia
CoPre korozdzielczymi kamerami sokorozdzielczymi kamerami
dystrybutor NaviGate NaviGate NaviGate NaviGate, TPI Geotronics Dystrybucja ProGea SKY, NTP.XYZ ProGea SKY
< =
‘ ¢ e
SKANERY LOTNICZE 5 2
MARKA Geosun Geosun Geosun Geosun Geosun Geosun GreenValley International
MODEL GS-100V GS-130X GS-260F GS-260X 1350N 1350W LIAIR S50N
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2021 2021 2020 2021 2021 2021 2021
PRZEZNACZENIE gorictwo, kartowanie obiektow liniowych, lesnictwo, | gérmictwo, kartowanie obiektow liniowych, lesnictwo, | archeologia, badania srodowiska, inzynieria archeologia, badania Srodowiska, inzynieria | archeologia, badania Srodowiska, inz. lgdowa, inspek- | archeologia, badania Srodowiska, inz. lqdowa, inspek- | pomiary topograficzne, geodezyine, architektura,
inzynieria lgdowa, inspekcja linii energetycznych | inzynieria ldowa, inspekeja linii energetycznych lodowa, inspekcja linii energetycznych lqdowa, inspekeja linii energetycznych cja linii energetycznych, numeryczne modele terenu | cja linii energetycznych, numeryczne modele terenu inspekcje
TYP PLATFORMY bezzatogowe wielowirnikowce (DJI M210, M300, wielowimnikowce (DJI M300, M600 Pro) wielowirnikowce (DJI M300, M600 Pro) wielowirnikowce (DJI M300, M600 Pro) wielowirmnikowce (M600 Pro), ultralekkie, wielowimnikowce (M600 Pro), ultralekkie, bezzatogowe
M600 Pro itp.) Smigtowce Smigtowce
LASER
dugosc fali [nm] 905 905 905 905 905 1550 905
czestotliwoéé [kHz] 480 1128 720 1280 brak danych brak danych 300
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 480000 1280000 720 000 1280000 50000-2 000 000 50 000-1 500 000 300000
pole widzenia [stopnie] 360 360 360 360 355 355 360
wzor skanowania [iniowy (16) [iniowy (32) [iniowy [iniowy liniowy liniowy liniowy
maksymalny zasieg lasera [m] 100 120 200 130 1500 1350 100
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 15 2 2 2 1 01 3
digitalizacja petnego ksztattu fali nie nie nie nie nie nie brak danych
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ 2 2 2 2 7 5 2
przyktadowa gestosé chmury [pkt/m kw. 80 dla 100 m 114 dla 100 m 72dla100m 64 dla 100 m 40 dla 400 m 18 dla 400 m 250 dla 80 m przy 8 m/s
0GOLNE
waga [kg] 13 126 12 13 3,2 4 15
informacje dodatkowe obor energii 15 W, warunki ofoczenia 20 do | pobdr energii 15 W, warunki otoczenia -20 do 55°C, | pobdr energii 20 W, warunki otoczenia -20 do pobdr energii 20 W, warunki ofoczenia 20 do opcje podtaczenia kamery: Sony RXIRI, opcje podtaczenia kamery: Sony RXIRI, kompatybilnos¢ z wieloma platformami UAV
55°C, opcje podtqczenia kamery: Sony 06000, zintegrowana kamera RGB: 26 Mpx, 83 FOV, 60°C, opcje podtqczenia kamery: Sony RXIRII, 65°C, opcje podtaczenia kamery: Sony RXIRII, rozwiqzanie POS: IMU gSpin 314 (AGS) rozwiqzanie POS: IMU gSpin 314 (AGS) (w tym DJI Matrice 300 RTK)
rozwigzanie POS: GNSS-IMU AGS 301 (Aceinna), | f=16 mm, rozwigzanie POS: GNSS-IMU AGS 302 |  Sony 06000, rozwigzanie GNSS-IMU AGS 303 Sony 16000, rozwigzanie POS: GNSS-IMU AGS
skaner laserowy: Velodyne (Aceinna), skaner laserowy: HESAI Pandar XT 32 | (Aceinna); skaner laserowy: HESAI Pandar 40b 303 (Aceinna); skaner laserowy: HESAI Pandar XT
dystrybutor ProGea Sky ProGea Sky, NTP.XYZ ProGea Sky ProGea Sky ProGea Sky ProGea Sky TPl
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SKANERY LOTNICZE

GreenValley International

Leica Geosystems

MARKA GreenValley International GreenValley International Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Quantum-Systems GmbH
MODEL LIAIR S220N LIAIR $250 v3 LIAIR V70 BLK2FLY CityMapper-2 TerrainMapper Qube240
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2021 2020 2020 2021 2019 brak danych 2021
PRZEZNACZENIE pomiary topograficzne, geodezyjne, architektura, | pomiary topograficzne, geodezyjne, architektura, | pomiary topograficzne, geodezyjne, architektura, skaner na platformie latajgcej skanowanie miast projekty wielkoobszarowe, inwentaryzacja linii gorictwo, kartowanie obiektéw liniowych,
inspekcje inspekcje inspekcje energetycznych lesnictwo, inzynieria lqdowa, inspekcja linii
energetycznych
TYP PLATFORMY bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe zafogowe zafogowe ptatowiec VTOL Trinity F90+ (Quantum-Systems)
LASER
dhugos fali [nm] 905 1550 905 830 1064 1064 905
czestotliwoéé [kHz] 700 300 240 brak danych 2000 2000 720
predkosé pomiaru [pki/s] 700 000 300000 480 000 420000 Zmienna brak danych 720000
pole widzenia [stopnie] 360 360 704 210 20-45 20-40 704
wzor skanowania liniowy [iniowy liniowy powtarzalny, ptatkowy niepowtarzalny brak danych brak danych brak danych liniowy
maksymalny zasieg lasera [m] 200 250 320 25 5500 5500 450
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 2 15 3 wzgledna <2 <5 <5 2
digitalizacja petnego ksztattu fali brak danych brak danych brak danych brak danych tok tok nie
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ 2 5 3 brak danych brak danych brak danych 3
przyktadowa gestos¢ chmury [pkt/m kw. ] 600 dla 80 m przy 10 m/s 250 dla 80 m przy 5 m/s 300 dla 80 m przy 10 m/s brak danych brak danych brak danych 100 dla 100 m
0GOLNE
waga [kg] 17 3 13 26 6 3741 ]
informacje dodatkowe duza czgstotliwos¢ skanowania, kempatybilnos¢ | wysoka doktadnos¢, duzy zasieg, kompatybilnos¢ | kompaktowy rozmiar, kompatybilnos¢ z dronami BLK2FLY to mabilna platforma latajgca, pomiar do 300 linii na sekunde, rejestracja do - pobar energii 15 W, warunki otoczenia -20
z wieloma platformami UAV (w tym DJI Matrice z wieloma platformami UAV DJI M200 i DJI Matrice 300 RTK, mata waga, zaprojektowana do skanowania obiektow z 15 odbi¢, w systemie z kamerami RGB, NIR oraz do 40°C, rozwigzanie GNSS-IMU APX-15 UAV
300 RTK) duza wydajnos¢ powietrza 4 ukosnymi (Applanix), skaner laserowy: Livox Avia
dystrybutor 1Pl TPl 1Pl Leica Geosystems Leica Geosystems

ProGea Sky

SKANERY LOTNICZE

Q REGL

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

MARKA Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems
MODEL RIEGL BDF-1 RIEGL miniVUX-1DL RIEGL miniVUX-1LR RIEGL miniVUX-TUAV RIEGL miniVUX-2UAV RIEGL miniVUX-3UAV VP-1 z VUX-LR/VUX-1LR22/VUX-
120/VUX-240
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2017 2021 2016 2019 2020 2015
PRZEZNACZENIE pomiary batymetryczne rzek, potokéw gérskich, | inwentaryzacja rurociqgdw, linii energetycznych, | pomiary topograficzne, rolnictwo, lesnictwo, monito- pom. topogr., rolnictwo, lesnictwo, monitor. pomiary topograficzne, rolnictwo, lesnictwo, pomiary topograficzne, rolnictwo, lesnictwo, | rolnictwo precyzyine, archeologia i dziedzictwo kultu-
kanatow oraz zbiormikdw wodnych kontrola autostrad i toréw kolejowych rowanie lodowcow oraz pokrywy $nieznej, wykony- lodowcow oraz pokrywy $nieznej, wykonywanie | monitorowanie lodowcéw oraz pokrywy $nieznej, | monitorowanie lodowcéw oraz pokrywy $nieznej, | rowe, tworzenie map terenu, badanie Srodowisk miej-
wanie dokumentagji archeologicznej i dziedzictwa dokumentagji archeolog. i dziedzictwa kultur,, wykonywanie dokumentacji archeologicznej wykonywanie dokumentacji archeologicznej | skich, mapowanie: linie energetyczne, tory kolejowe
kulturowego, monitorowanie osuwisk monitor. osuwisk i dziedzictwa kulturowego, monit. osuwisk i dziedzictwa kulturowego, monit. osuwisk | i rurociqgi, badanie wypadkdw, zarzqdz. kryzysowe
TYP PLATFORMY hezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe hezzatogowe hezzatogowe zafogowe lub bezzatogowe
LASER
dugosc fali [nm] 532 (zielony) bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien
czestotliwoéé [kHz] 4 100 100 100 200 300 820/1500,/1800/1800
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 4000 100 000 100 000 100 000 200000 200000 750 000/1 500 000/1 500 000/1 500 000
pole widzenia [stopnie] nig dotyczy 46 360 360 360 360 330/360/100/75
wzor skanowania profilowy kotowy [iniowy liniowy liniowy liniowy liniowy
maksymalny zasieg lasera [m] 50 260 500 330 330 330 1350/1845/1430/1900
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 2 1 1 1 1 1 1/0,5/1/1,5
digitalizacja petnego ksztattu fali nie tak tok tok tok tok tok
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ brak danych 5 5 5 5 5 15
przyktadowa gestosé chmury [pkt/m kw. ] brak danych 52-316 dla 80 m (predkosc 18 m/s) 35 dla 115 m (predkos¢ 4 m/s) 40 dla 100 m (predkosc 4 m/s) 80 dla 100 m (predkosc 4 m/s) 135 dla 90 m (predkosc 4 m/s) 131 dla 100 m (predkos¢ 10 m/s)/38 dla 106 m
(60 m/s)/270 dla 150 m (15,5 m/s)/120 dla
240m (31 m/s)
0GOLNE
waga [kg] 53 24 1,55 1,55 1,55 1,55 do 20
informacje dodatkowe penetracja wody do 1,5 jednostki Secchiego, moz- | wytrzymata obudowa gotowa do montazu na wszyst- | wytrzymata obudowa gotowa do montazu na wszyst- wytrzymata obudowa gotowa do montazu na wszyst- | wytrzymata aluminiowa obudowa do montazu na | wytrzymata aluminiowa obudowa do montazu na | system dla Smigtowcow zatogowych wyposazony
liwos¢ integracji z maks. 2 kamerami zewn., opcja | kich rodzajach UAV, fatwa integracja sensoréw, me- | kich rodzajach UAV, fatwa infegracja sensorow, me- kich rodzajach UAV, fatwa infegracja sensorow, me- | wszystkich rodzajach systeméw UAV, tatwa integra- | wszystich rodzajach systeméw UAV, tatwa integra- | w skaner VUX-LR, VUX-120 lub VUX-240, 3 kamery
montazu floating support (wyposazenie do lgdowa- | chaniczny i elekiryczny interfejs do montazu IMU, | chaniczny i elektryczny interfejs do montazu IMU, chaniczny i elekiryczny interfejs do montazu IMU, | cja dod. sensorow, mechaniczny i elekir. interfes do | cja dod. sensorow, mechaniczny i elekir. inferfejs do | oraz IMU/GNSS, posiada uchwyt mocujgcy umoili-
nia na wodzie), aby poprawnie ustalic putap lotu na- | mozliwos¢ prostego i szybkiego montazu skanera na | mozliwos¢ prostego i szybkiego montazu skanera na mozliwos¢ prostego i szybkiego montazu skanera na | montazu IMU, prosty montaz na réznych BSP np.: DJI'| montazu IMU, prosty montaz na rdznych BSP np.: DIl wiajqcy szybki montaz i demontaz
lezy uwzglednic maks. gtebokos¢ dna (zbiornik /ciek) | wszelkiego rodzaju BSP np.: DJI Matrice 300 lub 600 | wszelkiego rodzaju BSP np.: DIl Matrice 300 lub 600 wszelkiego rodzaju BSP np.: DJI Matrice 300 lub 600 Matrice 300 lub 600 Matrice 300 lub 600
dystrybutor Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl

Laser-3D.pl
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SKANERY LOTNICZE

MARKA

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

Riegl Laser Measurement Systems

120 dla 240 m (31 m/s)

210 m (predkos¢ 31 m/s)/66 dla 400 m
(predkosé 31 m/s)/92 dla 75 m (10 m/s)

MODEL RIEGL VPX-1 z VUX-120/VUX-240 | RIEGL VQX-1 z VUX-240/VQ-480 11/ RIEGL VQ-480 11 RIEGL VQ-580 1 Riegl VQ-780i Riegl VQ-780 II Riegl VQ-780 11-S
VQ-530 11/VQ-840G6
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2020 2021 2018 2018 2017 2019 2021
PRZEZNACZENIE rolnictwo, archeologia, badanie Srodowisk miejskich, | kontrola linii energetycznych, tordw kolejowych | kontrola linii energetycznych, torw kolejowych mapowanie lodowcw i pokrywy $nieznej, monitoring | pomiary topograficzne z wysokiego putapu, mapowanie Srodowisk migjskich, obszardw rolnych oraz lesnych, monitorowanie lodowcow oraz pokrywy Snieznej,
mapowanie: linie energetyczne, tory kolejowe i ruro- | i rurociqgéw, modelowanie miast, rolnictwo i rurociggéw, modelowanie miast, rolnictwo wdd, kontrola linii energetycznych, torow kolejowych pomiar brzegw rzek oraz zbiorikéw wodnych
ciqgi, badanie wypadkéw, zarzqdz. kryzysowe i lesnictwo, pomiary batymetryczne i lesnictwo i rurociggow, modelowanie miast, rolnictwoi lesnictwo
TYP PLATFORMY zatogowe lub bezzatogowe zafogowe zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe zafogowe zafogowe z0fogowe
LASER
dhugosé fali [nm] bliska podczerwieri bliska podczerwied/bliska podczerwieri/bliska bliska podczerwien bliska podczerwieri bliska podczerwieri bliska podczerwieri bliska podczerwiei
podczerwien/zielone
czgstotliwosé [kHz] 1800/1800 1800,/2000,/2000/200 2000 2000 1000 2000 2000
predkosé pomiaru [pki/s] 1500 000/1 500 000 1500 000/1 250 000/1 250 000/200 000 1250000 1250000 666 000 1330000 1330000
pole widzenia [stopnie] 100/75 brak danych 75 75 60 60 60
wzor skanowania liniowy [iniowy,/liniowy/liniowy /&liptyczny [iniowy liniowy liniowy liniowy liniowy
maksymalny zasigg lasera [m] 1430/1900 1900/2500,/2850/250 2500 2850 6800 6800 6800
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 1/15 1,5/2/2/2 2 2 2 2 2
digitalizacja petnego ksztattu fali tok tak tak tok tok tok tok
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ 15 15/15/15/15 15 15 15 15 14
przyktadowa gestos¢ chmury [pkt/m kw. ] 270 dla 150 m (15,5 m/s), 120 dla 240 m (predkosc 31 m/s)/124 dla 124 dla 210 m (predkosc 31 m/s) 66 dla 400 m (predkos¢ 31 m/s) 3 dla 2070 m (predkosc 87 my/s) 9,82 dla 1520 m (predkosc 78 m/s) 8 dla 1680 m (predkosc 87 my/s)

0GOLNE
waga [kg] do 20 8,5 bez skanera i kamer 10,6 99 20 20 20
informacje dodatkowe system dla $migtowcow zatog. wyposazony w VUX- | kompaktowy i aerodynamiczny; posiada mozliwosc | kempaktowy i lekki do integracji ze stabilizowanymi kompaktowy i lekki, kompatybilny ze stabilizowany- | bezproblemowa integracja i kompatybilnos¢ zinnymi | bezproblemowa infegracja i kompatybilnos¢ zinnymi | bezproblemowa integracja i kompatybilnosé zinnymi
120 lub VUX-240, 3 kamery i IMU/GNSS, uchwyt | szybkiego montazu i demontazu na zastrzale samolo- | UAV, integracja maks. 5 kamer, whud. IMU/GNSS, mi platformami (zyrokoptery, mate samoloty zatog.), | systemami i pakietami oprogramowania Riegl ALS, | systemami i pakietami oprogramowania Riegl ALS, | systemami i pakietami oprogramowania Riegl ALS,
umozliwiajgcy szybki montaz, ustawienie kamer po- | tu np. Cessna 172/182/206; dodatkowo mozliwos¢ | wyjmowana karta pamigdi i zintegrowany dysk SSD, karta pamieci i zintegrowany dysk SSD, whudowany | réwnolegte linie skanowania i rdwnomiemy rozktad | réwnolegte linie skanowania i rownomierny rozktad | réwnolegte linie skanowania i rownomierny rozkfad
z2wala na uzyskanie dokfadnych danych integracji maks. 3 kamer opcja integracji z kotnierzem stabilizujgcym IMU, opcja infegracji z fozem stabilizujgcym punktéw punktow, wbudowany system IMU/GNSS punktow, whudowany system IMU/GNSS
dystrybutor Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl

SKANERY LOTNICZE

® RIEGL

MARKA Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems
MODEL Riegl VQ-840-G Riegl VQ-380-G Il Riegl VQ-830-GH Riegl VQ-1560i Riegl VQ-1560i-DW Riegl VQ-1560 II Riegl VQ-1560 11-S
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2019 2018 2017 2016 2017 2019 2020
PRZEZNACZENIE pomiary fopograficzno-batymetryczne rzek, | pomiary batymetryczne jezior i linii brzegowych, | pomiary batymetryczne jezior i linii brzegowych, mapowanie obszarow miejskich, lodowcow i pokry- | prace badawcze, rolnictwo, lesnictwo, monitoring po- | pomiary topograficzne z wysokiego putapu, mapowa- | pomiary fopograficzne z wysokiego putapu, mapowa-
potokéw, kanatéw oraz zbiornikéw, mapowanie | monitoring zagrozeri powodziowych, mapowanie | monitoring zagrozer powodziowych, mapowanie wy $nieznej, modelowanie miast, rolnictwo, lesnic- | krywy roslinnej (m.in. NDVI), mapowanie lodowcdw | nie obszarow miejskich, lodowcow i pokrywy $nieznej, | nie obszarow migjskich, lodowcow i pokrywy $nieznej,
[inii brzegowych, pomiary dla budownictwa | siedlisk, archeologia podwodna, inzynieria wodna | siedlisk, archeologia podwodna, inzynieria wodna two, pomiary linii brzegowej jezior i rzek, kontrola | i pokrywy $nieznej, kontrola linii energetycznych, to- | kontrola linii energetycznych, toréw kolejowychi ruro- | kontrola inii energetycznych, tordw kolejowychi ruro-
hydrotechnicznego linii energetycznych, toréw kolejowych i rurociagow | réw kolejowych i rurociggéw, pomiary linii bzegowej | ciggow, pomiary linii brzegowej, rolnictwo i lesnictwo | ciagow, pomiary linii bzegowej, rolnictwo i lesnictwo
TYP PLATFORMY zatogowe lub bezzatogowe zafogowe z0fogowe zafogowe z0fogowe z0fogowe z0fogowe
LASER
dugosc fali [nm] 532 (zielony) bliska podczerwieri/zielony (532) bliska podczerwieri/zielony (532) bliska podczerwieri bliska podczerwieii i zielony (532) bliska podczerwieri bliska podczerwieri
czestotliwosé [kHz] 200 900/700 900/700 2000 2x 1000 4000 4000
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 200000 279 000/700 000 279 000/700 000 1330000 1330000 2660000 2660000
pole widzenia [stopnie] 40 40 40 58 58 58 58
wzor skanowania eliptyczny i liniowy kotowy i liniowy kofowy i liniowy réwnolegte linie w zakresie jednego kanatu, kizyzowe linie obu wigzek
maksymalny zasieg lasera [m] 250 2800 2800 6800 5600 6800 7100
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 2 25 25 2 2 2 2
digitalizacja petnego ksztattu fali tok tak tak tok tok tok tok
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ 15 brak danych brak danych brak danych brak danych 14 14
przyktadowa gestosé chmury [pkt/m kw. 92 dla 75 m (predkosc 10 m/s) brak danych brak danych 7 dla 2070 m (predkos¢ 87 my/s) brak danych 20 dla 1220 m (predkos¢ 98 my/s) 20 dla 1220 m (predkos¢ 98 my/s)
0GOLNE
waga [kg] 12 65 65 55 60 55 55

informacje dodatkowe

penetracja wody do 2,5 jednostki Secchiego, tatwy do
zamontowania na UAV, $migtowcach, zyrokopterach
i matych samolotach, mozliwa integracja dodatkowej
kamery, opcja integracji z tozem stabilizujgcym, aby
poprawnie ustalic putap lotu, nalezy uwzgledni¢ mak-
symalng gtebokos¢ dna mierzonego obiektu

penetracja do 2,5 jednosti Secchiego, wytrzymata i
wodoszczelna obudowa, 2 kanaty lidar (zielony i pod-
czerwony) pozwalajgce na pomiar zanurzonych obiek-
t6w, mozliwos¢ integracii z 2 kamerami, whudowany
IMU/GNSS, prosty montaz, aby poprawnie ustalic
putap lotu, nalezy uwzglednic maks. glebokos¢ dna

penetracja do 1,5 jednostki Secchiego, 2 kanaty
pozwalajgee na pomiar obiektéw pod powierzchnig
wody, whudowany system IMU/GNSS, mozliwos¢ in-
tegracji z 2 kamerami, gotowy do montazu na $mi-
glowcu, aby poprawnie ustalic putap lotu, nalezy
uwzgledni¢ maks. gtebokosc dna

odporny na zakfocenia pochodzenia atmosferycz-

nego (tzw. szumy atmosferyczne), wyposazony

w dwa kanaty lidar, mozliwos¢ integracji dwéch ka-

mer, whudowany system IMU/GNSS, opcja integra-
Gji 2 tozem stabilizujgcym (np. GSM-4000)

mozliwos¢ integracji z dwoma kamerami, whudo-

wany system IMU/GNSS, wyposazony w dwa ka-

naty lidar o réznych dtugosciach fal (zielonej i pod-

czerwieni), opcja integraci z tozem stabilizujgcym
(np. GSM-4000)

odporny na zakfdcenia pochodzenia atmosferyczne-
go (tzw. szumy atmosferyczne), mozliwosc infegracii
zdwoma kamerami, wbudowany system IMU/GNSS,
oferuje dwa kanaty lidar, opcja integracji z tozem
stabilizujgcym (np. 6SM-4000)

odporny na zakfdcenia pochodzenia atmosferyczne-
go (tzw. szumy atmosferyczne), mozliwos¢ integracii
zdwoma kamerami, wbudowany system IMU/GNSS,
oferuje dwa kanaty lidar, opcja integracji z tozem
stabilizujgcym (np. 6SM-4000)

dystrybutor

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl
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SKANERY LOTNICZE

MARKA Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Ruide
MODEL RIEGL VUX-1LR22 RIEGL VUX-ILR RIEGL VUX-1UAV22 RIEGL VUX-1TUAV RIEGL VUX-120 RIEGL VUX-240 Z-Lab LiDAR-eco Pro
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2021 2015 2021 2014 2020 2019 2021
PRZEZNACZENIE pomiary topograficzne, gomictwo odkrywkowe, rolnictwo, lesnictwo, dokument. z zakresu archeologii i dzie- | pomiary topograf., gérnictwo, rolnictwo, lesnictwo, pomiary topograf., gérnictwo, rolnictwo, lesnictwo, | pomiary topograficzne, gomictwo odkrywkowe, rolnictwo, lesnictwo, dokumentacja z zakresu archeologii skaner lotniczy dlo dronéw
dzictwa kulturowego, kontrola linii elektroenergetycznych, toréw kolejowych i rurociggéw, monitorowanie | archeologia, kontrola linii elektroenerget., toréw ko- archeologia, kontrola linii elektroenerget., toréw ko- | i dziedzictwa kulturowego, kontrola linii elektroenergetycznych, torow kolejowych i rurociggow, moni-
obszaru budowy, badanie Srodowiska migjskiego, mapowanie miast ejowych i rurociggéw, monitor. obszaru budowy, ejowych i rurociggéw, monitor. obszaru budowy, torowanie obszaru budowy
badanie $rodowiska miejskiego, mapowanie miast badanie $rodowiska miejskiego, mapowanie miast
TYP PLATFORMY zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe bezzatogowe
LASER
dugosc fali [nm] bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien 905
czestotliwoéé [kHz] 1500 820 1200 550 1800 1800 brak danych
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 1500000 750 000 1200000 500000 1500000 1500000 720 000
pole widzenia [stopnie] 360 330 360 330 100 75 704x77 x2
wzor skanowania liniowy [iniowy [iniowy liniowy 3 linie: do przodu, w dét, do tytu liniowy brak danych
maksymalny zasieg lasera [m] 1845 1350 1415 920 1430 1900 450
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 0,5 1 05 0,5 1 15 2
digitalizacja petnego ksztattu fali tak tak tok tak tak tak brak danych
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ 15 15 15 brak danych 15 15 3
przyktadowa gestos¢ chmury [pkt/m kw. ] 38 dla 106 m (predkosc 60 m/s) 131 dla 100 m (predkosc 10 m/s) 302 dla 79 m (predkos¢ 8my/s) 88 dlo 100 m (predkosc 10 m/s) 270 dla 150 m (predkos¢ 15,5 m/s) 120 dla 240 m (predkosc 31 m/s) brak danych
0GOLNE
waga [kg] 35 35 35 35 2 4) 095
informacje dodatkowe tatwy do zamontowania na platformach bezzato- | tatwy do zamontowania na platformach bezzato- | fatwy do zamontowania na platformach bezzato- kompakfowa i wytrzymata obudowa, tatwy montaz | tatwy do zamontowania na UAV oraz na $migtowcach, | tatwy do zamontowania na platformach bezzato- | dopasowany do DJI Matrice 600, 200 300, dedyko-
gowych (UAV) oraz na $miglowcach, zyrokopterach i | gowych (UAV) oraz na $migtowcach, zyrokopterach | gowych (UAV) oraz na $migtowcach, zyrokopterach na UAV, mozliwo$¢ zamontowania w dowolnym kie- | zyrokopterach i innych, fatwa integracja sensoréw | gowych (UAV) oraz na $migtowcach, zyrokopterach | wany do UAV, miniaturowe rozmiary 70 x 100 mm,
innych ultralekkich samolotach zatogowych, fatwa | i innych, fatwa integracja dodatkowych sensoréw, | i innych ultralekkich samolotach zatogowych, fatwa runku nawet przy ograniczonych warunkach wagi oraz | (maks. 4 sztuk), mozliwos¢ integracji z IMU, mozli- | iinnych matych samolotach zatogowych, fatwa inte- | Zyroskop, odbiornik GPS/GLONASS/BeiDou, akcele-
integracja dodatkowych sensorow, mozliwos¢ in- | mozliwos¢ uzyskania nieograniczonej liczby ech sy- | integracja dodatkowych sensorow, mozliwos¢ infe- przestrzeni, mechaniczny i elekiryczny inferfejs do in- | wosc prostego i szybkiego montazu na wszelakiego | gracja sensoréw (maksymalnie 4 sztuk), mozliwosé | rometr, laser 1 klasy, IP67, 2 cm doktadnosci
tegracji z IMU gnatu, mozliwos¢ integracji z IMU gracji z IMU tegracji IMU, fatwa integracja dodatkowych sensoréw | rodzaju platformach BSP np. DI Matrice 600 integracji z systemem IMU
dystrybutor Laser-30.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-30.pl Laser-30.pl Laser-30.pl GPS GLOBAL SOLUTIONS
_— - = e
g LI ‘.,,# ; "
SKANERY LOTNICZE - - v
MARKA Stonex YellowScan YellowScan YellowScan YellowScan YellowScan YellowScan
MODEL XH120 SLAM Explorer Mapper Mapper+ Surveyor Ultra Vx-15 Vx-20
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2022 2022 2020 2022 2022 2017 2018
PRZEZNACZENIE skaner stacjonarlny, mobilny, reczny i lotniczy | dla zastosowai w geodezji, architekturze, gomictwie, | dlo zastosowan w geodezii, architekturze, gémictwie, dlo zastosowan w geodezji, architekturze, gomictwie, | dla zastosowan w geodezji, architekturze, gomictwie, | dla zastosowad w geodezji, architekturze, gornictwie, | dla zastosowari w geodezji, architekturze, gérnictwie,
archeologii, lesnictwie, pomiarach inz. i topo. archeologi, lesnictwie, pomiarach inz. i topo. archeologii, lesnictwie, pomiarach inz. i fopo. archeologii, lesnictwie, pomiarach inz. i fopo. archeologii, lesnictwie, pomiarach inz. i fopo. archeologii, lesnictwie, pomiarach inz. i fopo.
TYP PLATFORMY bezzatogowe bezzatogowe MR i VTOL, zatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe
LASER
dhugosé fali [nm] brak danych 1556 905 905 903 905 905
czestotliwoéé [kHz] brak danych 300-500 240 240 640 100-300 100-300
predkosé pomiaru [pki/s] 655 360 500000 240000 240 000 640000 100 000,/200 000 100 000/200 000
pole widzenia [stopnie] 360/45 360 81,7 704 360 360 360
wzor skanowania brak danych brak danych non-repefitive non-repefitive brak danych brak danych brak danych
maksymalny zasieg lasera [m] 120 600 115 100 200 250 250
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 0,3/120m 22 3 3 3 5 25
digitalizacja petnego ksztattu fali brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
maks. liczba rejestrowanych odbi¢ brak danych 5 2 3 3 5 5
przyktadowa gestosé chmury [pkt/m kw. ] brak danych brak danych 400 dla 50 m (predkos¢ 5 m/s) 170 dla 100 m (predkos¢ 10my/s) 340 dla 50 m (predkosc 5 my/s) 150 dla 50 m (predkosc 5 my/s) 150 dla 50 m (predkosc 5 my/s)
0GOLNE
waga [kg] 2 26 14 1,5 1,7 26 31
informacje dodatkowe I Klasa lasera, oprogr. Cube Scan CUBE 3D i Stonex rejestracja do 5 odbic, dla samolotéw, rejestracja do 2 odbic, czas pracy 1,5 godz., pobér - rejestracia do 2 odbic, czas pracy 1,2 godz., pobér | rejestracia do 5 odbic, czas pracy 1,5 godz., pobdr | rejestracja do 5 odbic, czas pracy 1,5 godz., pobor
3D reconstuctor, obstuga przez tablet z Androidem, | dla platform UAV, dla skrzydta UAV, Applanix APX- | energii 19 W, warunki otoczenia -20 do 40°C, energii 19 W, warunki ofoczenia -10 do 40°C, energii 25 W, warunki ofoczenia -20 do 40°C, energii 25 W, warunki ofoczenia -20 do 40°C,
technologia SLAM, obracanie 20 Hz, duzy dysk na po- 20 IMU, waga 2,3 kg wymiary 144 x 9,5 x 14,2 cm, rozwigzanie wymiary 18 x 10,5 x 14 cm, Applanix APX-15 UAV | wymiary 35 x 11 x 17 cm, Applanix APX-15 UAV | wymiary 35 x 11 x 17 cm, Applanix APX-20 UAV
miary, najwiekszy zasigg w technologii SLAM, IP54, GNSS-Inertial Applanix APX-15 UAV
temp od 0 do 50°
dystrybutor Czerski Trade Polska, GPS GLOBAL SOLUTIONS Geoline Geoline Geoline Geoline Geoline Geoline

53 GEODETA

SKANOWANIE LASEROWE NR 1 (8) CZERWIEC 2022

GEODETA 59

SKANOWANIE LASEROWE NR 1 (8) CZERWIEC 2022




OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA ArcGIS Pro As-Built for AutoCAD As-Built for Revit As-Built Modeller AutoCAD + ReCap Bentley ContextCapture Editor Bentley Descartes
AKTUALNA WERSJA 29 2021 2021 2021 2023 CONNECT Edition CONNECT Edition
PRODUCENT Esri Inc. Faro Faro Faro Autodesk Bentley Systems Bentley Systems
TYP APLIKACI samodzielna naktadka na Autodesk AutoCAD naktadka na Autodesk Revit samodzielna samodzielna samodzielna naktadka na MicroStation lub samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 10 11 64-bit, 8 GB RAM Windows 64-bit, 16 GB RAM, obstuga DirectX 11 | Windows 64-bit, 16 GB RAM, obstuga DirectX 11 Windows 64-bit, 16 GB RAM, obstuga DirectX 11 | Windows 7/8/10 64-bit, 16 GB RAM, procesor Windows 7 SP1/8.1/10, Server 2008 R2 Windows 7 SP1/8.1/10, Server 2008 R2
Intel Pentium lub Xeon lub AMD Athlon 64 SP1/2012 R2,/2016, procesor 1,0 GHz Intel SP1/2012 R2,/2016, procesor 1,0 GHz Intel
lub AMD, 4 GB RAM (rekomendowane 16 GB), lub AMD, 4 GB RAM (rekomendowane 16 GB),
karta NVIDIA lub ATI (AMD) karta NVIDIA lub ATI (AMD)
PRZEZNACZENIE wszechstronny system GIS wyposazony archeologia, architektura, zarzqdzanie majqtkiem, | archeologia, architektura, zarzqdzanie majatkiem, archeologia, architektura, zarzqdzanie majgtkiem, uniwersalna platforma CAD do zastosowai przemystowych, gorniczych, edycji | do zastosowari przemystowych, gorniczych, edyqji
w rozbudowane narzedzia do analiz konserwacja zabytkéw, projektowanie BIM, konserwacja zabytkéw, projektowanie BIM, konserwacja zabytkéw, projektowanie BIM, danych z lotniczego/naziemnego/mobilnego danych z lotniczego/naziemnego/mobilnego
teledetekcyjnych (w tym do pracy z danymi ze pomiary inzynierskie pomiary inzynierskie pomiary inzynierskie skaningu, kontrola jakosci danych skaningu, kontrola jakosci danych
skaningu laserowego)
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punkiow

LAS, ZLAS, ASClI

RSP, RCS, FLS, PTS, PTX, LAS, LAZ, ZFS, (13, CLR,
E57, RSP, TXT, XYZ

RSP, RCS, FLS, PTS, PTX, LAS, LAZ ZFS, (13, CLR,
E57, RSP, TXT, XYZ

RSP, RCS, FLS, PTS, PTX, LAS, LAZ, ZFS, (13, CLR,
E57, RSP, TXT, XYZ

RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS, PTX, LAS,
IFS, IFPRJ, ASC, (L3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ,

ASCII, POD, Terrascan BIN, LAS, LAZ, E57, PTX
i PTS, PTG, FLS i FLW, 3DD, RXP, RDB i RSP, (L3,

ASCII, POD, Terrascan BIN, LAS, LAZ, E57, PTX
i PTS, PTG, FLS i FLW, 3DD, RXP, RDB i RSP, (L3,

PCG, XYB IFS IFS
formaty eksportu danych 3D LAS, ZLAS, LAZ, ASCII formaty eksportowane przez AutoCAD formaty eksportowane przez Revit DXF, STEP, IGS, STL, OBJ, PLY DWG, DXF, STP Pointools, POD, LAS, XYZ Pointools, POD, LAS, XYZ
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw punkty, linie, poligony, obiekty 3D linie, ptaszczyzny, walce, rury, elementy sciany, okna, rury, elementy konstrukgi stalowych linia, ptaszczyzna, walec brak danych linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian | linia, plaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian
konstrukgji stalowych i inne i inne
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw tak nie nie tok nie nie nie
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak nie tak tak tak tak
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tok nie nie nie tok tok
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tak tak nie tak nie tak tak
generowanie przekrojow tok tak nie tak tak tak tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie tok nie nie nie tok tok
obliczanie objgtosci tak tak nie tak nie tak tak
badanie kolizji (clash detection) nie tak nie nie nie nie tak
teksturowanie chmury zdjgciami tak nie nie tak nie tak tak
generowanie filmow tak ni nie tok tak ni tak
nadawanie georeferencji nie nie nie nie tak tak tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” nie nie nie nie nie tak tak
automatyczne odnajdowanie celow nie nie nie nie tak tak tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak nie nig tak tak tak
transformacje chmur punktow tak tak nie nie tak tak tak
inne istotne narzedzia bogaty zestaw narzedzi GIS, w tym narzedzi | wezytywanie skandw za pomocq Autodesk ReCap, | wezytywanie skandw za pomocq Autodesk ReCap, przesytanie punktéw wskazanych na chmurze - tworzenie trojwymiarowych dokumentéw PDF tworzenie trojwymiarowych dokumentéw PDF
do zarzdzania, edycji i analiz danych lidar: mozliwo$¢ automatycznego wpasowywania mozliwo$¢ automatycznego wpasowywania punktéw do oprogramowari CAD, tworzenie
réznorodne sposoby wizualizacji danych, analizy obiektdw takich jak rury, zawory, elementy | obiektow oraz szybkiego modelowania budynkdw, podgladéw VR z chmur punktow
i przetwarzanie z wykorzystaniem Deep Learning konstrukgji stalowych obiektéw przemystowych
(przygotowanie danych treningowych, trenowanie
i stosowanie modeli), przetwarzanie wsadowe
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych brak danych 1755 euro/rok brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Esri Polska TPl TPI TPl sie¢ dystrybutoréw Autodesk Bentley Systems i partnerzy Bentley Systems i partnerzy
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA Bentley Pointools BuildIT Construction Carlson Point Cloud Civil 3D + ReCap CloudStation EdgeWise ENVI
AKTUALNA WERSJA CONNECT Edition 2021 2021 2023 3.0 5.6 5.6
PRODUCENT Bentley Systems Faro Carlson Software Autodesk YellowScan ClearEdge3D L3Harris
TYP APLIKACII samodzielna samodzielna whudowany silnik IntelliCAD lub naktadka na somodzielna samodzielna samodzielna samodzielna
AutoCAD
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 7/8.1/10, procesor 2,0 GHz, Intel lub Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 7/8/10 64-bit, minimum 8 GB RAM Windows 7/8,/10 64-bit, 16 GB RAM, procesor Intel Core 15, 8 GB RAM, GeForce GTX 660, Windows 64-bit, 8 GB RAM, karta graficzna 1 6B Windows 10811 64-bit, 8 GB RAM
AMD, 4 GB RAM, karta NVIDIA lub ATI (AMD) 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB Intel Pentium lub Xeon lub AMD Athlon 64 Windows 10
PRZEZNACZENIE do zastosowari przemystowych, gomiczych, edycji | wszechstronna kontrola skanowanych obiektow inzynieria lgdowa, geodezja, GIS inzynieria lqdowa, drogi, geodezja, 6IS do opracowari, edycji, zarzqdzania chmurg outomatyczna zamiana chmur punktéw narzedzia do analiz obrazowych oraz generowania
danych z lotniczego/naziemnego/mobilnego poprzez poréwywanie skandw z modelami 3D, punktéw pozyskang ze skaneréw na modele 3D instalacji rurowych, konstrukgji produktéw pochodnych z chmur punktdow
skaningu, kontrola jakosci danych sprawdzanie ptaskosci, pionowosci, osiowosci stalowych, $cian, okien i drzwi; umozliwia 7e skaningu (lotniczego lub naziemnego) oraz
redukcje czasu opracowania nawet o 70% tworzenie obiektéw 3D (drzewa, budynki, linie
energetyczne)
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

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

FLS, PTS, E57, TXT, ASC

LAS, LAZ, TXT, XYZ, CSV, FLS, FWS, E57, PLY, CLD

RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS, PTX, LAS,
IFS, IFPRJ, ASC, CL3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ,
PCG, XYB, GeoTIFF, DEM, FLT

LAS, E57, PTS, PTX, generic ASCII

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

LAS, LAZ, TXT, NTF, BIN, SID

formaty eksportu danych 3D Pointools, POD, LAS, XYZ, PTS STEP, 1GS, SAT, STL LAS, LAZ, GRID, DXF DWG, DXF, STP, LandXML, DEM LAS, DTM, TIFF kompatybilne z AutoCAD, Microstation, Revit, LAS, BIN, TXT, SHP, DXF, CSV
AutoCAD Plant3D, PDMS, Cadworx

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektow nie dotyczy linie, ptaszczyzny, walce, kule, stozki, paraboloidy, | polilinie, ptaszczyzny, profile, przekroje, bryty, brak danych brak danych plaszczyzny, Sciany, okna, elementy konstrukgji linia, ptaszczyzna, prostopadtoscian

powierzchnie siatka GRID stalowych

automatyczna klaosyfikacja chmur punktéw ni nie nie tok tok tok tok

(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)

rozrzedzanie chmury punktow tak tok tak tok tok nie nie

(co n-ty punki)

generowanie numerycznych modeli nie tok tok tok tok tok tok

typu grid/TIN

generownie orfoobrazow ni nie nie nie tok nie tok

generowanie przekrojow tak tak tak tak tak nie tak

tworzenie panoram ze zdjec nie nie nie nie tak nie nie

obliczanie objgtosci nie tak tok tok tok nie nie

badanie kolizji (clash detection) tak tak nie nie nie nie nie

teksturowanie chmury zdjeciami nie nie nie nie tak nie tak

generowanie filmow tok nie nie tak brak danych nie nie

nadawanie georeferencji tak nig tok tak tak ni ni

tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak tak nie nie tak nie nie

automatyczne odnajdowanie celow tok tak nie tak tak nie nie

obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak ni tok tak tak ni tak

transformacje chmur punktéw tok tak tak tak tak tak tak

inne istotne narzedzia - automatyzacja operacji oraz generowanie - - - tworzenie modeli w sposéb automatyczny analizy widocznosdi, przetwarzanie wsadowe,

kontrolnych raportow PDF, HTML i XLSX 7 wykorzystaniem chmur punktow mozliwos¢ pisania (w IDL lub Python) i dodawania
whasnych algorytméw, intergracja z ArcGIS
oraz ArcGIS Pro, bogaty zestaw dostepnych
analiz obrazowych (réwniez dla danych
hiperspektralnych)

CENA [netto] brak danych brak danych brak danych 2400 euro/rok brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Bentley Systems i partnerzy TPl Carlson Software sie¢ dystrybutorow Autodesk Geoline TPl Esri Polska
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA Faro ZONE Global Mapper PL + modut Global IMAGINE Professional JRC 3D Reconstructor Leica CloudWorx dla AutoCAD Leica CloudWorx dla Bentley Leica CloudWorx dla BricsCAD
Mapper Pro PL
AKTUALNA WERSJA 2022 23.1 2022 4.3 2022.0 2022.0 2022.0
PRODUCENT Faro Blue Marble Geographics Hexagon Geospatial Gexcel Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
TYP APLIKACII samodzielna Global Mapper - samodzielna aplikacja, Global samodzielna somodzielna naktadka na Autodesk AutoCAD naktadka na Bentley nakfadka na BricsCAD
Mapper Pro - opcjonany modut
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 64-bit, 16 6B RAM, karta graficzna 4 GB Windows 8/10 (32-bit lub 64-bit), procesor 32-bit: Intel Pentium 4 HT, Core Duo, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL
8 GB RAM, 600 MB wolnego miejsca na dysku, Xeon; 64-bit: Intel 64 (EM64T), AMD 64 (lub 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB
obstuga sterownika wideo OpenGL v4.2 podobne), 4 GB RAM
PRZEZNACZENIE stuzby bezpieczeriswa publicznego, analiza i przetwarzanie danych GIS i lidar, przetwarzanie, analizy, kontrola jakosci import, automatyczne tqczenie i georeferencia zarzqdzanie chmurami punktéw, zarzqdzanie chmurami punktéw, zarzqdzanie chmurami punktéw,
kryminalistyka, ubezpieczenia przetwarzanie chmur punktéw na potrzeby danych GIS skandw, filtracjo; generowanie produktéw: modelowanie 3D, badanie kolizji modelowanie 3D, badanie kolizi modelowanie 3D, badanie koliziji
gospodarki przestrzennej, geodezji, transportu, 3D mesh, rzuty, widoki; procesy pomiarowe
geologii, hydrogeologii, logistyki, wojskowosc, i analityczne: pomiary wsp., wymiaréw,
kartografii, przemystu naftowego powierzchni, objetosci, generowanie przekrojéw,
analizy odstepstw, generowanie powierzchni,
ortofotomap z chmur punktow itp.; generowanie
raportéw, wideo, raportéw zmian obiektow itp.
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punktow FAR. CZD, PZD, BLZ, DXF, DWG, TIFF, FLS, XYZ, JPG, | LAS, LAZ, GZ, TAR, TGZ, ZIP, BPF, E57, zLAS, PTS, LAS (1.0-1.4), LAZ, mrSID FLS, ZFS, RXP. 3DD, X3S, X3M, CLR, CL3, DP, IXF, Cyclone ModelSpace IMP, Cyclone REGISTER Cyclone ModelSpace IMP, Cyclone REGISTER 360, | Cyclone ModelSpace IMP, Cyclone REGISTER 360,

SPL, E57

MrSID MG4, ZFS

NCTRI, TXT, LAS, LAZ, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, CSV
oraz projekty RISCAN PRO, Z+F, Faro Scene

360, LGS, RCP, JetStream Enterprise, Cyclone
ENTERPRISE, HeXML

LGS, JetStream Enterprise, Cyclone ENTERPRISE

LGS, JetStream Enterprise, Cyclone ENTERPRISE,
HeXML

formaty eksportu danych 3D

kompatybilne z AutoCAD, Microstation, VR

3DS Max, Autodesk FBX, Blender BLEND, COLLADA
3D Models (DAE), OBJ (Wavefront), PLY (Standford

LAS, LAZ, mrSID, IMG, ASC, TIFF, HDF, HDR

TXT, LAS, LAZ, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, PTC, IXF,
DXF, STL, WRL, 3DS, PLY, OBJ, DAE, RECPRJ,

(O i takie jak w AutoCAD

(O i takie jak w MicroStation

(O i takie jak w BricsCAD

Polygon Library), STL (StereoLithography), RUP, RGP
SketchUp SKP, PDF 3D
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw nie dotyczy punkt, linia, krzywa, wielokgt, walec, brak danych linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian | wpasowanie rur, kolanka, kryzy, linie 2D, famane, | wpasowanie rur, kolanka, kryzy, linie 2D, tamane, | wpasowanie rur, kolanka, kryzy, linie 2D, famane,
prostopadtoscian, ptaszczyzna tuki, wpasowanie elementow stalowych tuki, wpasowanie elementow stalowych tuki, wpasowanie elementow stalowych
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw nig tok modut Classify nie nie nie nie
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak nie tak tak tak tak
(o n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tok modut Terrain Prep. Tool tok nie nie nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazéw tak tok modut Photogrammetry/Ortorectification tok tok nie tok
generowanie przekrojow tak tak modut Polyline lub Rectangle Profile tok nie nie nie
tworzenie panoram ze zdjgc nie nie brak danych opgja nie nie nie
obliczanie objgtoéci nie tak modut Volumentric Analysis tak nie nie nie
badanie kolizji (clash detection) tak nie brak danych tak tok tok tok
teksturowanie chmury zdjeciami tak tak modut RGB Encode opcja tak tak tak
generowanie filméw tak tak modut VirtualGIS tok nie nie nie
nadawanie georeferencji nie tak modut Transform & Ortho tak nie nie nie
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” nie nie modut Merge tak nie nie nie
automatyczne odnajdowanie celow nie nie brak danych tok nie nie nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych nie tak, w tym przez pliki PRJ tak nie nie nie nie
transformacje chmur punkiow tak tok modut Reproject tok tak nie tok

inne istotne narzedzia

symulacja wypadkéw, analizy poslizgow, analizy
balistyczne, analizy $ladéw krwawych

generowanie zarysu 3D obiektow, ekstrakcja
modeli 3D budynkéw, wyodrebnianie drzew i linii
wysokiego napiecia, automat. generowanie
powierzchni terenu na podstawie chmury,
generowanie izolinii i mapy zlewni, symulacja
wzrostu poziomu wody, kalkulator rastrowy,
tworzenie map gestosci pkt, analizy widocznosd,
tworzenie diagramu Woronoja, tryb przelotu 3D,
mozliwo$¢ przezentacji i interaktywnej
wizualizacji map w serwisie online MangoMap.

Imagine Photogrametry - narzedzie
fotogrametryczne,
Spatial Model Editor - modelowanie procesw,
Imagine Auto DTM - automatyczne generowanie
chmury punktdw z projektow fotogrametrycznych

modut LINEUP PRO: automatyczna rejestracja
skanow w trybie chmura do chmury, dostep
do petnej gamy narzedzi oferowanych
w poszczegdlnych wersjach dla grup branzowych,
potaczenie z ReCap Pro (import/eksport)
i 7 Gexcel ReCap Plug-in

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia
selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca,
synchronizacja z TrueSpace

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia
selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca,
synchronizacja z TrueSpace

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia
selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca,
synchronizacja z TrueSpace

om
CENA [netto] brak danych licencje bezterminowe: Global Mapper - ok. brak danych brak danych 15000 zt 15000 zt 15000 zt
2800 zt, modut Global Mapper Pro - ok. 3500 zt
DYSTRYBUTOR TPI Gambit C0iS Intergraph Polska, Geosystems Polska TPl Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA Leica CloudWorx dla Navisworks Leica ClovdWorx dla PDMS Leica CloudWorx dla Revit Leica CloudWorx dla SolidWorks Leica Cyclone Leica Cyclone Register360 Leica Cyclone3DR

AKTUALNA WERSJA 2022.0 2022.0 2022.0 2022.0 2022.0 2022.0 2022.0

PRODUCENT Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems

TYP APLIKACHI nakfadka na Autodesk Navisworks nakfadka na AVEVA PDMS naktadka na Autodesk Revit naktadka na Solidworks samodzielna samodzielna samodzielna

MINIMALNE WYMAGANIA procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 8 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL, HDD 40 GB | procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL, HDD 40 GB

PRZEZNACZENIE zarzqdzanie chmurami punktéw, modelowanie 3D, | zarzgdzanie chmurami punktéw, modelowanie 3D, | zarzadzanie chmurami punktow, modelowanie 3D, zarzqdzanie chmurami punkiéw przetwarzanie danych z naziemnego/mobilnego | przetwarzanie danych z naziemnego/mobilnego | przetwarzanie danych z naziemnego/mobilnego
badanie kolizji badanie kolizji badanie kolizii i modelowanie 3D skaningu i modelowanie 3D, w tym import, skaningu, w tym import, edycja, kontrola skaningu i modelowanie 3D, w tym import,

edycja, kontrola, animacje edycja, kontrola, animacje
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punkiow

Cyclone ModelSpace IMP, Cyclone REGISTER 360,
LGS, JetStream Enterprise, Cyclone ENTERPRISE,
HeXML

Cyclone ModelSpace IMP, Cyclone REGISTER 360,
LGS, JetStream Enterprise, Cyclone ENTERPRISE

Cyclone ModelSpace IMP, Cyclone REGISTER
360, LGS, RCP, JetStream Enterprise, Cyclone
ENTERPRISE, HeXML

Cyclone ModelSpace IMP, Cyclone REGISTER 360,
LGS, JetStream Enterprise, Cyclone ENTERPRISE

IMP, Leica MS50,/60, BLK360, Leica Pegasus,
DPI-8, DBX, TXT, PTS, PTX, PTZ, PTG, PTB, COE,
IFS, IFC, IXF, LAS (1.4), FLS, FLW, FPR, LGS, RSP,
RXP. 3DD, E57, LandXML, HeXML

BLK360, RTC360, P30,/40/50, C5/10, E57, PTG,
PTX, TXT, FLS, FPR, FWS, FARO RAW, LGS, ZFC,
IFS, IFPRJ

3PI, AC, ASC, ASC, CSV, DP, E57, FLS, FWS, LAS,
LAZ, NSD, PSL, PTS, PTX, RAW, RDBX, SDB, TXT,
XYL, YXL, IFS

formaty eksportu danych 3D

takie jak w Navisworks

COE i takie jak w AVEVA PDMS

COE i takie jak w Revit

(OE i takie jak w SolidWorks

XYL, PTS, PTX, PTG, PCF, PTZ, PTB, DXF, COE, E57,
LandXML, SONF, MSH, JSV, LGS, RCP, formaty

E57, PTX, PTS, PTG, LGS, JSV, RCP, formaty wtasne

ASC, ASC, CSV, DXF, E57, GLB, IGES, 16S, IV, LAS,
LAZ, LGS, MLI, MSD, MSH, NSD, 0BJ, PLY, POLY,

whasne PTS, PTX, STEP, STL, STP, TXT, VRML, WRL, XML,
XYZ, YXI
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektow brak wpasowanie rur, kolanka, kryzy, linie 2D, tamane, wpasowanie rur, kolanka, kryzy, linie 2D, wpasowanie rur, kolanka, kryzy, linie 2D, tamane, linia, polilinia, okrqg, wielokat, spline, nie dotyczy modelowanie obiektéw geometrycznych lub
tuki, wpasowanie elementow stalowych tamane, fuki, wpasowanie elementdw stalowych, tuki, wpasowanie elementow stalowych plaszczyzna, ptaszezyzna pogrubiona, walec, skomplikowane modelowanie za pomocq siatek
wstawianie kolumn, wstawianie okien, kula, stozek, prostopadtoscian, naroznik, ksztattki mesh
wstawianie drzwi, wstawianie $cian, wstawianie stalowe: kolanko, ztaczka, zweika, kryza, tréjnik,
scian z polilinii, kanaty, podtogi, dachy, zawdr, kgtownik, ceownik, teownik, dwuteownik,
wstawianie obiektow natywnych Revit profil zamknigty
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw nie nie nie nie tok nie tak
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak tok tak tak tak tak
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli nie nie nie nie tak nie tak
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow nie nie tak nie tak tak tak
generowanie przekrojow nie nie nie nie tak tak tak
tworzenie panoram ze zdjec nie nie nie nie tak tak tak
obliczanie objgtosci nie nie nie nie tak nie tak
badanie kolizji (clash detection) tak tak tak nie tak nie tak
teksturowanie chmury zdjeciami tak tak tak tak tak tak tak
generowanie filméw nie nie nie nie tak nie tak
nadawanie georeferencji nie nie nie nie tak tak tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” nie nie nie nie tak tak tak
automatyczne odnajdowanie celow nie nie nie nie tok tok nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych nie nie nie nie tok tak nie
transformacje chmur punktow nie nie nie tak tak tak tak

inne istotne narzedzia

cigcia, 3D limit box, narzedzia badania kolizii

obstuga duzych chmur punkidw, narzedzia selekji

obstuga duzych chmur punktdw, narzgdzia selekdji

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia

automatyczne wpasowanie skandw na tarcze lub

automatyczne wpasowanie skandw na tarcze lub

zZoawansowane czyszczenie i filtrowanie chmur

chmury z modelem chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca chmur, limit box, ptaszczyzna tngca selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca, | dopasowanie bez tarcz, automatyczna orientacja | dopasowanie bez tarcz, chmura do chmury, smart punktéw, whudowana wtyczka cloudworx,
synchronizacjo z TrueSpace stanowisk, obstuga do 2 miliardéw punktow, | align, software'owe wspomaganie fqczenia chmur | obstuga uktadéw wspdtrzednych, zoawansowane
automatyczne wpasowanie rur i ksztattek | punkidw, do 2000 stanowisk, czyszczenie skanéw | modelowanie powierzchni, kontrola/inspekcja/
stalowych w chmurze, manager przekrojow analiza/zarzqdzanie obrazami/feksturami,
inzynieria odwrotna, modut do monitorowania
zbiornikéw, automatyzacja procesdw za pomocq
skryptow
CENA [netto] 15000 zt 20500 zt 15000 zt 15000 zt 0d 8300 zt 17 500 zt 0d 28750 zt
DYSTRYBUTOR Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
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OPROGRAMOWANIE

gl -

APLIKACJA LiMON Editor LiMON Editor PRO LiMON Viewer LiMON Viewer PRO LiS LP360 LP360 sUAS
AKTUALNA WERSJA 4.0 4.0 4.0 4.0 3.0.7 2022.1 2022.1
PRODUCENT DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group LASERDATA GeoCue Group GeoCue Group
TYP APLIKACI samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna naktadka na SAGA samodzielna lub naktadka na ArcGIS samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA procesor Intel i5, 8 6B RAM, karta graficzna procesor Intel i5, 8 GB RAM, karta graficzna procesor Intel i3, 4 GB RAM (optimum: 8 GB procesor Intel i3, 4 6B RAM (optimum: 8 GB | Windows 7 lub wyzszy (64-bit), procesor Pentium Windows 7 lub wyzszy (64-bit), procesor Windows 7 lub wyzszy, procesor Pentium 2,2 GHz,
GeForce 6T630 1 GB lub zblizona NVIDIA umozliwiajqca obliczenia CUDA RAM), karta graficzna GeForce 67630 1 GB lub RAM), karta graficzna GeForce 67630 1 GB lub 3,1 GHz lub podobny, 8 GB RAM Pentium 2,2 GHz, 2 GB RAM, karta OpenGL2.0 | 2 GB RAM, karta wspierajgca Open 6L 2.0 z 64
zblizona zblizona 64 MB RAM, ArcGIS 9.3 (dla naktadki) MB RAM
PRZEZNACZENIE manualna Klasyfikacja chmur pkt, tworzenie automatyczna i manualna klasyfikacja praca na bardzo duzych zbiorach danych lidar, wizualizacje chmur punktéw z modelami 3D uniwersalne oprogramowanie do edycji przetwarzanie danych z lotniczego, mobilnego oprogramowanie specjalnie zaprojektowane
w locie modeli powierzchni terenu w postaci siatki chmur punktéw, tworzenie w locie modeli tworzenie w locie modeli powierzchni terenu m.in. CityGML, sporzqdzanie dokumentacji wraz | i przetwarzania danych z lotniczego, mobilnego | oraz naziemnego skaningu, analizy przestizenne, |  do przetwarzania danych pochodzqcych z BSP,
TIN, wizualizacje chmur punktow z modelami powierzchni terenu w postaci siatki TIN, w postaci siatki TIN 7 wymiarowaniem, praca na bardzo duzych oraz naziemnego skaningu laserowego przetwarzanie danych lidar w ArcGIS, tworzy produkty pochodne z danych pozyskanych
3D m.in. CityGML, sporzqdzanie dokumentagji wizualizacje chmur punktéw z modelami 3D zhiorach danych lidar, wspotpraca z LIMON Server, | w celach analiz przestrzennych (w tym analiz | postprocessing i kontrola jakosd, dla zajmujgcych przez UAV; przetwarza chmury punkféw
wraz z wymiarowaniem, praca na b. duzych m.in. CityGML, sporzqdzanie dokumentacji wraz jakosciowa i ilosciowa kontrola danych lidar, | drzewostandw), tworzenia modeli 3D budynkdw, | sig planowaniem przestrzennym, architekturg, | z systeméw lidar, a takze uzyskanych na drodze
zhiorach danych lidar, wspdtpraca z LIMON Server, | z wymiarowaniem, praca na duzych zbiorach tworzenie w locie modeli powierzchni terenu ortofofomapy zagrozeniem powodziowym, zarzqdzaniem stereo matchingu (STM)
jakosciowa i ilosciowa kontrola danych lidar danych lidar, wspétpraca z LiMON Server, srodowiskiem, odnawialnymi Zrédtami energii,
jakosciowa i ilosciowa kontrola danych lidar archeologiq
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

LAS, LAZ, ASC, ASCII, TXT, PTS, LSV

LAS, LAZ, ASC, ASCII, TXT, PTS, LSV

LAS, LAZ, ASC, ASCII, TXT, PTS, LSV

LAS, LAZ, ASC, ASCII, TXT, PTS, LSV

LAS 1.0-1.4, LAZ, SPC, ASCII, SHP

ASClI, MG4, LAS 1.4, LAZ, TIF, IPG, PNG, GIF, BMP,
SID, JP2, ECW, IMG

ASClI, MG4, LAS 1.4, LAZTIF, JPG, PNG, GIF, BMP,
SID, JP2, ECW, IMG

formaty eksportu danych 3D

chmura pkt: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ,
PTS; wekror: SHP, KML, TXT, XYZ

chmura pkf: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ,
PTS; wektor: SHP, KML, TXT, XYZ

chmura pkt: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ,
PTS; wektor: SHP, KML, TXT, XYZ

chmura pkt: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ,
PTS; wektor: SHP, KML, TXT, XYZ

ASCII, Esri Arc/Info Grid, KML, STL, GeoTlFF,
Surfer, PostGIS, LAS, LAZ, SHP

chmura pkt: LAS 1.0 - 1.4, ASCII, SHP, DGN, DXF;
formaty wektorowe: SHP, DGN, DXF; rastrowe:
ASC, FLT, TXT, Esri Bin. Grid, GeoTIFF, IMG

chmura pkt: LAS 1.0 - 1.4, ASCII, SHP, DGN, DXF;
formaty wektorowe: SHP, DGN, DXF; rastrowe:
ASC, FLT, TXT, Esti Bin. Grid, GeoTIFF, IMG

NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw punkty, polilinie, poligony punkty, polilinie, poligony nie dotyczy punkty, polilinie, poligony linia, ptaszczyzna, prostopadtoscian punkty, polilinie, poligony punkty, polilinie, poligony
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw nie tak nie nie tak tak tak
(grunt, rodlinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak (automatycznie) tak (automatycznie) tak (automatycznie) tak (automatycznie) tok tok tok
(o n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tok tok tok tok tok tok
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow nie nie nie nie tok nie nie
generowanie przekrojow tak tok tok tok tok tok tok
tworzenie panoram ze zdjec nie nie nie nie tok nie nie
obliczanie objetoéci tak tak nie tak tak tak tak
hadanie kolizji (clash detection) nie nie nie nie nie tak tak
teksturowanie chmury zdjeciami nig nie nie nie tok tok tak
generowanie filméw nie nie nie nie nie nie nie
nadawanie georeferencji nie nie nie nie tak nie ni
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” nie nie nie nie tak nie nie
automatyczne odnajdowanie celow nie nie nie nie nie nie nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tok tok tak tak tak
transformacje chmur punktow tak tak nie tak tak tak tak

inne istotne narzedzia

klasyfikacja wzgledem aktywnej wysokosci
oraz w okreslonym przedziale intensywnosdi,
wyswietlanie modeli 3D (GML, 0BJ, 3DS, DAE,
FBX, IFC), obstuga WMS, integracja z ULDK,
wspdtpraca z LiMON Server, skréty klawiszowe,
tworzenie mapy gestosci chmur punktéw,
wyswietlanie danych w trybie stereo

klasyfikacja wzgledem aktywnej wysokosci
oraz w okreslonym przedziale intensywnosci,
wyswietlanie modeli 3D (GML, 0BJ, 3DS, DAE,
FBX, IFC), obstuga WMS, infegracja z ULDK,
wspétpraca z LIMON Server, skréty klawiszowe,
tworzenie mapy gestosci chmur punktéw,
wyswietlanie danych w trybie stereo

wyswietlanie danych w trybie stereo, infegracja
7 ULDK

wyswietlanie modeli 3D (GML, OBJ, 3DS, DAE,
FBX, IFC), obstuga WMS, integracja z ULDK,
wspotpraca z LIMON Server, skréty klawiszowe,
tworzenie mapy gestosci chmur punktow,
wyswietlanie danych w trybie stereo

obstuga i przetwarzanie duzych ilosci danych
w bazie PostgreSQL i PostGIS, tworzenie
modeli 3D budynkéw na poziomie LoD 2, analiza
drzewostandw, przeglqdanie i udostepnianie
danych poprzez przeglqdarke intenetowg, analizy
terenu i drzewostanu

generowanie map nachylenia, ekspozycji
itp., analiza statystyczna, generowanie linii
profilu i zapis do plikow 3D, wektoryzacja linii
nieciggtosci, poprawa NMT uwzgledniajgea
poziom wody oraz kierunek biegu rzeki, kontrola
jakosci chmury pkt, klasyfikacja i wykrywanie
plaszezyzn, klasyf. skrajni kolejowej, normalizacja
chmury pkt, pomiar objgtosci, automat.
wekforyzacja podstawy hatdy, przetwarzanie
wsadowe

wizualizacja chmury punktdw, ocena jakosci
oraz doktadnosci sytuacyjnej i wysokosciowe;,
zZoawansowane narzedzia recznej i automatycznej
Klasyfikacji, tworzenie i edycja obiektéw 3D
oraz linii nieciggtosci terenu, automatyczna
wektoryzacja obiektow: budynki, roslinnos¢,
wody, hatdy i inne, mozliwo$¢ zautomatyzowania
procesow z wykorzystaniem makr oraz wiersza
polecen

CENA [netto] licencja trwata: 5990 zt, subskrypcja roczna: licencjo trwata: 7990 zt, subskrypcja roczna: | licencja trwata: 679 zt, subskrypcja roczna: 190 24, licencja trwata: 1990 24, subskrypcja roczna: licencja edukacyjna: od 1000 euro, eduk.: od 1498 dol., komercyjna: od 2995 dol., edukacyjna: od 1875 dol.,
1990 zt, subskrypcja miesigezna: 199 zt 2790 1, subskrypcja miesigczna: 279 zt subskrypcja miesigczna: 19 zt 690 zt, subskrypcja miesigczna: 69 zt komercyjna: od 3000 euro LabPack: 100 dol. komercyjna: od 3750 dol
DYSTRYBUTOR DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group ProGea 4D Geovigo, ProGea 4D Geovigo, ProGea 4D
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OPROGRAMOWANIE

o

APLIKACJA LP360 Viewer Neocart ReCap PRO Revit + ReCap RiACQUIRE RIANALYZE RiHYDRO
AKTUALNA WERSJA 2022.1 1.0 2023 2023 nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
PRODUCENT GeoCue Group Dronetic Autodesk Autodesk Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems
TYP APLIKACI samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 7 lub wyzszy, procesor Pentium 2,2 GHz, Intel Core 15, 8 GB RAM, GeForce GTX 760, Windows 7/8,/10 64-hit, 16 GB RAM, procesor Windows 7/8,/10 64-bit, 16 GB RAM, procesor brak danych brak danych brak danych
2 GB RAM, karta wspierajqca Open 6L 2.0 Windows 10 Intel Pentium lub Xeon lub AMD Athlon 64 Intel Pentium lub Xeon lub AMD Athlon 64
764 MB RAM
PRZEZNACZENIE wizualizacja danych loniczego, naziemnego przetwarzanie danych ze skanera laserowego do | przetwarzanie chmur punktow oraz modelowanie architektura, konstrukcje kontrola i weryfikacja poprawnosci danych analiza i przetwarzanie petnej fali sygnatu | zarzqdzanie, przetwarzanie, analiza i wizualizacja
i mobilnego skanowania oraz dokonywanie chmury punktdw, tworzenie map geodezyjnych 3D w chmurze pozyskanych w trakcie misji pomiarowych wysyfanej przez lotnicze systemy skanujgce danych uzyskanych za pomocq batymetrycznych
podstawowych pomiardw na chmurze punktéw | na bazie chmury punktdw, zintegrowany z mapg z wykorzystaniem mobilnych i lotniczych Riegl LMS-Q560, LMS-Q680(1), LMS-Q780, skanerdw laserowych, klasyfikacja punktow
wraz z wezytywaniem plikow rastrowych i SHP modut obliczer geodezyjnych, digitalizacja systeméw skanujqcych; weryfikacja poprawnosci | LMS-Q1560, VQ-780i, VQ-780 1I, VQ-780 115, powierzchni wody, generowanie modelu
rastrow i wielu uktadow wspétrzednych, zgodnos¢ pracy wszystkich elementow skfadowych VQ-1560i, VQ-1560 11, VQ-1560 II-S powierzchni wody, korekcja potozenia punktéw
obiektéw z formatem AutoCAD, kontrola systeméw pomiarowych Zlokalizowanych ponizej tafli wody
pomiardw, raporty obliczeniowe
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punktow ASClI, MG4, LAS 1.4, LAZ LAS RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS, PTX, LAS, RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS, PTX, LAS, nie dotyczy wewngtrzne formaty Riegl wewngtrzne formaty Riegl
IFS, IFPRI, ASC, CL3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ, IFS, ZFPRI, ASC, CL3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ,
PCG, XYB, GeoTIFF, DEM, FLT PCG, XYB
formaty eksportu danych 3D brak DXF, DWG, SHP, GML BDOT500, GESUT, EGIB brak danych DWG, DXF, 3DS, RVT, ADSK nie dotyczy wewngtrzne formaty Riegl nie dotyczy
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw nie dotyczy linie, polilinie, polilinie 3d, okregi, tuki, elipsy, brak danych brak danych nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
punkty, tekst, mtext, spline, bloki, multilinie,
face3d
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw nie nie tok nie nie nie tok
(grunt, rodlinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak tak tak nie nie nie
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli ni tok nie nie nie nie tok
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow nie nie tak nie nie nie nie
generowanie przekrojow tak tok tok tok nie nie nie
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie tok tok nie nie nie nie
obliczanie objgtosci nie tok nie nie nie nie nie
badanie kolizji (clash detection) ni nie nie nie nie nie nie
teksturowanie chmury zdjeciami ni tok tok nie nie nie nie
generowanie filmow ni nie nie tok nie nie nie
nadawanie georeferencji nie nie tok tok nie nie nie
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak nie tak nie nie nie nie
automatyczne odnajdowanie celow nie nie tok tak nie nie nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tok tok nie tak tok nie tok
transformacje chmur punkiow nie tok nie tak nie nie nie
inne istotne narzedzia wizualizacja chmury punktdw i produktdow przetwarzanie wsadowe chmur punktow - - oprogramowanie zaimplementowane we integracja z oprogramowaniem RiPROCESS integracja z oprogramowaniem RiPROCESS
pochodnych (przekroje, modele 3D) w oknie algorytmem SLAM, podglqd on-line przebiequ wszystkich skanerach laserowych MLS/UAV/ALS
mapy, przetwarzanie wsadowe chmury skanowania oraz przebytych tras w serwisie firmy Riegl, wersja biurowa oprogramowania do
punktéw, pomiar obiektéw za pomoc linijki, internetowym, mozliwo$¢ tworzenia zakresow planowania misji pomiarowych
podglqd i eksport nagtowka pliku LAS, filtracja pomiarowych
widoku chmury, przeklasyfikowywanie chmury,
nadawanie atrybutu numeru szeregow
CENA [netto] bezptatna 999 2t/rok 335 euro/rok 2515 euro/rok brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Geovigo, ProGea 4D Global East sie dystrybutoréw Autodesk siec dystrybutoréw Autodesk Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA RiMINING RiMTA RiPANO RiPRECISION MLS RiPRECISION UAV RiPROCESS RiSCAN PRO
AKTUALNA WERSJA 2.10 (64-bit/32-bit) nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy 1.9 2.14 (64-bit/32-bit)
PRODUCENT Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems
TYP APLIKACI samodzielna samodzielna samodzielna samodzielng samodzielna samodzielna samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
PRZEZNACZENIE program stworzony w celu optymalizacji weryfikacja oraz kontrola chmur punktéw oprogramowanie do szybkiej i fatwej korekcja i wyrownanie trajektorii misji korekcja i wyrownanie trajektorii misji zarzqdzanie, przetwarzanie, analiza, przetwarzanie, analiza, rejestracia, filtracja,
i uproszczenia przetwarzania danych skanowania | pozyskanych systemanmi Riegl ze wzgledu na wizualizacji projektéw naziemnego skaningu pomiarowych wykonywanych za pomocq pomiarowych wykonywanych za pomocg transformacja, klasyfikacja chmur punktow oraz | transformacja, opracowanie danych z naziemnych
laserowego w gornictwie odkrywkowym podziat stref MTA (Multiple Time Around) laserowego; dane prezentowane s jako zdjgcia mobilnych systeméw skanujgcych (MLS) bezzatogowych statkow powietrznych (UAV) wizualizacja danych uzyskanych za pomocq systemow skanujgeych, integracja danych
panoramiczne 360°, umozliwiajqc tym samym [otniczych, mobilnych, bezzatogowych systeméw | pozyskanych za pomocg metod TLS/MLS/ULS/
intuicyjng nawigacje nawet w skomplikowanych skanowania luserowego ALS oraz pozostatych systemow skanujgcych
$rodowiskach; oprogramowanie dziata bez
wtyczki w przeglqdarce na dowolnym urzadzeniu
7 systemem Windows, Android lub i0S
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punktow 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, nie dotyczy nie dotyczy wewngtrzne formaty Riegl wewngtrzne formaty Riegl 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD,
DM, OBJ, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SOW DXF, DM, OB, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SOW DXF, DM, OB, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SOW
formaty eksportu danych 3D (SV, LAS (1.1-14), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, DM, nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy ASCII, LAS (1.1-1.4), LAZ (1.2), PTS, PLS, RDB, (SV, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, DM,
08BJ, PTS, RQX, TIF, JPG, BMP SDP, SDW, BIN (TerraScan), VTP 081, PTS, RQX, TIF, JPG, BMP
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw linia, ptaszczyzna, linie nieciagtosdi, krawedzie nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy linia, ptaszczyzna, kula, walec, linie nieciggtosdi,
krawedzie
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw tok nie nie nie nie tak tak
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak nie nie nie nie tak tak
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak nie nie nie nie tak tak
typu grid/TIN
generownie ortoobrazow tak nie tok nie nie tak tak
generowanie przekrojéw tok nie tak nie nie tak tak
tworzenie panoram ze zdijg¢ nie nie tok nie nie nie tak
obliczanie objetosci tak nie nie nie nie nie tak
badanie kolizji (clash detection) nie ni nie ni ni ni ni
teksturowanie chmury zdjeciami nie nie tak nie nie tak tak
generowanie filmow tak ni nie nig ni tak tak
nadawanie georeferencji tok nie nie tak tak tak tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak nie nie tak tak tak tak
automatyczne odnajdowanie celow tok nie nie tak tak tak tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tak tak tak tak tak
transformacje chmur punktow tak nie nie nie nie tak tak

inne istotne narzedzia

w pefni kompatybilne z RiSCAN PRO

integracja z oprogramowaniem RiSCAN PRO oraz
RIANALYZE

dodawanie linkéw, umieszczanie markeréw,
tworzenie rzutow i przekrojow w DXF i PDF

integracja z oprogramowaniem RiPROCESS

integracja z oprogramowaniem RiPROCESS

bezproblemowe transformacie pomigdzy
ukfadami wspétrzednych dziki GeoSysManager 2

tworzenie modeli 3D w postaci siatki mesh,
generowanie modeli réznicowych, tworzenie
animacji 3D i 4D, bezproblemowe transformacje
pomiedzy ukfadami wspotrzednych dzigki
GeoSysManager 2, link do AutoCAD;
zaimplementowana wtyczka LIS GeoTec
wykonuje analizy geotechniczne zeskanowanych
powierzchni skalnych

CENA [netto]

brak danych

brak danych

brak danych

brak danych

brak danych

brak danych

brak danych

DYSTRYBUTOR

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl

Laser-3D.pl
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA RiSOLVE RiUNITE Siemens NX Stonex Cube 3D Stonex Cube-scan Stonex Reconstructor Surfer
AKTUALNA WERSJA 2.10 (64-bit/32-bit) nie dotyczy NX 1969 2.15.1 2.1.x 4.3.3 23
PRODUCENT Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems | Siemens Digital Industries Software Stonex Stonex Stonex Golden Software
TYP APLIKACII samodzielna samodzielna CAD samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA brak danych brak danych Windows 10 Pro lub Enterprise 64-bit, 16 GB RAM Windows 7, 8, 10, 64-bit, Intel i5 lub Ryzen5, Windows 64-bit, procesor 4-rdzeniowy, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 7/8 z wyjgtkiem RT/10 (32-bit lub 64-
(zalecane 32 GB), True Color (32-bit) lub 16 min 16 GB, nVidia GTX 1050, SSD 128 GB + HDD 16 GB RAM 16 6B RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB bit), 512 MB RAM, 500 MB wolnego migjsca na
kolordw (24-bit), rozdzielczos¢ 1280 x 1024, 500 GB dysku, monitor o rozdzielczosci 1024 x 768 px
min. 18 GB wolnego miejsca na dysku 7 glebig min. 16 kolorow, obstuga sterownika
wideo OpenGL v3.2 lub nowszy
PRZEZNACZENIE program dla stuzb mundurowych w cely analiza i przetwarzanie petnej fali sygnatu, projektowanie CAD, inzynieria odwrotna import, klosyfikacja, ortofoto, przecigcia sekeji, | import, automatyczne tqczenie i georeferencia |  import, automatyczne tqczenie i georeferencia analiza i wizualizacja danych XYZ, w tym
zredukowania czynnosci oraz prac zwigzanych weryfikacja oraz kontrola chmur punktow profili, inii konturowych, silnik CAD, generowanie | skandw, filtracja, generowanie produktdw: rzuty, skandw, filtracja. generowanie produktéw: punktow lidar, tworzenie map, modelowanie
7 opracowaniem przestrzennych danych pozyskanych systemami Riegl ze wzgledu 3D i 2D, rederowanie zdjec i wideo, automatyczny | widoki, procesy pomiarowe i analityczne: pomiary | 3D mesh, rzuty, widoki. procesy pomiarowe powierzchni terenu, tworzenie requlamej siatki
pomiarowych miejsca zdarzenia; w kilku prostych | na podziat stref MTA (Multiple Time Around), import bezposrednio z kamery, wspétpraca zTS | wspétrzednych, wymiardw, powierzchni, profili, i analityczne: pomiary wsp., wymiarow, wartosci (gridding) przy uzyciu szerokiego
krokach podczas prac terenowych powstaje transformacje wspotrzednych, przechowywanie i GNSS, obstuga geoid oraz formatu DXFi XML, | ortofotomap z chmur punktéw itp. generowanie | powierzchni, objgtosdi, generowanie przekrojow, zestawu algorytmow interpolacji
w pefni kompletna dokumentacja 3D oraz szkic i zarzqdzanie chmurami punktow offsety kamery, rysowanie CAD w DXF, selekcja raportow, wideo analizy odstepstw, generowanie powierzchni,
miejsca zdarzenia, ktdre mogq zosta¢ przekazane punkfow, szybkie mergowanie, mapy geodezyjne orfofotomap z chmur punktdw itp., generowanie
jako zatgeznik o dokumentagii - praca i edycja raportéw, wideo, raportéw zmian obiektow itp.
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punktow 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, wewngtrzne formaty Riegl STL, STEP, IGS, chmury punkidw, PLY, LAS, LAZ, ZLAS, KOO, TXT, XYZ, DSV, CSV, X3S, X3HR,XSLR, X50R, TXT, LAS, E57, PTX, PTS, X3S, X3M, TXT, LAS, LAZ, E57, PTX, PTS, ASC, LAS, LAZ
DM, OBJ, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SOW formaty natywne NX PTS, CL3, E57 ASC, X3Hr_packet, XUR, CLOUD PLY, CSV
formaty eksportu danych 3D (SV, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, DM, nie dotyczy STL, STEP, 1GS, chmury punktdw, PLY, LAS, LAZ, ZLAS, KOO, TXT, XYZ, DSV, CSV, PTS, TXT, LAS, E57, PTX, PTS, ASC, RECPRJ, RUP TXT, LAS, LAZ, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, PTC, IXF, brak danych
0B, PTS, RQX, TIF, JPG, BMP formaty natywne NX (L3, E57, STL, OBJ, DAE, XML, TIFF, TIF, DXF, TXT DXF, STL, WRL, 3DS, PLY, OBJ, DAE, RECPRJ,
RUP, RGP
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektow linia, ptaszczyzna, kula, walec, linie niecigtosd, nie dotyczy nie dotyczy punkty, polilinie 3D, okrggi krawedzie [inie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian punkt, linia, splajn, okrgg, prostokat, elipsa
krawedzie
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw tak nie nie tak nie nie tak
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak nie tak tok nie tok tok
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak nie tak tak nie tak tak
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tak nie nie tok tak tak nie
generowanie przekrojow tak nie tak tak tak tak tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ tak nie nie tok nie opcja nie
obliczanie objgtosci tak nie tak tak nie tak tak
badanie kolizji (clash detection) nie nie tak nie nie tak nie
teksturowanie chmury zdjeciami tak nie tok nie nie opcja nie
generowanie filmow tak nie tok tok tok tok tok
nadawanie georeferencji tak tak nie nie tak tak tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak nie tak nie tak tak nie
automatyczne odnajdowanie celow tak nie tok tok tok tak nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak nie tak nie nie tak, w tym przez pliki PRJ
transformacje chmur punkiow tak tok tok tok nie tak tak

inne istoine narzedzia

generowanie interaktywnych szkicéw w postaci

integracja z oprogramowaniem RiPROCESS

modelowanie konwergentne (faczenie modelu

moiliwe licencie miesigczne, roczne, edukacyjne

automatyczna rejestracja skandw w trybie chmura

modut LINEUP PRO: automatyczna rejestracja

tworzenie map izoliniowych poprzez

plikéw PDF, mozliwos¢ wprowadzania pomiaréw CAD z siatkg trojkatéw lub chmurg punkiow) czy bezterminowe, silnik CAD do pracy na plikach do chmury, export CAD skanéw w trybie chmura do chmury, dostep zoawansowane opgje interpolacji wezytanych do
oraz notatek z prac pomiarowych miejsca wektorowych i ich edycji do petnej gamy narzedzi oferowanych programu punktéw, obrazowanie rozktadu danego
zdarzenia, w petni kompatybilne z RiSCAN PRO w poszczegélnych wersjach dla grup branzowych, | parametru na obszarze wraz z zastosowaniem
potaczenie z ReCap Pro (import/eksport) map podktadowych, obliczenia na parametrach
iz Gexcel ReCap Plug-in liniowych, powierzchniowych i objefosciowych
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych ok. 6000 zt (licencja bezterminowa),
ok. 2900 zt (licencja roczna)
DYSTRYBUTOR Laser-3D.pl Laser-3D.pl ECTS (zerski Trade Polska, GPS GLOBAL SOLUTIONS (zerski Trade Polska, GPS GLOBAL SOLUTIONS Czerski Trade Polska, GPS GLOBAL SOLUTIONS Gambit C0iS
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA TerraScan, TerraModeler, TerraPhoto, Topcon Magnet Collage Trimble Business Center - modut Trimble RealWorks Trimble RealWorks Viewer Undet Verity + Rhitm
TerraMatch oraz wersje UAV Skanowanie
AKTUALNA WERSJA 021.014 29.3 5.60.2 1/12/2022 1/12/2022 brak danych 1.9.3
PRODUCENT Terrasolid Topcon Trimble Trimble Trimble InfoEra ClearEdge3D
TYP APLIKACI samodzielna na Spatix lub naktadka na somodzielna modut do Trimble Business Center samodzielna samodzielna naktadka na AutoCAD, Revit i SketchUp nakfadka na Autodesk Navisworks
MicroStation V8i/PowerDraft CONNECT Edition
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 7 lub wyzszy (64-bit), procesor Pentium, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, procesor 1,8 GHz (dwurdzeniowy), 4 GB RAM, procesor 2,8 GHz (dwurdzeniowy), 16 GB RAM, procesor 2,8 GHz (dwurdzeniowy), 8 GB RAM, Windows 64-bit, 8 GB RAM, Windows 64-bit, 8 GB RAM,
8 GB RAM, MicroStation lub PowerDraft CONNECT 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB karta graficzna 8 6B kompatyhilna z OpenGL 3.2 karta graficzna kompatybilna z OpenGL 3.3 karta graficzna kompatybilna z OpenGL 3.3 karta graficzna NVidia lub AMD karta graficzna 168
Edition
PRZEZNACZENIE kompleksowa edycja i przetwarzanie chmury tqczenie danych ze skaningu stacjonarnego, | do zastosowari geodezyjnych, fotogrametrycznych, do zastosowari geodezyjnych, darmowa aplikacja do przeglodania chmur aplikacja usprawnia i optymalizuje prace poréwnywanie skanéw z modelami CAD/BIM pod
punktow pochodzqcej ze skanowania naziemnego, mobilnego i lotniczego inzynieryjnych oraz architektonicznych fotogrametrycznych, inzynieryjnych oraz punkidw, do zastosowari geodezyjnych, 7 chmurami punktéw lidar w Srodowisku katem zgodnosci z projektem oraz generowanie
lotniczego i mobilnego; znajduie zastosowanie 7 wykorzystaniem chmur punkfow ze skaningu architektonicznych z wykorzystaniem chmur fotogrametrycznych, inzynieryjnych oraz AutoCAD i Revit, pozwalajgc wezytywaé do raportéw z informacjg o odchytce poszczegdlnych
w lesnictwie, budownictwie, przemysle, naziemnego i lotniczego punktow ze skaningu naziemnego i lotniczego architektonicznych z wykorzystaniem chmur oprograwmowania duze zbiory danych; jest modeli oraz czy dany model wystepuje na
zarzqdzaniv kryzysowym, modelowaniu miast punktéw ze skaningu naziemnego i lotniczego roszerzeniem pozwalajgeym wezytywac, skanach, badanie ptaskosci oraz poziomowosci
3D, tworzeniu orfofotomapy, projektowaniu a w rezultacie pracowac z danymi lidar
i inwentaryzacji drdg, modelowaniu linii bezposrednio w oprogramowaniv SketchUp.
energetycznych, analizach objgtosci, modelowaniu
powierzchni terenu itp.
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punkiow

EBN, Fast binary, Scan binary 8/16 bit, LAS 1.0-
1.2, LAZ, Leica, Optech, uzytkownika

(L3, CLR, PTS, PTX, E57, FLS, LAS

ES7, LAS, LAZ, PTS, PTX, XYZ

LAS, LAZ, DP, E57, PTS, PTX, RSP, ZFS, TXT, XYZ,
DXF, DWG, FLS, TZF

FLS, TZF, LAS, LAZ, DP, 57, PTS, PTX, RSP, ZFS,
TXT, XYZ, DXF, DWG

57, FLS, ZFS, LAS, LAZ, PTS, DP, FPR, LSPRO),
FWS, CL3, CLR, RSP, ASCII/NEZ (X.Y.Z//i/RGB)

RSP, RCS, FLS, PTS, PTX, LAS, LAZ ZFS, (L3, CLR,
E57, RSP, TXT, XYZ

formaty eksportu danych 3D

chmura punktow: LAS 1.2, LAZ, Scan binary 16/
8-it, Fast binary, EarthData EBN, EarthData
EEBN, uzytkownika; wektorowe: COLLADA, Moss
triangulation, 4ce DOT, LandXML 1.0/1.2, Bentley
Systems; rastrowe: SMS/WMS, WorldToolKit NF,
Lattice, Arclnfo, Disimp, Bentley Systems

PTX, LAS, E57, TXT, DXF, DWG

E57, LAS, LAZ, POD, PTS, PTX, RCP, TDX

LAS (1.2), LAS (1.4), LAZ, PTS, TXT, XYZ, DXF,
DWG, DGN, POD, KMZ, OB, FBX, XML, ASC, E57,
BSF, PDMSMAC, TDX

brak

nie dotyczy

modele 3D aplikacji Navisworks

NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektow punkt, linia, ptaszczyzna, krzywa oraz wszelkiego plaszczyzny, linie punkt, linia, fuk, wieloboki, okregi, automatyczne linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian, | linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian, | punkt, linia, ptaszczyzna, krzywa oraz wszelkiego nie dotyczy
rodzaju bryly wyznaczanie Srodkéw drzew, Srednicy koron stozek, torus stozek, torus rodzaju bryly
drzew, stupow oraz narozy budynkéw
automatyczna klasyfikacja chmur punkiéw tak nie tok tok tok tok tok
(grunt, rodlinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak tok tak tak tak nie
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tak tak tak nie tak nie
typu grid/TIN
generownie ortoobrazéw tak tak tok tak nie nie nie
generowanie przekrojéw tok tak tak tak tak tak nie
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie tak tak tak nie nie nie
obliczanie objetosci tak tak tak tak nie nie nie
badanie kolizji (clash detection) tok nie nie nie nie nie nie
teksturowanie chmury zdjeciami tok tak tak tak nie nie nie
generowanie filmow tak nie nie tak nie tak nie
nadawanie georeferencji tak tak tok tak nie nie nie
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak tak tak tak nie nie nie
automatyczne odnajdowanie celow tak nig tak tak nie nie nig
obstuga polskich ukt. wspétrzednych tok tak tak tak tak tak nie
transformacje chmur punktow tok tak tak tak nie nie nie
inne istotne narzedzia praca w $rodowisku Bentley Systems, - narzedzie do inspekeji chmur punktéw i modeli, narzedzie do inspekeji chmur punktéw i modeli, | Trimble ScanExplorer - mozliwos¢ wykonywania | wydajna praca w oprogramowaniu bazowym dopasowywanie poréwnywanych modeli do
automatyczne tworzenie wektorowych automatyczna rejestracja chmur (z celami i bez), automatyczna rejestracia chmur (z celami pomiardw i wstawiania komentarzy na widoku |z uwagi na optymalizacjg wyswietlania chmury rzeczywistej pozycji wynikajqeej ze skanu
modeli budynkéw (LoD 2), wektoryzacja wyodrebnianie obiektu liniowego i bez), rozbudowane opcje tworzenia przekrojéw | panoramicznym ze stanowiska skanera (RGB oraz punktdow - tworzenie raportu doktadnosci wykonania
linii energetycznych, wyszukiwanie kolizij, i modelowania, modut do inspekeji i kalibracji intensywnosc) budynku, instalacji
wyrownanie chmury pkt ze skaningu lotniczego zhiomnikéw (Tank), automatyczne usuwanie
i mobilnego, teksturowanie budynkow i modeli obiektdw ruchomych ze skanéw
terenu (miasta 3D) oraz tworzenie ortofotomapy
na podstawie chmury pkt oraz zdje¢
CENA [netto] komercyjna od 1700 euro brak danych brak danych brak danych bezptatna 0d 500 euro brak danych
DYSTRYBUTOR ProGea 4D, ProGea SKY, TPI TPl Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja Geovigo TPl
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OPROGRAMOWANIE e oo — ' J .
APLIKACJA X-Pad Office Fusion Z+F LaserControl Z+F LaserControl Scout Z+F SynCaT
AKTUALNA WERSJA 5.0 9.3 (64-bit/32-bit) 9.3 (64-bit/32-hit) nie dotyczy
PRODUCENT GeoMax ZLoller+Frohlich GmbH Zoller+Frohlich GmbH ZLoller+Frohlich GmbH
TYP APLIKACII samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA Intel Core i5, 8 GB RAM, GeForce GTX 660 brak danych brak danych brak danych
PRZEZNACZENIE do opracowari danych z odbiornikow GNSS, przetwarzanie danych pozyskanych skanerami przetwarzanie oraz rejestracja danych synchronizacja, kalibracja oraz transformacj
tachimetrow, chmur punktdw ze skanera Toller+Frahlich; rejestracja oraz transformacja 7 wykorzystaniem technologii Blue Workflow; danych pozyskanych podczas mobilnego
laserowego, fotogrametrii naziemnej chmur punktéw do dowolnego uktadu mozliwosc sprawdzenia jakosci oraz poprawnosci skanowania luserowego
wspotrzednych; filtracja chmur punktéw poprzez | rejestracji danych w terenie; praca i pozyskanie
wykorzystanie zestawu inteligentnych filtréw danych z kilku skanerow jednoczesnie
(Z+F IMAGER 5010X i 5016)
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

GeoMax Zoom300 format, LAS, E57, PTS, PTX,

IFS, ZFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,

1FS, ZFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,

IFS, ZFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,

generic ASCII XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, MPC, DP XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, MPC, DP XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, MPC, DP
formaty eksportu danych 3D DXF, DWG, OBJ, LXML, TIFF IFS, ZFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, | ZFS, ZFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS, IFS, ZFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,
XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, | XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG,
BMP, JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, BMP, JPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, PNG, BMP, IPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP,
0OSF, MPC OSF, MPC LAS, OSF, MPC
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektow brak danych nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw nie nie nie nie
(grunt, rolinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punkiow nie tok tok tak
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tok nie nie nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tok tok tok nie
generowanie przekrojow tok tak tak tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ tok tok tok tok
obliczanie objgtosci tok nie nie nie
badanie kolizji (clash detection) nie nie nie nie
teksturowanie chmury zdjeciami tok tak tak tok
generowanie filmow nie tok tak tok
nadawanie georeferencji tok tok tak tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak tak tak brak danych
automatyczne odnajdowanie celow tak tak tak tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tok tok tak tok
transformacje chmur punkiow tak tok tok tok
inne istotne narzedzia - Project To Go - zapis oraz uruchamianie projektu | Project To Go - zapis oraz uruchamianie projektu -
7 dowolnego nosnika danych, link do AutoCAD, 7 dowolnego nosnika danych, link do AutoCAD,
generowanie plikow 3D-PDF, mozliwos¢ integracji | generowanie plikéw 3D-PDF, mozliwos¢ infegracii
7 recznymi skanerami laserowymi (np. DotProduct, | z recznymi skanerami laserowymi (np. DotProduct,
Mantis), System Check - sprawdzanie aktualnej | Mantis), System Check - sprawdzanie aktualnej
kalibracji skanera laserowego marki Z+F kalibracji skanera loserowego marki Z+F
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Geoline Laser-3D.pl Laser-3D.pl Laser-3D.pl
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