


Ocen swoje
zaawansowanie cyfrowe

wwuw.bentley.com/GoingDigital

Prenumerata tradycyjna GEODETY na rok 2020

® Roczna z dostepem do internetowego Archiwum GEODETY
- 440,64 zt, w tym 8% VAT.

® Roczna studencka/uczniowska z dostgpem do internetowe-
go Archiwum GEODETY - 298,08 zt, w tym 8% VAT.

® Pojedyncze wydanie - 36,72 zt, 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 - 272,18 zt, w tym 8% VAT.

® Pétroczna - 145,81 zt, w tym 8% VAT.

® Kwartalna - 77,76 zt, w tym 8% VAT.

@ Pojedyncze wydanie - 27,54 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 oraz wystawione faktury. Zamawiaé moz-
na prenumerate oraz pojedyncze wydania. Zakupione wyda-
nia sq dostepne zaraz po dokonaniu ptatnosci elektroniczne;.
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 biezqco informowany drogg mailowq.

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

Miesiecznik geoinformacyjny GEODETA

Wydawca: Geodeta Sp. z o.0.

Redakcja: 02-541 Warszawa, ul. Narbutta 40/20

tel./faks (22) 849-41-63, 646-87-44

e-mail: redakcja@geoforum.pl, www.geoforum.pl

Zespét redakeyiny: Katarzyna Pakuta-Kwieciriska (redaktor
naczelny), Anna Wardziak (sekretarz redakcji), Jerzy Przywara,
Bozena Baranek, Jerzy Krélikowski, Damian Czekaj,

Bogdan Grzechnik.

Opracowanie graficzne: Andrzej Rosotek.

Niezaméwionych materiatéw redakcja nie zwraca. Zastrzegamy
sobie prawo do dokonywania skrétéw oraz do wiasnych tytutéw
i srodtytutéw. Za treéé ogtoszen redakcja nie odpowiada.
Copyright©Geodeta Sp z 0.0.

Wszystkie prawa zastrzezone (tgcznie z umaczeniami na jezyki
obce)

W NUIVIED
Stojq, jezdzq i latajg

Gdy w 2008 roku publikowalismy pierwsze wydanie nie-
zbednika o skanerach laserowych, sprawa byla jasna: to
instrumenty, ktdre stoja na statywie i przez kilka minut
wykonuja pojedynczy skan. Wprawdzie od czasu do czasu
mozna bylo zobaczy¢ skaner na samochodzie czy todzi, ale
raczej traktowano to jako ciekawostke dla naukowca lub
bogatej firmy. Ostatnio coraz wiecej specjalistéw zaczeto
dostrzegac, ze skanery naziemne maja ré6zne ograniczenia,
dlatego warto taczyc¢ ten typ skanowania z innymi: mobil-
nym, lotniczym, pieszym, batymetrycznym czy bezzaltogo-
wym. Konsekwentnie zmierzamy zatem do tego, ze firmy

z branzy LiDAR bedg posiadaty po kilka skaneréw, a takze
opanowane umiejetnosci integracji dostarczanych przez nie
danych (coraz czesciej réwniez z danymi z innych senso-
réw). Wychodzac naprzeciw tym potrzebom, od biezacego
wydania niezbednika zestawienie instrumentéow dzielimy
na cztery kategorie. Czy na tym sie skoniczy? Watpliwe!
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Fot. na okfadce: tréjwymiarowy model Nowego Tajpej wygenerowany
w oprogramowaniu ContextCapture (zrédto: Bentley Systems)

GEODETA 3

SKANOWANIE LASEROWE NR 1 (6) LISTOPAD 2019


http://geoforum.pl/?menu=46807,46877,47010&link=kontakt-prenumerata-geodety-prenumerata-geodety
mailto:prenumerata%40geoforum.pl?subject=
https://egeodeta24.pl
https://egeodeta24.pl
https://egeodeta24.pl/#/
https://geoforum.pl/prenumerata/
https://www.bentley.com/goingdigital
https://geoforum.pl/prenumerata
https://egeodeta24.pl/#/publicproducts

GEOPROJEKT

Integracja roznych metod pomiarowych do wizualizacji obiektéw architektonicznych

Skany i zdjecia

Specjalisci z firmy scan 3D udowadniaja, ze skano- | 3

wanie laserowe i fotogrametria moga sie
doskonale uzupelniac.
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Oteksturowany model kamienic
przy ulicy Batuckiego we Wroctawiu

Model pozostatosci Starej Synagogi w Tarnowie jako wynik skanowania i zdjeé z drona
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becnie do naszej firmy
0 zglasza sig sporo klien-

téw z branzy architekto-
niczno-budowlanej, ktérych
»problemy” inzynierskie roz-
wigzujemy z wykorzystaniem
skaneréw naziemnych i apa-
ratéw fotograficznych. Reali-
zowane przez nas zlecenia sg
bardzo réznorodne i pocho-
dza z réznych zakatkéw Pol-
ski, a nawet $wiata.

o Ulica Wroctawia

Celem jednego z ciekaw-
szych przedsiewzie¢ bylo
stworzenie modelu 3D wro-
clawskiej ulicy Batuckiego
na potrzeby pilotazowego
projektu z zakresu smart ci-
ty. Ulica ta ma okolo 160 m
dlugosdci i jest zabudowana
XIX-wiecznymi kamienicami
o bogato zdobionych elewa-
cjach. W zadaniu tym wyko-

Model 3D sali muzycznej Gamle Logen w Oslo pozwoli zachowadé wierny stan obiektu w wersji cyfrowe|

rzystali§my skaner laserowy
Faro S70, drona DJI Phantom
4 Pro v2.0 oraz aparat fotogra-
ficzny SLR Nikon 750. Praca
w terenie zajela kilka godzin
i obejmowata: skanowanie
laserowe na 90 stanowiskach
z rozdzielczoscia 3 mm na
10 m, nalot dronem nad da-
chami budynkéw oraz ele-
wacjami budynkéw (pozys-
kalismy ponad 5 tys. zdje¢
z pikselem terenowym 2 cm)
oraz wykonanie fotografii na-
ziemnych najbardziej ztozo-
nych ornamentéw fasad (oko-
1o 5,2 tys.). Zdjecia i chmury
punktéw przetworzylisSmy
w programie Reality Captu-

re — wedlug nas najlepszym,
a zarazem najwierniej odwzo-
rowujacym rzeczywisto$¢ na-
rzedziu do opracowania tego
typu danych. Efektem final-
nym byl oteksturowany mo-
del 3D ulicy.

o Sala koncertowa i bima
Réwnie interesujacy pro-
jekt realizowalismy w stoli-
cy Norwegii Oslo — zeskano-
walismy wnetrze wytwornej
XIX-wiecznej sali muzycznej
Gamle Logen. Jest to okazate
miejsce, w ktéorym odbywa-
ja sie zaréwno koncerty, jak
i konferencje oraz bankiety.
Pomiarem objete zostaly m.in.
zdobienia, ornamenty oraz
malowidta. Schemat dziata-
nia byl podobny jak w przy-

Model 3D
poktadu tankowca

padku poprzedniego przedsie-
wzigcia — wykorzystalis$my ten
sam sprzet i oprogramowanie
do postprocessingu. Pomiary
zajely nam 10 godzin. W tym
czasie wykonalismy 40 ska-
néw z rozdzielczo$cig 3 mm
na 10 m (z podwyzszona do-
ktadnoscig skanowania 3D
oraz z wykorzystaniem trybu
HDR) oraz 1000 zdje¢ z roz-
dzielczoscig 24,3 Mpx. Model
3D wykonano w celu wierne-
go zachowania stanu obiektu
w wersji cyfrowe;j.
Najswiezszy projekt to wi-
zualizacja zabytkowej bimy
Starej Synagogi w Tarnowie
— pozostalosci obiektu o bo-
gatej historii wybudowanego
w XVII wieku. Bima to pod-
wyzszone miejsce stawiane
w centrum synagogi stuzgce
do wykladania i czytania To-
ry oraz jako méwnica. Row-
niez w tym przypadku pozys-

kalismy i zintegrowalismy
chmury punktéw z naziem-
nego skanowania (22 stano-
wiska) oraz zdjecia z drona
(700 fotografii).

oTakie przemyst
Opisane przedsiewzie-
cia zwigzane sa z branza
architektoniczna, jednak
Swiadczymy swoje ustugi
w znacznie szerszym zakre-
sie. Skanowanie sitowni stat-
kéw w celu projektowania
nowych systeméw oczysz-
czania woéd balastowych
i uktadéw oczyszczania spa-
lin, badanie deformacji kon-
strukcji inzynierskich czy
modelowanie 3D wnetrz fa-
bryk przemystowych na pod-
stawie chmur punktéw - to
przyktady innych zadan,
ktére z powodzeniem reali-
zujemy i w ktérych réwnie
skutecznie chwytamy rze-
czywistosc!
Daria Gawryszewska, Szymon Bloch
scan 3D



https://scan-3d.pl/
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(zas to pienigdz

Eksport ustug geodezyjnych przez lata byl polska specjalnoscia.
A czy skanowanie laserowe w innych krajach moze by¢ dla nas
oplacalne? Tak, ale decyduje o tym rachunek ekonomiczny i se-
lekcja zamowien pod katem twardych zasad rynkowych.

laserowego 3D staje sie

coraz bardziej popular-
na. Wykorzystuja ja nie tylko
firmy geodezyjne i architekto-
niczne, ale takze stuzby pan-
stwowe — policja czy straz po-
zarna. Zalet skanowania nie
sposéb przecenic. Nasza fir-
ma Kadex zajmuje sie tg tech-
nologig od 2009 roku. W cia-
gu ponad 10 lat wykonali§my
kilkaset projektéow z uzyciem
skaner6w. Niektore z nich wy-
magaly od nas zalozenia po-
nad tysigca stanowisk pomia-
rowych! Teraz juz wiemy, ze
wdrozenie technologii ska-
nowania laserowego wymaga
nie tylko pozyskania niezbed-
nego sprzetu i oprogramo-
wania, ale réwniez, a moze
przede wszystkim, dotarcia do
odpowiedniego klienta i stwo-
rzenia systemu, ktory — poza
satysfakcjg — przynosi kon-
kretne profity. W tym catym
procesie niezwykle istotny jest
rachunek ekonomiczny i se-
lekcja zaméwien pod katem
twardych zasad rynkowych.

T echnologia skanowania

o Im dalej, tym lepiej
Nasza praca jest tym cen-
niejsza, im wieksze korzysci
przynosi klientom. Latwo do-
wiesé¢, ze dla zamawiajacego
atrakcyjno$¢ skanowania la-
serowego roénie wraz z jego
odlegtoscig do obiektu stano-
wiacego przedmiot zaintere-
sowania. W pewnym momen-

Skanowanie laserowe fabryki
Volkswagena
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Doswiadczenia firmy Kadex w skanowaniu poza granicami Polski

cie bardziej optacalne staje
sie przygotowanie wirtual-
nego modelu i praca na nim
niz osobista wizyta w terenie.
Ten oddalony obiekt mozemy
zeskanowac i na tej podsta-
wie przygotowac szczegblo-

wa dokumentacje do dalszego
wykorzystania. Tak powstat
pomyst realizacji projektow
poza granicami naszego kra-
ju. Dzi$§ mozemy sig pochwa-
li¢ pracami wykonanymi
w Rosji, Ukrainie, Szwajca-

rii, Norwegii, Finlandii, Bul-
garii, Niemczech i Meksyku.
W trakcie pisania tego arty-
kutu przygotowujemy sie do
wyjazdu na Tajwan, gdzie
wykonamy skanowanie dla
austriackiego klienta.
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Pomiar polskiej ambasady
w Bufgarii

Powszechnie wiadomo, ze
poprawnie uzyskana i opra-
cowana chmura punktow jest
produktem cennym, komplet-
nym i trwatym. Ale bardzo
rzadko jest produktem kon-
cowym. To w zasadzie pod-
stawa do licznych opraco-
wan, ktérych przygotowanie
jest zmudne i zwykle trwa
znacznie dluzej niz samo
wykonanie pomiaru. Dlate-
go koszt realizacji zagranicz-
nych projektéw nie jest duzo
wyzszy niz krajowych. Decy-
duje o nim przede wszystkim
ilo$¢ czasu poswieconego na
konkretne przedsiewzigcie,
a ten przeznaczony na prace
w terenie stanowi przeciez za-
ledwie utamek catosci.

Praca w krajach Unii Euro-
pejskiej niewiele r6zni sie od
wykonywanej w naszym kra-
ju, sprzet nie wymaga spe-
cjalnych dokumentéw wyjaz-
dowych, a podczas przelotu
wiekszo$¢ wartosciowych rze-
czy mozna zmies$ci¢ w bagazu
podrecznym. Bywa, ze zabie-
ramy wszystko do samochodu,
jesli zrachunku ekonomiczne-
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Tréjwymiarowy model przepompowni w Szwaijcarii

go wynika, ze to bardziej opta-
calny srodek transportu, albo
gdy tak jest nam wygodniej.
Poza Unig sprawy sie nie-
co komplikuja, trzeba mocniej
pochyli¢ sie nad logistyka,
koszty iliczba potrzebnych do-
kumentéw rosna, ale nie sg to
trudnosci, ktérymi nie mozna
pokona¢. Po kilku wyjazdach
czes$¢ kwestii rozwigzujemy
juz niemal automatycznie.

o Dlaczego to takie optacalne
Piszac ,oplacalne”, nie
mamy na my$li przycho-
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déw z konkretnego projektu,
ale oplacalnos¢ dla klienta.
Obiekty pomierzone z wy-
korzystaniem technologii
skanowania 3D ,trafiaja” do
biura niemal kompletne, od-
wzorowane bez zadnego
kompromisu. Przy popraw-
nie wykonanej pracy mozna
wlasciwie wykluczy¢ ryzy-
ko koniecznosci powrotu na
miejsce pomiaru, co wigzato-
by sie z dodatkowymi kosz-
tami. Szczegdlnie gdy obiekt
oddalony jest o setki, a nawet
tysigce kilometréw.

Skanowanie wykonane jest
na konkretny moment i jakie-
kolwiek zmiany obiektu nie
spowodujg utraty informacji
uzyskanych w dniu pomiaru.
Co wiecej, zdobyty materiat
bezpiecznie przechowujemy
przez uméwiony z klientem
okres. Jesli zatem zaistnieje
potrzeba uszczegélowienia
pierwotnego modelu, jest to
w kazdej chwili mozliwe.
Czesc¢ klientéw nigdy nie wi-
dziala obiektu, ktéry opraco-
wujemy, inaczej niz na ekra-
nie monitora.

Z naszych obserwacji wy-
nika, ze dla zamawiajacych
najwiegksza warto$¢ ma czas.
Koszty poniesione na ustu-
gi majg zwykle drugorzedne
znaczenie i klient jest gotow
zaplaci¢ wiecej, byle tyl-
ko zaoszczedzi¢ na czasie.
Trzeba przy tym pamietac,
ze najczesSciej nasza praca to
tylko fragment wiekszej ukta-
danki.

Sytuacja gospodarcza na-
szego kraju jest znaczacym
utatwieniem. Choc¢ to sie po-
woli zmienia, nadal koszty

Model 3D szpitala w Niemczech

GEOPROJEKT

pracy w Polsce sa nizsze niz
na Zachodzie, co daje nam
przewage nad konkurencjg
z innych krajéw Unii Euro-
pejskiej. Wielu partneréw
docenia nasz profesjonalizm,
a nasze prace niczym nie od-
biegaja od opracowan firm
zajmujacych sie podobnymi
ustugami np. w Niemczech.
Z rozmow z klientami wiemy,
ze oni réwniez dokonuja wy-
boru, kierujac sie rachunkiem
ekonomicznym. To wszystko
powoduje, ze powstaje niemal
doskonatly uktad, w ktérym
kazda ze stron zarabia wie-
cej niz w przypadku ograni-
czenia sie tylko do rodzimego
rynku ustug.

o Podroze skanera

Nasze skanery przebyly juz
tysigce kilometréw. Uzywamy
gléwnie instrumentéw firmy
Faro z uwagi na ich kompakto-
we rozmiary i tatwos$¢ w trans-
porcie. W Meksyku skanowa-
lis$my jedna z najwiekszych na
$wiecie fabryk samochodéw
Audi. Projekt realizowany byt
przez polaczone sity dzialow
skanowania 3D i geodezji dla
firmy z siedziba w Niemczech,
a wynik naszej pracy odbiera-
fo biuro w Rumuni. I same
pomiary to zaledwie miesiac
spedzony w dos¢ cieptym kli-

macie, a opracowanie — kilka
miesiecy pracy w Polsce.

Na koncie mamy tez przygo-
towanie szczegéltowych mode-
1i 3D kilkunastu przepompow-
ni dla klienta ze Szwajcarii,
ktéry wraca do nas czesto z ko-
lejnymi ciekawymi zadania-
mi. Projekt ten trwal péttora
roku, ale sam proces skanowa-
nia zamknat sie w dwdch kil-
kudniowych sesjach pomiaro-
wych. Podczas jego realizacji
musieliSmy doszlifowac nasz
niemiecki, aby zrozumie¢ sta-
rg dokumentacje techniczng,
ktéra po zakonczeniu prac mo-
gla juz spocza¢ na wieki w ar-
chiwum.

Skanowalismy tez instala-
cje przemystowe w Norwe-
gii i Finlandii. W Niemczech
stworzyli$my model szpitala,
ktérego przebudowe koordy-
nowal nasz partner. W Rosji
i na Ukrainie pracowalismy
dla projektantéw przygotowu-
jacych adaptacje wnetrz cent-
réw handlowych. W Bulgarii
celem byla polska ambasada.
Teraz siedzimy na walizkach,
szykujac sie na naszg najdal-
szg podroz. Kierunek — Ma-
iliao na wyspie Tajwan. Tam
czeka nas kilka dni pomiaréw
w zaktadzie przemystowym.

tukasz Filipowski
Kadex Iniynieria Sp. z 0.0.
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Firma Altus z Warszawy we wspoélip
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na wykonata skanowanie laserowe cze$ci Sanktuarium Matki
Bozej w Swietej Lipce. Pozyskane dane postuza do prac reno-

wacyjnych i konserwatorskich.

bardzo dobrze spraw-

dza sie w inwentaryzacji
obiektéw zabytkowych. Tech-
nologia ta pozwala na uzyska-
nie w krotkim czasie ogromnej
iloéci informacji geometrycz-
nych o mierzonej budowli,
w tym o drobnych detalach.
Ma to duze znaczenie w przy-

S kanowanie laserowe 3D
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padku obiektéw o nieregular-
nych ksztaltach, szczegdlnie
wtedy, gdy zachodzi potrze-
ba zaprojektowania nowych
elementéw pasujacych do juz
istniejacych. Przykiadem za-
stosowania tej technologii jest
inwentaryzacja zabytkowego
sanktuarium w Swietej Lipce
w lutym 2018 1.

o Obiekt kultu

Swieta Lipka to zabytek
o niezwyktej wartosci, zali-
czany do najwspanialszych
przykladéw péznego baro-
ku w Polsce. Zespét archi-
tektoniczny tworza kosciot
(wzniesiony z inicjatywy je-
zuitéw w latach 1688-1693;
fasada ukonczona w 1730 1.),

obiegajace go z czterech
stron jednokondygnacyjne
kruzganki (1694-1708) oraz
skrzydlo domu klasztornego
(1695-1698). Kruzganki z ka-
plicami krytymi koputami
w narozach otwieraja sig sze-
rokimi arkadami na dziedzi-
niec. Wchodzi sie na niego
przez barokowg brame z kra-

tg o roslinnych ornamentach.
Kosciot wraz z kruzgankami
dekorowany jest unikalnym
w skali kraju malarstwem
iluzyjnym.

o Przeszklone kruzganki
Jednym z pierwszych zadan
firm Altus i GeoFIX bylo ska-
nowanie wnetrz kruzgankéw,
ktére okalajg bazylike. Pozys-
kane w wyniku pomiaréw da-
ne zostaly wykorzystane do
zaprojektowania szyb o od-
powiedniej geometrii tukow.
Aby zabezpieczyc¢ freski i rzez-
by przed wplywem warunkéw
atmosferycznych, a jednoczes-

.. "

nie zachowa¢ zabytkowy cha-
rakter obiektu, zdecydowano
sie zabudowa¢ arkady szkla-
nymi przegrodami.

W celu uniknigcia btedow
bedacych wynikiem taczenia
skanéw kazda z 74 arkad po-
mierzono z osobnego stano-
wiska. Dane pozyskano z roz-
dzielczoscig 5 mm na 5 m.
Na podstawie kazdego ska-
nu zostal opracowany prze-
kréj pionowy tuku w miejscu
projektowanej szklanej prze-
grody.

Skanowanie w kaplicy naroznej
sanktuarium

GEOPROJEKT

o Elewacje i strych
Pomiarowi inwentaryza-
cyjnemu podlegaly ponadto
elewacje kosciota i domu za-
konnego, a takze ogrodzenie
zewnetrzne. Na podstawie
kolorowej chmury punktéow
uzyskano rzuty elewacji do
dalszych prac projektowych
i konserwatorskich. Wyni-
ki skanowania pomoga m.in.
w przygotowaniu projektu
wymiany i renowacji stolar-
ki okiennej. W uzupetnieniu
realizowanych réwnocze$nie
pomiaréw tachimetrycznych
stuzacych do aktualizacji
mapy zasadniczej wykonano
réwniez skanowanie lasero-

we przylegtych do komplek-
su klasztornego terenow.

Kolejnym elementem zle-
cenia byl pomiar strychu
znajdujacego sie nad domem
zakonnym. Na podstawie
chmury punktéw wygenero-
wano rzuty i przekroje. Uzys-
kano pelng informacje o ist-
niejacej wiezbie dachu, jego
wymiarach i geometrii, nie-
zbedng do zaplanowania prac
remontowych.

Podczas skanowania lase-
rowego pozyskano takze da-
ne niekonieczne potrzebne do
wykonania biezgcego zlecenia.
W przypadku obiektéw zabyt-
kowych jest to o tyle cenne, ze



stanowi dokumentacje obiek-
téw na dany dzien. W Swigtej
Lipce w zasiegu skanera znala-
zly sig m.in. zabytkowa krata
stanowigca wejscie do klasz-
toru, niektére rzezby, a takze
freski w kaplicach naroznych.
Takie dane, cho¢ obecnie nie
sq przetworzone, majg du-
zg warto$¢ historyczng oraz
dokumentacyjng i w kazdej
chwili moga zosta¢ wykorzys-
tane. Jest to jedna z wielu zalet
stosowania technologii skano-
wania laserowego.

o Technologia

Skanowanie instrumen-
tem Leica C10 zajelo lacznie
4 dni. Na terenie obiektu za-

&

lozono osnowe realizacyjna,
a nastepnie z uzyciem tachi-
metru Leica TS09 pomierzo-
no ja i tarcze wykorzystane
pozniej do taczenia chmur
punktéw. Lacznie wykonano
163 skany. Uzyskano chmure,
ktéra przed procesem oczysz-
czenia i unifikacji sktadata
sie z 930 mln punktéw. Po
wyréwnaniu osnowy wraz
z tarczami pomiarowymi
wykonano taczenie skanow
w programie Cyclone. Dalsze
opracowanie przeprowadzo-
no w programach typu CAD.
Chmure punktéw oraz inne
wyniki prac mozna zobaczy¢
na stronie www.altusgeode-
zja.pl/swlipka

llustracje na obu stronach: Swieta Lipka w chmurze punktéw
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niary zabytkow to tyl-
ko jedno z wielu zastosowan
skanowania laserowego w fir-
mie Altus. Iloé¢ danych geo-
metrycznych i szybko$¢ ich
pozyskiwania czynia te meto-
de bardzo efektywnag. Otrzy-
mane w ten sposdb informacje
pozwalaja na doktadne odwzo-
rowanie wszystkich, nawet
najdrobniejszych szczegdtéw.
Stanowig kompletng dokumen-
tacje stanu zabytku, szczegdl-
nie cenna, gdy obiekt ulegnie
zniszczeniu.
Grzegorz Krason

EOPROJEKT
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Wykorzystanie danych z drona do opracowania MdcP, NMT oraz przekrojow poprzecznych

30 kilometrow
w pottora miesigca

Jak zwigekszy¢ efektywnos¢ opracowania map? Jak ograniczyc
kosztowne i niekiedy ucigzliwe prace terenowe? Jak poprawic
jakos¢ pozyskiwanych danych? Jak usprawni¢ prace naszych
klientéw, ktérzy korzystaja z dostarczanych przez nas opra-
cowan i danych geodezyjnych? Te pytania zadajemy sobie

w firmie Geoxy prawie codziennie, realizujac kolejne zlecenia.
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wigzan, niestandardowe-
go podejécia do wykony-
wanych prac. Korzystamy
z réznych technologii przy

P oszukujemy nowych roz-

e ik =

Chmury punktéw ze skanowania laserowego z putapu BSL

zadaniach, ktére pozornie
wydaja sie juz doskonale
zbadane i nie wymagaja zad-
nych innowacji. Chetnie sto-
sujemy m.in. szeroko rozu-

miang fotogrametrie, w tym
skanowanie laserowe. Pozys-
kiwane z putapu BSL da-
ne LiDAR wykorzystujemy
przede wszystkim do opraco-
wywania map do celéw pro-
jektowych (MdcP), sklasyfi-
kowanych chmur punktéw,
numerycznych modeli tere-
nu (NMT) oraz modeli 3D
(tzw. PhotoMesh). Dlaczego
decydujemy sig na skanowa-
nie? Odpowiedzi dostarczy
jeden z naszych projektow
realizowanych w 2018 r.

o Krotki termin

Wspomniane przedsiewzie-
cie obejmowato wykonanie
MdcP, NMT oraz przekro-
jow poprzecznych dla obiek-
tu liniowego — walu przeciw-
powodziowego o dlugosci
okoto 30 km zlokalizowanego
w poblizu jednej z rzek w Ma-
lopolsce. Klient oczekiwat
kompletu danych w formie
cyfrowej, wektorowej oraz 3D.

Umowe podpisaliSmy péz-
ng jesienia ub.r. Biorac pod
uwage bardzo krétki termin
realizacji zaméwienia (mniej
niz péitora miesigca) oraz
zblizajacy sie zime, zdecydo-
wali$my sie na zastosowanie
technologii fotogrametrycz-
nej jako wiodacej podczas
realizacji projektu.

Wszystkie plany nalotow
opracowali$my juz na etapie
przygotowania oferty, wiec
niezwlocznie po podpisaniu
umowy przystapiliSmy do
sygnalizacji polowej osnowy
fotogrametrycznej. Nastep-
nie rozpoczegliémy pozyski-
wanie zdjeé oraz skanowanie
laserowe z wykorzystaniem
dronéw. Obszar opracowa-
nia byl bowiem zbyt maty,
aby korzystac¢ z samolotu. Po-
nadto zakltadane parametry
zdje¢ oraz danych LiDAR nie
bytyby mozliwe do uzyskania
z wyzszego pulapu lotnicze-
go. Zdjecia wykonali§my apa-
ratem Sony Nex 5 zamonto-
wanym na dronie UX5 firmy
Trimble, a chmury punktéw —
skanerem VUX 1 podwieszo-
nym pod BSL-RiCopter firmy
Riegl.

o Analizy

Pozyskanie zdje¢ lotni-
czych z rozdzielczoscia oko-
o 2,5 cm i chmury punktéw
z gestoScia powyzej 100 pkt/
m?dla catego obszaru opraco-
wania zajeto kilka dni. Po za-
koniczeniu prac terenowych
—wiedzac juz, ze opady desz-
czu i $§niegu nie pokrzyzu-
ja nam planéw — zyskali$my
pewnosc, ze uda nam sie pro-
jekt zrealizowaé¢ w terminie.
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Chmury punktéw ze skanowania laserowego z putapu BSL

Wszystkie oczekiwane pro-
dukty moglismy opracowac
z juz pozyskanych danych.
PrzeanalizowaliS$my na-
stepnie wszystkie materiaty
otrzymane z PODGiK. Oka-
zalo sig, ze dzieki danym ze
skanowania i zdjeciom lot-
niczym jesteSmy w stanie
znacznie lepiej zinterpreto-
wac uksztaltowanie terenu,

nych w osrodku. Dotyczylo
to przede wszystkim skarp
(znajdujacych sie zaréwno
na obszarach zadrzewionych,
jak i otwartych), rowéw i in-
nych form uksztattowania te-
renu istotnych z punktu wi-
dzenia MdcP czy NMT.
Podczas analizy materia-
16w z PODGIK zauwazylismy
tez, ze polozenie czesci istnie-

i musi zosta¢ skorygowane.
Podjelismy zatem decyzje, ze
dla catosci obszaru opraco-
wania pozyskamy wszystkie
szczegbly terenowe na nowo,
z naciskiem na uwzglednie-
nie skarp, rowéw oraz in-
nych elementéw zwigzanych
z uksztaltowaniem terenu.

o Klosyfikacjo

go, wykorzystujac dane Li-
DAR, wykonalismy bardzo
doktadng i czasochtonng
klasyfikacje chmury punk-
téw. Miala nam ona pozwo-
li¢ na pozyskanie informa-
¢ji o uksztaltowaniu terenu
z doktadnoscia nie gorsza niz
10 cm.

Nalezy tu podkresli¢, ze
klasyfikacja chmury punk-

powinna by¢ zdecydowanie
lepszej jakosci niz w projek-
tach ISOK czy CAPAP. Do-
puszczalny w nich poziom
bledéw klasyfikacji (1% dla
klasy ,,punkty lezace na grun-
cie” oraz 5% dla pozostatych
klas) jest zbyt wysoki jak na
potrzeby naszych opracowan.

Dodajmy jeszcze, ze gestosé
chmury punktéw wynoszaca
4 lub 12 pkt/m? (ISOK, CA-
PAP) nie pozwala na prawid-
lowsq interpretacje wszyst-
kich szczeg6téw terenowych
wymaganych podczas opra-
cowywania MdcP. Skanowa-
nie z gestoscig 100 pkt/m? ma
zdecydowanie wieksze walo-
ry interpretacyjne. Wykonu-
jac w ramach naszego projek-
tu precyzyjng klasyfikacje
spunktéow lezacych na grun-
cie”, uwzglednialiémy 100%
wszystkich obiektéw tereno-
wych, ktére stanowig element
MdcP.

Mimo tak precyzyjnej
i szczegbdlowej klasyfikacii,
analize chmury punktéw
polaczyliémy z pomiarem
stereoskopowym. Integracja
tych dwdéch metod zapewni-
ta dodatkowa weryfikacje,
a zatem wiekszg wiarygod-

GEOPROJEKT

te roslinnoscia, jednak nale-
7y pamietac, ze w przypadku
zwartej, bardzo gestej flory
odwzorowanie powierzchni
terenu nie zawsze jest w pelni
skuteczne i poprawne.

Lacznie podczas prac — na
chmurze punktéw i stereo-
skopowych — pozyskalismy
okoto 30 tys. punktéw pomia-
rowych (pikiet), ktére postu-
zyly nam do stworzenia zle-
conych produktow.

o Doktadnos¢

Opracowane dane LiDAR
byly sprawdzane z uzyciem
pomiaréw GNSS. Weryfi-
kacja zostata wykonana za-
réwno na powierzchniach
utwardzonych (drogi asfalto-
we, betonowe), jak i natural-
nych (poroéniety trawg wat
przeciwpowodziowy). Lacz-
nie wykonaliémy pomiar na
500 punktach kontrolnych
w 18 réwnomiernie rozmiesz-
czonych lokalizacjach.

Réznice wysokosci na po-
wierzchniach utwardzonych
nie przekroczyly 2 cm. Po-
czatkowo tak wysoka doktad-
no$¢ pomiaréw byta dla nas
na tyle zaskakujaca, ze wyko-
nalis$my dodatkowe pomiary

mane wyniki. R6znica wyso-
kosci punktéw mierzonych
na powierzchniach natural-
nych wyrazona w postaci
RMSEH wyniosta okoto 5 cm.
Podczas analizy pomiaréow
kontrolnych szczeg6lng uwa-
ge zwracaliSmy na obszary,
gdzie wystepowata zwarta
i ggsta roslinnosc¢. Na terenie
poro$nietym wysoka trawg
réznice miedzy danymi Li-
DAR a pomiarem GNSS siega-
ty nawet 20 cm. Wynikaly one
z ograniczonych mozliwosci
penetracji wigzki lasera ska-
nera. W takich przypadkach
stosowali§my dodatkowo
uzupelniajacy pomiar tereno-
wy GNNS lub pomiar stereo-
skopowy, aby zapewni¢ wy-
magang dokladno$¢ pomiaru
szczegolow terenowych.

o Dobra alternatywa

Czy warto wykonywac
skanowanie laserowe i po-
miary fotogrametryczne
podczas opracowania MdcP,
NMT oraz przekrojow te-
renowych? Na podstawie
wlasnych doswiadczen od-
powiadamy - tak. Dzieki za-
stosowaniu tych technologii
bylismy w stanie zrealizowac

korzystnych warunkéw at-
mosferycznych. ,Tradycyj-
ny” pomiar tachimetryczny
lub GNSS w takim terminie
nie bytby mozliwy do wyko-
nania.

Posiadajac precyzyjnie
sklasyfikowang chmure
punktéw, moglismy wygene-
rowa¢ NMT o dowolnym ,,0cz-
ku siatki”, tworzy¢ przekroje
terenowe w kazdym wskaza-
nym przez klienta miejscu.

Czy zatem po tym projek-
cie, zakonczonym dla nas
sukcesem, zawsze stosujemy
szeroko rozumiang fotogra-
metrie podczas opracowan
geodezyjnych? Ot6z nie!

Prowadzac dziatalnosé
gospodarczg, musimy do-
ktadnie przeanalizowac
wszystkie koszty i korzysci
wynikajace ze stosowanych
technologii. Staramy sie do-
kladnie poznaé obszar opra-
cowania, oczekiwania klien-
ta, czas przeznaczony na
realizacje projektu i dopie-
ro wtedy podejmujemy osta-
teczna decyzje. Z pewnos-
cig jednak rola technologii
fotogrametrycznych rosnie
i w miare mozliwosci chet-
nie je stosujemy.

niz gdybys$my bazowali tyl-  jacych w terenie obiektow jest Przed przystapieniem do  téw do opracowywania MdcP no$¢ danych. Skaner dobrze  kontrolne, ktére jednak po-  ten projekt w krétkim czasie, Mirostaw Guzik
ko na mapach zgromadzo- nieprawidlowe (nieaktualne) pomiaru fotogrametryczne- lub przekrojéw terenowych penetruje obszary porosnig-  twierdzily pierwotnie otrzy-  bez obawy o wystapienie nie- Geoxy
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Fragment mapy do celéw projektowych opracowanej na podstawie danych fotogrametrycznych Realizacja przekrojéw poprzecznych
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Wykorzystanie technologii ContextCapture
wraz ze zdjeciami lotniczymi i chmura-

mi punktéw z naziemnego skanowania
laserowego pozwolito firmie RealWorld

na szybsze, tansze i doktadniejsze odwzoro-
wanie 1000-hektarowego obszaru miejskiego
na Tajwanie.
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owe Tajpej to najlud-
N niejsze miasto Tajwa-

nu powstate w 2010 r.
w wyniku przeksztalcenia
dotychczasowego powia-
tu Tajpej w jednolity obszar
miejski. Kilka lat p6zniej fir-
ma RealWorld Engineering
Consultants otrzymata zle-
cenie wykonania pomia-
ru i stworzenia tréjwymia-
rowego modelu dla 1000 ha
Nowego Tajpej. Obszar ten

GEOPROJEKT

jest gesto zabudowany, znaj-
duje sie tam m.in. 4 tys. bu-
dynkéw. Projekt o wartosci
okolo 265 tys. dolaréw za-
konczono pod koniec sierp-
nia 2017 r., a otrzymane mo-
dele sa wykorzystywane do
dalszego planowania urbani-
stycznego i analizy miasta.

o Tworzenie modeli GIS 3D
Do zadan firmy RealWorld
nalezato pozyskanie danych,
stworzenie modelu 3D, a tak-
ze opracowanie aplikacji, kt6-
ra umozliwi przeszkolonym
pracownikom wykonywanie
analiz GIS. Gléwne wyzwa-
nie stanowil niewatpliwie
pierwszy etap projektu. Tra-
dycyjne metody pomiarowe
w przypadku tak duzego za-
budowanego obszaru mogty
okaza¢ sie nieekonomiczne
i zbyt czasochlonne. Zespoét
projektowy zdecydowat sie
wiec na wykorzystanie Con-
textCapture — technologii
modelowania rzeczywistosci
3D firmy Bentley, i integra-
cje danych przestrzennych
(zdje¢ i chmur punktéw) po-
chodzacych z wielu zrédet.

Maodel 3D Nowego Tajpej

ContextCapture umozliwia
taczenie r6znych typéw da-
nych w celu uzyskania do-
ktadnych modeli 3D. W wie-
lu sytuacjach zdjecia lotnicze
pionowe i ukosne nie pozwa-
lajg na kompletne odwzoro-
wanie obiektéow — ich czesci
pozostajg niewidoczne dla
aparatéw. I tutaj z pomoca
przychodzi technologia ska-
nowania laserowego. Wszel-
kie luki zespdl RealWorld
uzupelnial wtasnie z wyko-
rzystaniem naziemnych ska-
nerow.

o Skuteczna wspdtpraca
Aplikacja ContextCaptu-
re umozliwia eksport mode-
li w wielu popularnych for-
matach (takich jak OBJ, DAE,
KML i Cesium), co ulatwia
ich wymiane i wspélprace
miedzy ré6znymi branzami
i osobami zainteresowanymi
projektem. Technologia Bent-
leya zapewnia latwy pomiar
ianalize danych. Zespét pro-
jektowy moze zaoszczedzic¢
czas, wykonujac precyzyjne
pomiary odleglosci, objetos-
ci i pdl powierzchni bezpo-
srednio na modelu. Opro-
gramowanie ContextCapture

ulatwia takze tworzenie pre-
cyzyjnych map i realizacje
prac inzynierskich.

o Wigcej w krétszym czasie

Praca z wykorzystaniem
ContextCapture wymagata
zaangazowania dziesiecio-
krotnie mniej licznego zes-
polu RealWorld niz przy
tradycyjnej metodzie budo-
wy modelu 3D. Zaoszczedzo-
no 90% catkowitego czasu
projektu i obnizono koszty
o prawie 80%. Ponadto za-
stosowanie zaréwno foto-
grafii lotniczej, jak i chmur
punktéw pomogto w zwiek-
szeniu doktadnosci modelu
od 20 do 30%.

Nowe Tajpej zamierza kon-
tynuowac rozwéj nowej in-
frastruktury, a takze utrzy-
mywa¢é istniejgce obiekty.
Modele GIS 3D stworzone
przez firme RealWorld uta-
twig prace przyszlym in-
westorom. Analizy urbani-
styczne z wykorzystaniem
aplikacji i map 3D pomo-
ga w projektowaniu nowych
przestrzeni miejskich w naj-
wiekszym mie$cie Tajwanu.

Chintana Herrin
Bentley Systems



https://www.bentley.com/pl
https://www.bentley.com/pl
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Skanowanie 3D w kontroli inwestycji budowlanych

Inspekeja stacjonarna
i mobilna

Proces powstawania budynku sktada sie z wielu etapow

— od opracowania ogélnej koncepcji po prace wykonczeniowe

i montazowe. Praktycznie na kazdym z tych etapéw potrzebna
jest kontrola. Dzieki niej mozna wykry¢ nieprawidtowosci, kté-
rych usuniecie p6zniej mogtoby okazac sie bardzo kosztowne
lub wrecz niemozliwe.

Skaner Faro Focus S oraz oprogramowanie Faro Buildlt Construction
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je, ze od 5 do 12% budze-

tu budowy poswigcane
jest na naprawianie ble-
déw, takich jak niedokladny
montaz konstrukcji lub po-
stawienie $cian czy filarow
w zlym miejscu. Najczesciej
do wykrywania tego typu
nieprawidlowosci wykorzys-
tywane sg metody pomiaru
punktowego (np. za pomoca
recznego dalmierza lasero-
wego czy tachimetru). A co
ze skanowaniem 3D, gdzie
mierzone sg nie pojedyncze
punkty, lecz cate obszary? Jak
je odpowiednio wykorzystac?

F irma ClearEdge3D szacu-

o Kryteria selekeji

Wyb6ér rozwiagzania do in-
spekciji 1 kontroli uzaleznio-
ny jest m.in. od nastepujacych
czynnikéw:

ewielkosci sprawdzanych
obiektéow, elementéow (np.
czy jest to sprawdzenie ugie-
cia pojedynczej belki czy ca-
lej konstrukcji stalowej pod
katem poprawnej lokalizacji
oraz zamontowania poszcze-
golnych ksztattownikéw);

ewymaganych doktadnosci,

eczasochlonnosci pozyska-
nia danych (w wielu przypad-
kach czas na wprowadzenie
poprawek jest ograniczony
np. przez okres schniecia be-
tonuy);

eczestotliwosci kontroli
(w zaleznosci od obiektu ko-
nieczne mogg okazac sie po-
miary co godzine lub nawet
w tygodniowych odstepach).

Skanery stacjonarne cha-
rakteryzuja sie duza doktad-

Kolorowa mapa odchytek pomiedzy skanem a modelem CAD (oprogramowanie Faro Buildlt Construction)

noscig i rozdzielczoscig wyra-
zang w milimetrach, lecz czas
pomiaru oraz pdézniejszej ob-
rébki pozyskanych danych
ogranicza ich zastosowanie
do kontroli pojedynczych
obiektéw lub ich elementéw.
Z kolei skanery mobilne po-
trafig zeskanowac znacznie
wigkszy obszar w tym samym
czasie co instrumenty stacjo-

Skaner Topcon GTL-1000

narne, lecz z centymetrowa
doktadnoscia.

Pod uwage nalezy tez
wzigé oprogramowanie uzy-
wane do przeprowadzanej
kontroli. Rzadko kiedy apli-
kacja, ktéra stuzy do przetwa-
rzania wynikéw skanowania,
moze tez by¢ wykorzystana
np. do sprawdzania odchy-
tek wzgledem modelu CAD.

Obecnie rozwiazania bazuja-
ce na skanowaniu 3D skupia-
ja sie juz nie tylko na urza-
dzeniu, czyli na skanerze.
Coraz czesciej jest to zestaw:
skaner oraz oprogramowa-
nie. W niniejszym artykule
przedstawiam tego typu pro-
pozycje znajdujace sie w ofer-
cie TPIL

o Faro Focus + Faro Buildlt
Construction

Pierwsze rozwigzanie wy-
korzystuje skaner stacjonarny
Faro Focus oraz oprogramo-
wanie Faro BuildIt Construc-
tion. Urzadzenia z serii Focus
obecne sa na rynku juz od
wielu lat i zyskaty licznych
zwolennikéw. Do ich zalet
naleza: kompaktowe rozmia-
ry, mata waga, uniwersalnosé
zastosowan, otwarto$¢ na ze-
wnetrzne oprogramowania
oraz intuicyjny i prosty in-
terfejs. Od pewnego czasu
mogg wspoélpracowac bezpo-
§rednio z programem BuildIt
Construction. Jest to system
wywodzacy sig z rozwigzan
do metrologicznej kontroli
jakosci w branzy przemyslo-
wej. Takie operacje, jak im-
port rozbudowanych modeli
CAD/BIM, dopasowanie ska-
nu do uktadu wspétrzednych
modelu, analizy w postaci
tréojwymiarowych map od-
chylek, przekrojow oraz two-
rzenie jasnych i przejrzystych
raportow, zostaly dostosowa-
ne do specyfiki pracy z wigk-
szymi obiektami — budyn-
kami czy skomplikowanymi
konstrukcjami.

Dzieki polaczeniu wi-fi
mozliwe jest wyzwalanie ska-
nu z poziomu komputera i po-
bieranie jego wynikéw bezpo-
$rednio do programu. Pozwala
to na natychmiastowsq prace
bez koniecznosci transferu
danych przez nosniki SD lub
USB oraz przetwarzania wy-
nikéw w oprogramowaniu do
wstepnej obrébki i taczenia
skanéw (np. Faro Scene, Re-
Cap Pro).

Po ztozeniu w cato$¢ chmu-
ry z kilku stanowisk koniecz-
ne jest dopasowanie pomia-
ru do modelu CAD/BIM. Jest
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Poréwnanie pozycji belki w rzeczywistosci (niebieska bryta) w stosunku do modelu CAD (fioletowa bryta)

wraz z informacjq o przesunieciu na kazdej z osi (oprogramowanie ClearEdge3D Verity)

to mozliwe na dwa sposoby.
Pierwszy realizuje sie za po-
moca punktéw referencyjnych
(punkty charakterystycz-
ne obiektu lub znaczniki, ta-
kie jak kule lub szachownice)
wskazywanych na modelu,
a nastepnie na skanie. Dru-
gi sposdb to metoda Best-Fit,
w ktorej algorytm stara sie
wpasowaé pomiar w model
CAD z jak najmniejszym ble-
dem. Nastepnie mozliwa jest
analiza zgodnosci z modelem
CAD/BIM pojedynczych ele-
mentow lub calych konstruk-

GeoSLAM ZEB-Revo RT oraz zamontowany na dronie ZEB-Horizon
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cji. Oprocz tego sprawdzimy
pionowos¢ Scian, ptaskosé po-
sadzek oraz por6wnamy skan
ze skanem. Ta ostatnia funk-
cja jest bardzo pomocna w wy-
krywaniu i badaniu deforma-
cji postepujacych w czasie.
Calo$¢ mozna podsumowac
raportem w formacie PDF,
ktéry zwiera zaré6wno ogdl-
ne, jak i szczegétowe analizy.

e Topcon GTL-1000 +
(learedge3D Verity/Rhitm

Kolejne rozwigzanie po-
chodzi z firmy Topcon. Urza-
dzeniem pomiarowym jest ta-
chimetr Topcon GT z nasadka
skanujaca. Dzieki potaczeniu
dwéch metod pomiaru w jed-
nym urzgdzeniu (skanowanie
i tachimetria) mozliwe jest
umieszczenie skanu 3D w do-
celowym ukladzie wspotrzed-
nych za pomoca pomiaréw
geodezyjnych.

Po rozstawieniu skanera
nalezy go nawigzaé, wyko-
nujac np. wciecie. Nastepnie
przeprowadza sig pomiar ca-
tego otoczenia wokét lub wy-
branych obszaréw. PéZniej-
sza praca obejmuje usuniecie
niepotrzebnych obszaréw
i eksport skanéw do progra-
mow ClearEdge3D Verity lub
ClearEdge3D Rhitm (naktad-
ki na oprogramowanie Auto-
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Sprawdzenie potozenia i pionowosci stupa na obiekcie w poréwnaniu z dokumentacjqg CAD (oprogramo-

wanie ClearEdge3D Verity)

desk Navisworks). Pozwala to
na wczytanie rozbudowanych
modeli CAD/BIM réwniez
spoza Srodowiska Autodesk.
Verity stuzy do sprawdza-
nia zgodnosci skanu rzeczy-
wistego obiektu z modelem
CAD/BIM oraz wskazuje, kto-
re elementy umieszczone sg
zgodnie z zalozong tolerancja,
ktore ja przekraczaja, a ktére
w ogéle nie zostaly zamon-
towane. Wyniki sg przedsta-
wiane w formie tabeli oraz
zdje¢ ukazujacych dany ze-
skanowany element w po-
réwnaniu z jego modelem
CAD. Druga aplikacja, czyli
Rhitm, pozwala na sprawdza-
nie plaskosci posadzek oraz
pionowosci §cian. Wynik jest

przedstawiany jako koloro-
wa mapa odchylek ze wska-
zaniem miejsc znajdujacych
sig poza tolerancja.

o GeoSLAM + (learedge3D
Verity

Nastepne rozwigzanie wy-
korzystuje skanery mobilne
GeoSLAM. W przeciwien-
stwie do omawianych wczes-
niej skaneréw stacjonarnych
w tym urzadzeniu pomiar
odbywa sie w ruchu. Umoz-
liwia to szybkie zeskanowa-
nie duzych obszaréw z do-
kladnoscig do pojedynczych
centymetréw. Do skanowa-
nia wewnatrz obiektéw na dy-
stansie do 30 metréw najlepiej

uzy¢ skanera GeoSLAM ZEB-
-Revo RT z cigglym podgla-
dem na zeskanowany obszar
poprzez tablet lub smartfon.
Chmura punktéw jest genero-
wana na biezaco, a wiec wy-
nik jest dostepny zaraz po za-
konczeniu skanowania.

W przypadku wigkszych
odleglosci lepszym rozwia-
zaniem bedzie GeoSLAM
ZEB-Horizon, ktérego zasieg
wynosi 100 metréow. Ponad-
to skaner mozna podlaczyc
do drona i zeskanowac z po-
wietrza obszary niedostepne
7 ziemi.

Kolejnym krokiem jest do-
pasowanie skanu do ukladu
wspoltrzednych modelu po-
przez wskazanie minimum

trzech punktéw referencyj-
nych na obu obiektach. Na-
stepnie z wykorzystaniem
omawianego juz oprogramo-
wania ClearEdge3D Verity
sprawdzimy, czy wszystkie
obiekty konstrukcyjne sa za-
montowane z odpowiednig
tolerancja.

o Co wybrac?

Panuje przekonanie, ze
praca ze skanami 3D jest bar-
dzo czasochlonna. Wszystkie
omawiane metody pokazuja,
ze czas ten da sie znaczaco
skroci¢. Rozwigzanie Faro
umozliwia skanowanie, ob-
rébke oraz analize danych
w jednym oprogramowaniu,
dzieki czemu z poziomu lap-
topa caly proces — od pomiaru
po raportu — mozna przepro-
wadzi¢ od razu na miejscu.
Rozwigzanie Topcona z kolei
pozwala zaoszczedzié¢ czas
poprzez wykorzystanie po-
miaréw tachimetrycznych
do osadzenia skanéw w ukta-
dzie modelu, a wiec nie trze-
ba p6zniej w oprogramowa-
niu laczy¢ skanéw z sobg ani
wpasowywac w uktad wspot-
rzednych. Z kolei skanery mo-
bilne GeoSLAM przyspieszaja
pomiar, pozwalajac w czasie
kilku, kilkunastu minut ze-
skanowaé catg kondygnacje
albo maty budynek.

Podsumowujac, do kontro-
li skupionej na pojedynczych
obiektach lub elementach
i wymaganych doktadnos-
ciach wyrazanych w milime-
trach lepsze bedg rozwigzania
bazujace na skanerach stacjo-
narnych. Z kolei w przypad-
ku kontroli catych budynkéw,
duzych instalacji, podczas
ktérych maja by¢ znalezione
powazne bledy, jak np. braku-
jaca belka w konstrukcji lub
centymetrowe przesunigcia
obiektéw, lepiej spisza sig roz-
wigzania bazujace na skane-
rach mobilnych.

Jesli ktos z Czytelnikow
chciatby przetestowac roz-
wigzania zaprezentowane
w niniejszym artykule, za-
checam do kontaktu z biura-
mi TPL

Karol Derejczyk
TPI
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Przetom w skanowaniu w ofercie Geotronics Dystrybucja

System Trimble X7

Na tegorocznych targach Intergeo (Stuttgart, 17-19 wrzeénia)
jedng z bardziej rozchwytywanych nowosci byt skaner X7 za-
prezentowany przez firme Trimble. Chociaz ,skaner” to nie do
konca odpowiednie okreslenie, wtasciwsze wydaje sie ,,system
skanujacy”. Sam skaner nie jest bowiem najwazniejszy — to tyl-
ko czes$¢ sktadowa wiekszego zestawu.

= test office u
@ Elevator North

@ Elevator South

Program Trimble Perspective z tabletem Trimble T10 to zestaw, ktéry wprowadza rejestracje skandw w terenie na nieosiggalny wczesniej poziom

du, ktéry od jakiego$

czasu panuje wsréd pro-
ducentéw skaneréw, polega-
jacego na rozbudowywaniu
poszczegélnych parametrow
skanera, zwiekszaniu zasie-
gu czy predkosci skanowania.
W przypadku X7 — zamiast
podkrecaé osiggi samego
urzadzenia — postawiono na
uzytecznos$é i funkcjonalnosé
calego systemu.

J est to odwrécenie tren-

o Wyijscie naprzeciw
oczekiwaniom

W tworzeniu nowego roz-
wigzania Trimble brali udziat
doswiadczeni uzytkowni-
cy réznych skaneréw, ktérzy
opowiadali o trudnosciach
zwigzanych z codzienng pra-
cq oraz sugerowali, jakich
usprawnien oczekujg. W efek-
cie powstalo narzedzie, ktére
maksymalnie ulatwia dzia-
lanie w terenie i ogranicza
cze$¢ biurowg do minimum.
Dzieje sie tak za sprawag wy-
korzystania automatycznych
algorytmow rejestrujacych
(taczacych) skany w terenie,

dobrze znanych ze srodowis-
ka Trimble RealWorks, ba-
zujacych na odczytach IMU
oraz na chmurze punktéw.
Nie byloby to mozliwe bez
odpowiedniej platformy, ktéra
udzwignie na swoich barkach
takie zaawansowane oblicze-
nia, nie spowalniajgc pracy
i nie powodujac przecigzania
systemu po wykonaniu kilku
skanéw. W tej roli sprawdza

nia pomiarowego

sie terenowy tablet Trimble
T10 wyposazony w potezny
procesor Intel 17 széstej gene-
racji oraz szybki dysk SSD. Po-
zwala na import i precyzyjna
rejestracje skanéw z milime-
trowg dokltadnoscig w zaled-
wie kilkadziesiat sekund.

o Uniwersalny i odporny
Samo laczenie skanéw
w terenie nie jest nowoscia,

jednak w koncu dostajemy ja
w dopracowanej formie. Jej
algorytmy dzialajg tak samo
skutecznie jak w oprogramo-
waniu biurowym, a caty pro-
ces bazuje nie tylko na zgrub-
nych wskazaniach jednostki
inercyjnej. W efekcie w pel-
ni wpasowang i wyréwnang
chmure punktéw otrzymuje-
my juz w terenie. Co wigcej,
z poziomu tableta mozemy
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ja wyeksportowaé do najbar-
dziej uniwersalnych forma-
téw chmur punktéow (LAS,
E57), formatéw Trimble (TZF,
TDX), a takze dostosowanych
do najpopularniejszych pro-
gram6w projektowych (RCP,
POD). Dzieki temu, wracajac
do biura, dysponujemy juz
kompletng informacja, ktérg
mozemy przekazac¢ naszym
klientom.

Skanowanie laserowe czes-
to wykorzystywane jest do
inwentaryzacji wnetrz czy
obiektéw zabytkowych. Cza-
sem trzeba sig troche ubru-
dzi¢. I wlasnie z mysla o pra-
cy w trudnych warunkach
zostala przygotowana odpor-
na konstrukcja Trimble X7.
Skaner posiada norme pyto-
i wodoszczelnosci IP55 oraz
moze pracowaé w temperatu-
rze od -20 do +50°C. Roéwnie
odporny na warunki atmosfe-
ryczne jest tablet Trimble T10,
tak wiec pod tym wzgledem
w systemie nie ma stabych
punktéw.

o Autokalibracja

X7 to pierwszy skaner lase-
rowy, w ktérym zostal zaim-
plementowany system auto-
kalibracji instrumentu. Przed
kazdym skanem sprawdza
on warunki otoczenia i stan
urzadzenia, a w razie potrze-
by dokonuje korekty kato-
wej i odleglosciowej wigzki.
Proces odbywa sie bez inge-
rencji uzytkownika, nie wy-
maga zadnych dodatkowych
celow. Dzigki temu rozwiaza-
niu nie musimy co roku odsy-

Trimble TX6

GEOSPRIET

fa¢ instrumentu na przeglad
i kalibracje, ktéra zazwyczaj
trwa nawet do kilku tygodni,
o kosztach rzedu kilku tysig-
cy euro nie wspominajac.

Zwiekszenie zaufania do
calego systemu pozwolito
na wydluzenie podstawowej
gwarancji X7 do 24 miesiecy.
Zmniejsza to koszty uzytko-
wania systemu oraz zapew-
nia spokéj pracy przez dluz-
SZy czas.

o Dodatkowe funkcje

Trimble X7 umozliwia ety-
kietowanie skanéw, a potem
ich grupowanie. Jest to po-
mocne choéby przy pracy
na kolejnych kondygnacjach
budynku. Dzieki filtrowaniu
etykiet mozemy np. wyswiet-
li¢ tylko skany z wybranej
kondygnacji badZ pomiesz-
czenia. W przypadku bar-
dziej szczegbtowej dokumen-
tacji obiektow (uszkodzenia,
tabliczki znamionowe, typy
zaworéw itp.) przydatna moze
okaza¢ sig funkcja nanosze-
nia na skany adnotacji w for-
mie tekstu i zdjec.

System pozwoli réwniez na
wykonanie pomiaréw w tere-
nie na juz pozyskanych ska-
nach. W szybki spos6b spraw-
dzimy odlegtosci, wysokosci
oraz powierzchnie dowol-
nych obiektow.

Trimble X7 to kompletne
rozwigzanie terenowe wpro-
wadzajace nowa jakos¢, ktére
docenig zaréwno nowi adepci
sztuki skanowania (pozwoli
zminimalizowa¢ czas wdro-
zenia), jak i doswiadczeni

Trimble TX8

uzytkownicy. X7 doskonale
wpasowuje sie w rodzine ska-
neréw laserowych Trimble.
Stanowi idealne uzupetnie-
nie dla precyzyjnych skane-
réw TX6 i TX8 oraz jedynego
w swoim rodzaju fototachi-
metru SX10, ktéry taczy w so-
bie zalety precyzyjnego tachi-
metru robotycznego i skanera
dalekiego zasiggu.

° PIUS oprogrumowunie

Skaning laserowy to nie
tylko sam instrument. Decy-
dujac sie na inwestycje w te
technologie, powinnismy
réwniez zadba¢ o odpowied-
nie oprogramowanie biuro-
we. W przypadku niektérych
projektow stosunek pracy te-
renowej do biurowej wynosi
nawet 1 do 4. Nalezy wiec tak
dobra¢ program, aby poznac
go w jak najkrétszym czasie
i méc z jego pomoca szybko
i skutecznie taczy¢ chmury
punktéw. Powinien pozwo-
li¢ nam na podjecie jak naj-
wiekszej liczby zadan, a przy
tym nie ,,zabi¢” komputera
przy wigkszych zleceniach.
Idealnym rozwigzaniem jest
oprogramowanie Trimble
RealWorks. Zyskato ono wie-
lu zwolennikéw, nawet spoza
grona uzytkownikow skane-
réw Trimble. Jest to intuicyj-
na aplikacja wykorzystujaca
do automatycznej rejestracji
cale zasoby procesora kom-
putera, zawierajaca liczne
funkcje do opracowan chmur
punktow.

Program umozliwia m.in.
klasyfikacje chmur punk-

Trimble X7

téw, wykonywanie przekro-
jow w dowolnych kierunkach
i interwalach, modelowanie
obiektéw czy analizy poréw-
nawcze chmura do chmu-
ry i chmura do modelu. Ta
ostatnia funkcjonalnosc¢ jest
bardzo przydatna przy oce-
nie zmian geometrii obiektu
w czasie, analizach pracy ele-
mentéw w réznych tempera-
turach, zgodnos$ci wykonania
obiektu z projektem czy na-
wet ilosci materialu potrzeb-
nego do renowacji obiektow.

o Nowa jakos¢
Trimble, prezentujac ska-
ner X7, dokonat dwéch waz-
nych rzeczy. Po pierwsze
- pokazal nowy, rewolucyjny
sposéb pracy, ktéry pozwala
mys$le¢ o skanowaniu lasero-
wym jako technologii zblizZo-
nej do innych metod pomia-
rowych. Dajacej mozliwosé
generowania gotowych wyni-
kéw prosto w terenie. Po dru-
gie —wzbogacil swoje dotych-
czasowe portfolio produktow
do skanowania laserowego,
dodajac do niego instrument
na tyle rewolucyjny, ze po-
zwala na wejscie w te tech-
nologie nawet tym, ktérzy nie
brali jej wczes$niej pod uwage
z r6znych wzgledéw. Co wie-
cej, X7 jest produktem dopra-
cowanym do najmniejszego
szczeg6lu (a nie przedwczes-
nie wypuszczonym prototy-
pem), z ktérego zalet uzyt-
kownicy moga korzystaé juz

teraz.

Woiciech Stolarski
Geotronics Dystrybucja

Trimble SX10

Jerzy Krolikowski

dzwierciedleniem te-
0 go trendu jest znaczace

rozbudowanie nasze-
go dorocznego zestawienia.
Od biezacego wydania sprzet
skanujacy prezentujemy nie
w jednej, ale juz w czterech
tabelach... cho¢ tak naprawde
podziat skaneréw mégtby by¢
jeszcze bardziej szczegotowy!
No bo przeciez mamy syste-
my plecakowe, samochodo-
we, plywajace, reczne, drono-
we itd. Jakby tego bylo mato,
niektére z nich to rozwigza-
nia skrojone tylko pod jeden
typ platformy, a inne sg uni-
wersalne —mozna je np. fatwo
zdemontowac z drona i zain-
stalowa¢ na quadzie.

Krétko méwiac, réznorod-
noéc¢ skanerow szybko rosnie,
a poréwnywanie poszczegol-
nych produktéw staje sie¢ coraz
bardziej skomplikowane. Nie
ustajemy jednak w wysitkach,
by ten chaos jakos uporzad-
kowac¢. Lacznie we wszyst-
kich 4 tabelach uzbierato sie
az 106 instrumentéw, z czego
26 to nowosci. Podkreslamy,
ze prezentujemy tu wylacz-
nie sprzet, ktéry znajduje sie
w ofercie krajowych dystrybu-
toréw. Co nowego proponuja
oni polskim uzytkownikom?

o Skanery naziemne
Najmniej zmienia sie oferta
instrumentéw do pomiaréw
statycznych. Ale ten — nomen
omen — bezruch jest pozorny.

GEOSPRIET

Przeglad skanerow 3D oraz oprogramowania do obrobki chmur punkiow

Lasery w ruchu

Jeszcze niedawno mobilne i lotnicze systemy skanowania

uchodzity za niszowe rozwiazania bedace w zasiegu tylko du-
zych firm. Dzi$ staja sie dostepne réwniez dla uzytkownikow
z mniej zasobnym portfelem.

| - —

3

Nowych modeli jest wpraw-
dzie niewiele (3), producenci
systematycznie udoskonalaja
jednak swoje starsze instru-
menty. Na przyktad austriac-
ki Riegl umozliwil rozbudo-
we skaneréw impulsowych
o odbiornik RTK lub kame-
re dzialajaca w podczerwie-
ni termalnej. Z kolei spétka
Z+F wprowadzita oprogra-
mowanie usprawniajace pre-
cyzyjne skladanie skanéw
wykonanych przez jej skaner
Imager 5016.

Funkcja ta wpisuje sie
zresztg w szerszy trend, jaki
obserwujemy w ostatnich la-
tach, a polegajacy na uprasz-
czaniu pracy z LiDAR-em.
Najnowszy przyklad to ska-
ner Trimble X7. Wykonujac
kolejne skany, uzytkownik
nie musi nawet zwraca¢ uwa-

gina dokladne poziomowanie
instrumentu — zakres kom-
pensatora wynosi bowiem
az 5 stopni. Zmierzamy wiec
w tym kierunku, ze przynaj-
mniej samo skanowanie be-
dzie mozna zleci¢ osobie bez
kierunkowego wyksztalcenia.
Co innego obrébka chmury
punktéw — tu wciaz niezbed-
na jest specjalistyczna wie-
dza.

o Skanery optyczne

Czeéc czytelnikow moze za-
chodzi¢ w glowe, po co w ogo-
le prezentujemy te kategorie
sprzetu. Nawet na polskim
rynku nie brak jednak firm
geodezyjnych, ktére uzytku-
ja skanery optyczne. Sa one
przydatne chociazby jako uzu-
petnienie zwyktych skaneréw
laserowych, np. gdy pewne de-

tale musimy pomierzy¢ zdecy-
dowanie bardziej szczeg6lowo
badz gdy ogranicza nas mini-
malny zasieg LiDAR-u. Ska-
nery optyczne przydadzg sie
réwniez, gdy zechcemy posze-
rzy¢ dziatalnosé np. o digita-
lizacje niewielkich obiektow,
takich jak muzealne ekspona-
ty badZ drobne elementy prze-
mystowe.

o Skanery mobilne

W tym zestawieniu dzieje
sie zdecydowanie najwiecej.
Dynamiczny rozwdj techno-
logii nawigacyjnych sprawia,
ze oferta mobilnych syste-
mow skanowania szybko ros-
nie i staje sie coraz bardziej
przystepna. Jedna z najgoret-
szych premier ostatnich mie-
siecy jest Leica BLK2GO. To
polaczenie dwuosiowego Li-
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DAR-u mierzacego do 700 tys.
pkt/s, cyfrowej kamery z ma-
trycg 12 Mpx oraz 3 kamer do
pozyskiwania obrazéw pano-
ramicznych. Wykonanie po-
miaru wnetrz wymaga jedy-
nie przejécia sig po nich z tym
instrumentem. Chmura punk-
téw sktadana jest na biezaco
w jedng calo$¢ przy uzyciu
algorytméw SLAM (Simulta-
neous Localization and Map-
ping) oraz wskazan inercyjnej
jednostki pomiarowe;j. Calosé
wazy raptem nieco ponad
700 gramow — dla por6wnania
cigzar starszego, plecakowe-
go systemu tej marki wynosi
blisko 12 kg! Oczywiscie kaz-

GEOIESTAWIENIE

ty. Ostatnio spétka zaprezen-
towata skanery Zeb-Horizon
oraz Zeb-Discovery. Wyrdznia
je m.in. zasigg pomiaru zwigk-
szony z 30 do 100 metréw, a ten
drugi model - cyfrowa kamera
umozliwiajaca tatwe kolorowa-
nie chmury punktéw.
Oczywiscie nalezy pod-
kresli¢, ze nasze zestawie-
nie zawiera tylko niewielki
wycinek mobilnych syste-
mow uzytkowanych na §wie-
cie. Po pierwsze, to efekt te-
go, ze prezentujemy jedynie
oferte krajowych dystrybu-
toréw. Po drugie, coraz wie-
cej uzytkownikéw decyduje
sie samodzielnie skonstru-

dy czytelnik najbardziej jest
ciekaw ceny — tej producent
tradycyjnie nie podaje, cho¢
na forach mozna znalez¢ in-
formacje, ze BLK2GO kosztuje
ponizej 50 tys. euro. Jak na te
kategorie sprzetu cena nie jest
wiec wygérowana.

Podobne skanery oferu-
je takze firma GeoSLAM. Juz
sama nazwa wskazuje, ze in-
strumenty te réwniez wyko-
rzystujg algorytmy SLAM,
a wiec z powodzeniem radza
sobie w miejscach, gdzie sy-
gnaly GPS sg niedostepne. Jak
pisaliémy w poprzednim wy-
daniu niezbednika, w Polsce
skanery te sg wykorzystywa-
ne np. w kopalniach glebino-
wych. Szybki rozrost oferty
marki GeoSLAM pokazuje, ze
na rynku jest spore zapotrze-
bowanie na tego typu produk-
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owa¢ mobilny system pomia-
rowy (zgodnie z popularnym
podejéciem sensor fusion).
Sprzyja temu bogata oferta
komponentéw, z ktérych kaz-
dy moze sobie zlozy¢ produkt
dopasowany do wiasnych po-
trzeb. Takie ,klocki” oferuja
chociazby firmy Riegl, Z+F
czy YellowScan i réwniez je
prezentujemy w naszej tabeli.

o Skanery loticze

Jesli chodzi o parametry po-
miarowe, to skanery naziem-
ne juz od kilku lat niczym nas
nie zaskakuja. Za to na po6t-
kach z instrumentami lotni-
czymi co roku jaka$ rewolu-
cja! Tym razem jest nig Riegl
VQ-1560 IL. Kluczowym para-
metrem tego urzadzenia jest
czestotliwo$¢ emitowania im-
pulséw lasera na poziomie az

4 MHz. W praktyce warto$c ta
przeklada sie na pomiar nawet
2,66 mln punkéw na sekun-
de. To az czterokrotnie wie-
cej niz w popularnym mode-
lu Riegl VQ-780 (dodajmy, ze
niedawno model ten docze-
kat sie podwojenia predkosci
skanowania). W praktyce po-
zwala to na szybsze zbieranie
danych poprzez wykonanie
nalotu z wyzszego putapu albo
zwiekszenie gestoéci chmury
punktéw. Co ciekawe, pierw-
szym uzytkownikiem tego
sensora na $wiecie jest firma
OPEGIEKA z Elblaga.

Jeszcze niedawno mozna
bylo zaktadaé, ze zestawie-
nie skaneréw lotniczych za-
interesuje tylko waskie grono
firm. Dzieki rewolucji drono-
wej takie podejscie odchodzi
jednak w przeszlosé. Ska-
nery staja sq coraz mniejsze
i 1zejsze, oferujac jednoczes-
nie przyzwoite parametry
pomiarowe z niskiego pula-
pu. OczywiScie pewng barie-
rg wcigz pozostaje cena — na
kompletny system trzeba wy-
fozy¢ nawet kilkaset tysiecy
zlotych. Na polskim rynku
nie brak juz jednak podmio-
tow, ktére uznaty, ze ,gra jest
warta §wieczki”.

Czy mozna liczy¢, ze sprzet
ten wkrétce stanie sie znacz-
nie tanszy? Opinie wsrod
specjalistow sg podzielone.
Jedni duze nadzieje na prze-
cene wigza z nadchodzaca re-
wolucja w zakresie pojazdow
autonomicznych, bo warun-
kiem niezbednym do ich po-
pularyzacji jest zapewnienie
tanich i jednocze$nie nieza-
wodnych LiDAR-6w. Pierw-
sze firmy juz dzi$ twierdza,
ze osiggnely ten kompromis.
Sa jednak dwa ,ale”. Pierw-
sze: skaner dla samochodu
musi spelnia¢ inne wymaga-
nia niz skaner do cel6w geo-
dezyjnych. Przykladem jest
choéby doktadnosé¢ pomiaru,
ktéra przeciez w samochodzie
autonomicznym nie musi by¢
wysrubowana, ale dla geode-
ty jest kluczowa. Drugie ,,ale”™
lotniczy system skanowania
to nie tylko LiDAR, ale takze
odbiornik GNSS oraz jednost-
ka IMU. Szczegoélnie ten dru-

gi element mocno podbija ce-
ne platformy i raczej szybko to
sie nie zmieni. Pewne jest na-
tomiast, ze szybko rosna¢ be-
dzie liczba dostepnych syste-
moéw. Nad wlasnym tego typu
rozwigzaniem pracuje nawet
pewna polska firma i —jak za-
powiada — jednym z wyrézni-
kow jej produktu ma by¢ rela-
tywnie niska cena.

o Oprogramowanie

Cho¢ wiekszos¢ naszego
niezbednika zajmuja opisy
sprzetu, to nie mniej wazne
jest oprogramowanie do pra-
cy z danymi. Mimo szybkie-
go postepu technologiczne-
go sam skaner wcigz potrafi
dostarczy¢ jedynie chmure
punktéw (cho¢ coraz doklad-
niejsza i gestsza). Przedstawi-
ciele branzy LiDAR sg jednak
zgodni — surowe dane sa dla
klienta nieprzydatne. Im wiec
chmura jest bardziej przetwo-
rzona, tym wieksza marze
mozemy narzuci¢ — do tego
potrzebujemy jednak dobre-
go programu, a wlasciwie pro-
gramoéw, bo chyba mato kto
obrabia chmure tylko w jed-
nej aplikaciji.

Jakie trendy mozna zaob-
serwowac w ofercie tych pro-
duktéw? Najbardziej oczy-
wistym jest rosngca liczba
programéw (w tym roku
uzbierato sie ich o 10 wiegcej
niz w ubieglym). Wprowa-
dzajac nowe narzedzia, pro-
gramisci ktada nacisk przede
wszystkim na automatyza-
cje przetwarzania chmu-
ry — gtéwnie jej klasyfikacji
oraz wektoryzacji. W ostat-
nim czasie popularne staje
sie takze rozwijanie narze-
dzi do pracy na dwdéch ty-
pach chmury - ze skanowa-
nia oraz dopasowania zdjec.

Coraz bardziej imponuja
ponadto programy do publi-
kacji danych LiDAR w inter-
necie — nie tylko szybkoscia
i plynnoscia dzialania, ale
takze oferowanymi narze-
dziami. Bez cienia watpliwos-
ci: w kolejnych wydaniach
niezbednika SKANOWANIE
LASEROWE tabela z aplika-
cjami bedzie coraz ciekawsza.

Jerzy Krélikowski

SKANERY NAZIEMNE

MARKA Basis Software Basis Software Basis Software
MODEL Surphaser Model 10 Surphaser Model 75 (USR) Surphaser Model IR_100 HQ
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2018 2015
PRZEZNACZENIE inzynieria odwrotna, kontrola jakosdi, inzynieria odwrotna, kontrola jakosd, inzynieria odwrotna, kontrola jakosd,
architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka architektura, kryminalistyka

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

$rednica plamki [mm/m] brak danych 0,8/05,1,2/2 brak danych

dtugosc fali [nm] 1550 685 685

klasa bezpieczenstwa 1 3R 3R
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

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

kata ["] 25 25 25
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] brak danych brak danych brak danych
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 208 000 brak danych 1200 000
LZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 1 0,25 1

maksymalny [m] 501ub 110 25 35
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 270 270 270

w poziomie [°] 360 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw Surphaser Surphaser Surphaser

do postprocessingu Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks Geomagic, Polyworks

0BSEUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewneirzny dysk twardy [GB] brak brak zapis na karte pamiegi
ekran brak brak brak
liczba klawiszy 2 2 4
funkcje obstugiwane z poziomu panelu nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
0BSEUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE aptop laptop aptop
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwadji (3D (3D (3D
format importu/eksportu formaty eksportu siatki tréjkatéw: DXF MSH, | formaty eksportu siatki trojkqtow: DXF, MSH, | formaty eksportu siatki tréjkqtow: DXF, MSH,
STL STL STL

formaty eksportu chmury punktow: MNS, PTS,
PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX, PLD, PTC,

formaty eksportu chmury punktéw: MNS, PTS,
PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX, PLD, PTC,

formaty eksportu chmury punktow: MNS, PTS,
PTB, XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX, PLD, PTC,

TLS, SPT, GPD TLS, SPT, GPD TZS, SPT, GPD
KOMPENSATOR brak brak brak
APARAT CYFROWY
whudowany/zewneirzny (nazwa) whudowane whudowane opcja
matryca [Mpx] 2x5 2x5 60
format zapisu zdje¢ brak danych brak danych brak danych
SENSORY ZEWNETRZNE brak danych brak danych brak danych

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-i

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

IASILANIE

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

Li1on 14V, 49 Wh/1,52 (2 bat.)

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

Li1on 14V, 49 Wh/1,5-2 (2 bat)

zasilanie zewnetrzne

tak

tak

tak

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

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

waga z baterig [kg] 5 49 1

norma pyto- i wodoszczelnosci IP54 IP54 IP54

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

wyposazenie podstawowe zosilacz, 2 baterie z fadowarkq 2-pozycyjng, zasilacz, 2 baterie z tadowarkg 2-pozycying, zosilacz, 2 baterie z fadowarkg 2-pozycyjng,
adapter do statywu, kontener fransportowy adapter do statywu, kontener transportowy adapter do statywu, kontener transporfowy

gwarancja [miesigce] 12 12 12

dystrybutor ECTS ECTS ECTS
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SKANERY NAZIEMNE

architektura, kryminalistyka

architektura, kryminalistyka

architektura, kryminalistyka

architektura, kryminalistyka

zabytkow, inwentaryzacje, inspekdje, BIM

zabytkow, inwentaryzacje, inspekdje, BIM

MARKA Basis Software Basis Software Basis Software Basis Software Faro Faro Faro

MODEL Surphaser Model IR_100 HS Surphaser Model IR_400 HP Surphaser Model IR_400 HQ Surphaser Model SR_100 Focus M70 Focus 570 Focus S150

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2015 2017 2017 2015 2016 2017 2016

PRZEZNACZENIE inzynieria odwrotna, kontrola jakosci, inzynieria odwrotna, kontrola jakosd, inzynieria odwrotna, kontrola jakosd, inzynieria odwrotna, kontrola jakosd, architektura, pomiary inzynierskie, ochrona architektura, pomiary inzynierskie, ochrona architektura, pomiary inzynierskie, ochrona

zabytkow, inwentaryzacje, inspekje, BIM

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

$rednica plamki [mm/m] brak danych brak danych brak danych brak danych 2,12 na wyjsciu 2,12 na wyjsciu 2,12 na wyjsciu

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

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

odlegtosci [mm/m] <07/15 <09/15 <07/15 <03/3 3/10 1/10 1/10

kata ["] 25 25 25 25 brak danych 19 19
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] brak danych brak danych brak danych brak danych 1,5/10 1,5/10 1,5/10
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pki/s] 1200000 832 000 832000 1200000 488 000 976 000 976 000
ZASIEG SKANOWANIA

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

maksymalny [m] 50 110 140 7 70 70 150
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 270 20 270 270 300 300 300

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

do pomiaréw Surphaser Surphaser Surphaser Surphaser Faro Scene Faro Scene Faro Scene

do postprocessingu

Geomagic, Polyworks

Geomagic, Polyworks

Geomagic, Polyworks

Geomagic, Polyworks

Gexcel Reconstructor, EdgeWise, Faro AsBuilt,
Autodesk ReCap i inne

Gexcel Reconstructor, EdgeWise, Faro AsBuilt,
Autodesk ReCap i inne

Gexcel Reconstructor, EdgeWise, Faro AsBuilt,
Autodesk ReCap i inne

0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

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

ekran brak brak brak brak dotykowy dotykowy dotykowy

liczha klawiszy 4 2 2 4 1+ klawiatura wirtualna 1+ klawiatura wirtualna 1+ klawiatura wirtualna

funkcje obstugiwane z poziomu panelu nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy panel serwisowy, administracyjny, obstuga panel serwisowy, administracyjny, obstuga panel serwisowy, administracyjny, obstuga

skanowania, podglgd skanéw skanowania, podglgd skanéw skanowania, podglgd skanéw

0BSUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE aptop aptop laptop aptop aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon
REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwadji (3D (&) (3D (3D FLS FLS FLS

format importu/eksportu

formaty eksportu siatki tréjkgtow: DXF, MSH, STL
formaty eksportu chmury punktow: MNS, PTS, PTB,
XYZ, XYZT, XYA, DXF. PTX, BTX, PLD, PTC, TZS, SPT, GPD

formaty eksportu siatki trojkgtow: DXF, MSH, STL
formaty eksportu chmury punktéw: MNS, PTS, PTB,
XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX, PLD, PTC, TZS, SPT, GPD

formaty eksportu siatki tréjkgtow: DXF, MSH, STL
formaty eksportu chmury punktéw: MNS, PTS, PTB,
XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX, PLD, PTC, TZS, SPT, GPD

formaty eksportu siatki tréjkgtéw: DXF, MSH, STL
formaty eksportu chmury punktéw: MNS, PTS, PTB,
XYZ, XYZT, XYA, DXF, PTX, BTX, PLD, PTC, TZS, SPT, GPD

FLS, E57, PTZ, PTX, XYZ, DXF, 1GS, PTS, POD, STL,
0BJ, PLY poprzez Faro Scene

FLS, E57, PTZ, PTX, XYZ, DXF, IGS, PTS, POD, STL,
0BJ, PLY poprzez Faro Scene

FLS, E57, PTZ, PTX, XYZ, DXF, 1GS, PTS, POD, STL,
0BJ, PLY poprzez Faro Scene

KOMPENSATOR brak brak brak brak tok tok tok
APARAT CYFROWY
whudowany/zewngtrzny (nazwa) opcjo 2 whudowane 2 whudowane opcja whudowany whudowany whudowany
matryca [Mpx] 60 2x5 2x5 60 165 165 165
format zapisu zdje¢ brak danych brak danych brak danych brak danych JPG, PNG JPG, PNG JPG, PNG
SENSORY ZEWNETRZNE brak danych czujnik przechytu czujnik przechytu brak danych GPS, inklinometr, barometr, kompas, wysokosciomierz | GPS, inklinometr, barometr, kompas, wysokosciomierz | GPS, inklinometr, barometr, kompas, wysokosciomierz

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

lemo USB, lemo zasilanie, wi-i

lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi

czytnik kart SD, SDHC i SDXC, wii

czytnik kart SD, SDHC i SDXC, wii

czytnik kart SD, SDHC i SDXC, wii

IASILANIE

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

Li-Jon 14V, 49 Wh/1,52 (2 bat)

Li-1on 14V, 49 Wh/1,52 (2 bat)

LiJon 14V, 49 Wh/1,52 (2 bat)

LiJon 14V, 49 Wh/1,52 (2 bat)

Li-lon/4,5

Li-lon/4,5

Li-lon/4,5

zasilanie zewnetrzne

tak

tak

tak

tak

tak

tak

tak

INFORMACJE DODATKOWE automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury automatyczne kolorowanie chmury HDR 2x, 3x i 5x oraz Night Mode (do pomiarow | HDR 2x, 3x i 5x oraz Night Mode (do pomiaréw | HDR 2x, 3x i 5x oraz Night Mode (do pomiaréw
w ciemnym Srodowisku) w ciemnym Srodowisku), mozliwosc tqczenia w ciemnym $rodowisku), mozliwosc tqczenia
skanéw podczas skanowania skanéw podczas skanowania

0GOLNE

wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 381 x219x120 278x200x 118 278x200x 118 381219 x 120 230x103x 183 230x 103 x 183 230x 103 x 183

waga z haterig [kg] 1 58 58 1 42 47 47

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

temperatura pracy [°(] 5do 40 5do 40 5do 40 5do 40 -20 do 55 -20 do 55 -20 do 55

wyposazenie podstawowe zosilacz, 2 baterie z fadowarkg 2-pozycyjng, zasilacz, 2 baterie z tadowarkg 2-pozycying, zasilacz, 2 baterie z fadowarkg 2-pozycyjng, zosilacz, 2 baterie z tadowarkq 2-pozycying, | bateria, fadowarka, karta pamigci 32 6B, czytnik | bateria, tadowarka, karta pamigci 32 GB, czytnik | bateria, fadowarka, karta pamigci 32 GB, czytnik

adapter do statywu, kontener transportowy adapter do statywu, kontener transportowy adapter do statywu, kontener transportowy adapter do statywu, kontener transportowy kart, waliza kart, waliza kart, waliza
gwarancja [miesigee] 12 12 12 12 12 z mozliwoscig wydtuzenia 12 z mozliwoscig wydtuzenia 12 z mozliwoscig wydtuzenia
dystrybutor ECTS ECTS ECTS ECTS TPI TPI TPI
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SKANERY NAZIEMNE

GeoMax

Leica HDS

zabytkéw, inwentaryzacie, inspekcje, BIM

pomiary tuneli, pomiary w kopalniach odkrywkowych

kryminalistyka

architektura i zabytki, kryminalistyka

architektura i zabytki, kryminalistyka

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

MARKA Faro Leica HDS Leica HDS Leica HDS Leica HDS

MODEL Focus $350 SPS Zoom 300 BLK360 RTC360 RTC360 LT ScanStation P30 ScanStation P40

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2014 2017 2018 2019 2015 2015

PRZEZNACZENIE architektura, pomiary inzynierskie, ochrona | pomiary topograficzne i inzynieryjne, architektura, | geodezja, architektura i zabytki, archeologia, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje,

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] fazowy impulsowy impulsowy z WFD impulsowy z WFD impulsowy z WFD impulsowy z WFD impulsowy z WFD
LASER
$rednica plamki [mm/m] 2,12 na wyjsciv brak danych <3,5 na wyjsciu <3,5 na wyjsciv <3,5 na wyjsciv <3,5 na wyjsciv <3,5 na wyjsciv
dugosc fali [nm] 1550 brak danych 830 1550 1550 1550 1550
klasa bezpieczenistwa 1 1 1 1 1 1 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA
odlegtosci [mm/m] 1/10 6/50 <4/10 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)
kata ["] 19 36 40 18 18 8 8
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 1,5/10 brak danych 5,101ub 20/10 3,61ub12/10 3,61ub12/10 0,8-50/10 0,8-50/10
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 976000 40000 360000 2000000 1000000 1000000 1000000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 0,6 25 04 0,5 0,5 04 04
maksymalny [m] 350 300 60 130 130 120 270
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 300 90 (0d 25 do +65) 300 300 300 29 29
w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
OPROGRAMOWANIE
do pomiaréw Faro Scene interfejs WWW wewn., Leica Field360, Autodesk ReCap360 Pro Mobile wewnetrzne wewnetrzne wewnefrzne wewnefrzne
do postprocessingu Gexcel Reconstructor, EdgeWise, Faro AsBuilt, Geomax X-PAD MPS Office Leica Cyclone, Register360, 3DReshaper, Leica Leica Cyclone, Leica Cyclone Register 360, 3DReshaper, Leica IMS 360, Leica CloudWorx dla: AutoCAD, Microstation, REVIT, Navisworks, AVEVA PDMS, Intergraph SmartPlant 3D, NavisWorks
Autodesk ReCap i inne CloudWorx
0BSEUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS
wewnetrzny dysk twardy [GB] brak 32 32 USB 256 USB 256 256 256
ekran dotykowy brak brak 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
liczha klawiszy 1+ klawiatura wirtualna brak 1 1 1 klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna
funkcje ohstugiwane z poziomu panelu panel serwisowy, administracyjny, obstuga whqczanie, wytqczanie, informacja o statusie nie dotyczy zarzqdzanie projektami, skanowanie, podglod zarzqdzanie projektami, skanowanie, podglad zarzqdzanie projektami, skanowanie, pomiar zarzqdzanie projektami, skanowanie, pomiar
skanowania, podglgd skanéw skanera tarcz, nawigzania, wigcie wstecz, podglad tarcz, nawigzania, weigcie wstecz, podglad
0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE aptop, tablet, smartfon smartfon, tablet, PC iPad tablet, smartfon tablet, smartfon |aptop, tablet, smartfon |aptop, tablet, smartfon
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwacji FLS X3A BIN BIN BIN BIN BIN
format importu/eksportu FLS, E57, PTZ, PTX, XYZ, DXF, IGS, PTS, POD, STL, |  ASCII, PTS, PTX, E57, DXF, DWG, LandXML, SHP, | eksport do: RCP, ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, E57 ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, 30D, RSP, ZFS, TIFF, JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS, E57, Leica MS50
0BJ, PLY poprzez Faro Scene KML
KOMPENSATOR tok tak IMU IMU IMU tok tok
APARAT CYFROWY
whudowany/zewnetrzny (nazwa) whudowany 2 whudowane whbudowany HDR i sensor termalny wbudowany HDR wbudowany HDR whudowany HDR (opcja: Canon EQS 60D/70D)/iSTAR | whudowany HDR (opcja: Canon EQS 60D/70D)/iSTAR
matryca [Mpx] 165 5 150 dla panoramy 180 dla panoramy 180 dla panoramy 700 dla panoramy 700 dla panoramy
format zapisu zdje¢ JPG, PNG PNG 1PG IPG IPG JPG, IXR IPG, IXR
SENSORY ZEWNETRZNE GPS, inklinometr, barometr, kompas, wysokosciomierz GPS brak brak brak GPS RTK GPS RTK
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA czytnik kart SD, SDHC i SDXC, wii Ethemet, USB wii zasilanie, USB, wii zasilanie, USB, wifi zasilanie, Ethernet, USB, wii, Bluetooth zasilanie, Ethernet, USB, wii, Bluetooth
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon/4,5 Li-Poly/3 Lilon/2,5 Li-lon/>2,5 Li-lon/>2,5 Li-lon/>2,5 Li-lon/>2,5
zasilanie zewnetrzne tak tak nie tak tak tak tak

INFORMACJE DODATKOWE HDR 2x, 3x i 5x oraz Night Mode (do pomiardw mozliwos¢ skanowania z wykorzystaniem aktualizacja oprogramowania wewngtrznego system VIS do automat. tqczenia skandw metodg | faczenie skanéw metodg chmura do chmury aktualizacja oprogramowania wewngtrznego aktualizacja oprogramowania wewngtrznego
w ciemnym $rodowisku), mozliwos¢ tczenia dedykowanych akcesoriéw zwiekszajacych pole przez rok i szkolenie w cenie chmura do chmury bezposrednio w terenie, aktualiza- | bezposrednio w terenie, aktualizacja oprogr. przez ok i szkolenie w cenie przez ok i szkolenie w cenie
skandw podczas skanowania widzenia, skanowanie metodq Scan & Go cja oprogr. wewngtrznego przez roki szkolenie w cenie | wewnetrznego przez rok i szkolenie w cenie
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 230x 103 x 183 215x170x 430 165 x 100 ($rednica) 120 x 240 x 230 120 x 240 x 230 238 x 358 x 395 238 x 358 x 395
waga z baterig [kg] 47 7 ] 5,98 5,88 12,65 12,65
norma pyto- i wodoszczelnosci P54 |P65 IP54 P54 P54 P54 P54
temperatura pracy [°(] 20 do 55 -10do 50 5do 40 -5do 40 5do 40 -20 do 50 -20 do 50
wyposazenie podstawowe bateria, fadowarka, karta pamieci 32 GB, czytnik | 2 baterie, tadowarka z kablem zasilajgeym, akumulator, fadowarka, pojemnik na skaner, 4 akumulatory, 4-mejscowa fadowarka, pojemnik | 4 akumulatory, 4-mejscowa fadowarka, pojemnik | pionownik laserowy, statyw, 4 akumulatory, tadowarka z kablem do zapalniczki samochodowej, kabel,
kart, waliza twarda walizka na skaner i akcesoria, spodarka roczna subskrybcja na ReCap360 Pro Mobile terenowy, 2 x 256 GB USB terenowy, 2 x 256 GB USB adapter, miarka, pojemnik ferenowy
gwarancja [miesiqee] 12 z mozliwoscig wydtuzenia 12 12-36 1236 1236 1236 1236
dystrybutor TPl Geoline Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
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SKANERY NAZIEMNE

Riegl Laser Measurement Systems

architektura i zabytki, kryminalistyka, topografia

modelowanie miast, pomiary tuneli, inzynieria

inzynieria lgdowa, archeologia, pomiar

inzynieria lgdowa, archeologia

inzynieria lqdowa, archeologia, pomiar materiatow

archeologia, lesnictwo, monitoring, tunele

MARKA Leica HDS Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems Stonex Teledyne Optech
MODEL ScanStation P50 VZ-400i VZ-2000i VZ-4000 VZ-6000 X300/X300L CMS V500

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2017 2015 2017 2011 2014 2013/2014 2017
PRZEZNACZENIE pomiary inzynierskie, geodezja, instalacje, inwentaryzacja budynkdw, archeologia, pomiary fopograficzne i gérnicze, monitoring, pomiary fopograficzne i gornicze, monitoring, pomiary fopograficzne i gérmicze, monitoring, | pomiary inzynieryjne i przemystowe, architektura, skaner do zastosowa kopalnianych

lodowa, lesnictwo, topografia materiatéw sypkich sypkich, terendw zasniezonych, lodowcow i kopalnie
TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] impulsowy z WFD impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER
$rednica plamki [mm/m] <3,5 na wyjsciu 35/100 27/100 15/100 12/100 12 na wyjsciv brak danych
dhugos fali [nm] 1550 bliska podczerwiert bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien 905 brak danych
klasa bezpieczenstwa 1 1 ] 1 3B 1 brak danych
DOKEADNOSC WYZNACZANIA
odlegtoéci [mm/m] 1,2+ 10 ppm (szum: 0,5/50) 5/100 5/100 15/150 15/150 6/50 20
kata [*] 8 brak danych brak danych brak danych brak danych 82 360
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm/m] 0,8-50/10 w pionie: 1,22/100, w poziomie: 0,87/100 2,61/100 0,87/100 0,87/100 1 10/20
MAKS. PREDKOﬁC SKANOWANIA [pkt/s] 1000000 500000 500000 222000 222000 40000 57 600
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 04 05 ] 5 5 1,6 05
maksymalny [m] 1000 800 2500 4000 6000 300/180 500
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 290 100 100 60 60 90 320
w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
OPROGRAMOWANIE
do pomiaréw wewnefrzne dedykowany firmware producenta, RiISCAN PRO | dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO dedykowany firmware producenta, RiSCANPRO | dedykowany firmware producenta, RiSCAN PRO wewnefrzne Controler
do postprocessingu Leica Cyclone, Leica Cyclone Register 360, RiSCAN PRO, RIMINING, RiSOLVE, RiDB, RISCAN PRO, RIMINING, RiSOLVE, RiDB, RiSCAN PRO, RIMINING, RiSOLVE, RiDB, RiSCAN PRO, RIMINING, RiSOLVE, RiDB, Stonex Reconstructor lub inne ATLAScan
3DReshaper, Leica IMS 360, Leica CloudWorx dla: RiMTATLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RIMTATLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RIMTATLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE, RIMTATLS, RiVLIB, RiWavelib, RiPROFILE,
AutoCAD, Microstation, REVIT, Navisworks, AVEVA RiSCANLIB-3D, RIALITY RiSCANLIB-3D, RIALITY RiSCANLIB-3D, RIALITY RiSCANLIB-3D, RIALITY
PDMS, Intergraph SmartPlant 3D, NavisWorks
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS
wewnetrzny dysk twardy [GB] 256 256, zewn. pamig¢ SDXC do 512 6B lub dyski 256, zewn. pamie¢ SDXC do 512 GB lub dyski 80 80 32 tak
flash USB 3.0 flash USB 3.0
ekran kolorowy, dotykowy, QVGA 640 x 480 px 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
liczba klawiszy klawiatura wirtualna klawiatura wirtualn klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna klawiatura wirtualna 1 1
funkcje obstugiwane z poziomu panelu zarzqdzanie projektami, skanowanie, pomiar wszystkie wszystkie wszystkie wszystkie nie dotyczy nie dotyczy
tarcz, nawigzania, weigcie wstecz, podglad
0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon interfejs WWW dla smartfondw, tabletow, laptopéw tak
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwacji BIN RSP 30D, 4DD RSP 30D, 4DD RSP 30D, 4DD RSP 30D, 4DD X3A Teledyne Optech
format importu/eksportu ASCII (TXT, PTS, PTX), COE, 30D, RSP, ZFS, TIFF, | RXP, RDB, SDW, 3DD, 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, VTP, | RXP, RDB, SDW, 3DD, CSV, LAS (1.1-1.3), DXF, VTP, | X3S, PTC, LAS, PLY, TXT, PCD, ASC, WRL, DXF XYZ, PIF, RAW, IXF, PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC,
JPEG, PNG, LandXML, SIMA, IXF, FLS, FWS, LAS, 0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX 0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX 0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX 0BJ, STL, TIF, JPG, E57, POD, DM, PTS, RQX BLV, IVA
E57, Leica MS50
KOMPENSATOR tak inklinator inklinator inklinator inklinator dwuosiowy nie dotyczy
APARAT CYFROWY
whudowany/zewneirzny (nazwa) whudowany HDR (opcja: Canon EOS 60D/70D)/iSTAR | zewnetrzny (np.: Nikon D810/Nikon D610) zewngtrzny (Nikon D810/Nikon D610) whudowany/opcja whudowany/opcja 2 whudowane/opcja whudowany
matryca [Mpx] 700 dla panoramy 36/24 36/24 5 5 5+5 1
format zapisu zdje¢ PG, IXR JPG, TIFF, RAW JPG, TIFF, RAW IPG, TIFF, RAW PG, TIFF, RAW PG PG
SENSORY ZEWNETRZNE GPS RTK MEMS IMU, GPS, kompas, 36-46 LTE MEMS IMU, GPS, kompas, 36-46 LTE GPS, kompas GPS, kompas aparat cyfrowy lub kamera spektralng, GPS nie dotyczy
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA zasilanie, Ethernet, USB, wi-fi, Bluetooth LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wi-fi, antena, 2 x | LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wii, antena, 2 x LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wifi, antena, LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wi-fi, antena, | 1 USB, 7-pin LEMO GPS port, smart port Ethernet LAN, RS-232
zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB 3.0 zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB 2 x zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB 2 x zasilanie zewnetrzne, GNSS, USB i do zasilania
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Lilon/>2,5 Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5 Li-lon/wewn. 4; zewn. 3,5 Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5 Li-lon/wewn. 2,5; zewn. 3,5 wewnefrzna + zapasowa/>3 brak danych
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE aktualizacjo oprogramowania wewngtrznego on-board registration, cyfrowe rozczepianie wiazki lasera, digitalizacja sygnatu echa, cyfrowe rozczepianie wiazki lasera, full waveform, pion laserowy, mozliwos¢ skanowania profilowego | zdalne sterowanie przez wi-fi i WWW, rozbudowa -
przez rok i szkolenie w cenie analiza fali on-line, opcjonalnie zintegrowany odbiornik GNSS RTK 0 baze do obracania skanera (praca w tunelach)
0GOLNE
wymiary (dk. x szer. x wys.) [mm] 238 x 358 x 395 206 (5r.) x 308 (wys.) 206 ($r.) x 308 (wys.) 248 x 226 x 450 248 x 226 x 450 170 x 215 x 430 770x 212 x 145
waga z bateriq [kg] 12,65 9,7 98 145 14,5 7 7
norma pyto- i wodoszczelnosci P54 P64 P64 P64 P64 P65 P65
temperatura pracy [°(] -20 do 50 0do40 0do 40 0do 40 0do 45 -10do 50 -20 do 60
wyposazenie podstawowe pionownik luser., statyw, 4 akum., fadow. z kablem | MEMS IMU, GPS, kompas; 36-46 LTE, pion laserowy, | MEMS IMU, GPS, kompas; 36-4G LTE, pion laserowy, pion laserowy, GPS, antena wi-fi, okablowanie, | pion laserowy, GPS, antena wii, okablowanie, bateria, fadowarka, kable, statyw skaner, zestaw zasilajqcy
do zapalniczki samochod., kabel, adapter, pojemnik | ~ antena wi-fi, okablowanie, software RiSCAN Pro | antena wii, okablowanie, software RiSCAN Pro RiSCAN Pro RiSCAN Pro
gwarancja [miesiqce] 12-36 12 12 12 12 12 (opcja: 24) 12
dystrybutor Leica Geosystems Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D (zerski Trade Polska (zerski Trade Polska
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SKANERY NAZIEMNE

Trimble

Trimble

MARKA Teledyne Optech Teledyne Optech Teledyne Optech Topcon Topcon

MODEL Polaris ER Polaris HD Polaris LR GLS-2000 GTL-1000 SX10 X6

ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2018 2018 2018 2015 2019 2016 2016

PRZEZNACZENIE uniwersalny skaner dynamicznego zasiggu, uniwersalny skaner dynamicznego zasiggu, uniwersalny skaner dynamicznego zasiggu, architektura, pomiary inzynierskie, ochrona architektura, pomiary inzynierskie, pomiary geodezyjne, inspekcje, BIM, pomiary inynieryjne i przemystowe o wysokiej

skanowanie wewnatrz i na zewnqtrz, inzynieria, | skanowanie wewnatrz i na zewngtrz, inzynieria, | skanowanie wewnatrz i na zewnqtrz, inZynieria, zabytkow, inwentaryzacje, inspekcje, BIM inwentaryzacje, inspekcje, BIM precyzji
przemyst, budownictwo, archeologia, geologia | przemyst, budownictwo, archeologia, geologia |  przemyst, budownictwo, archeologia, geologia

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

$rednica plamki [mm/m] brak danych brak danych brak danych 41/20 brak danych 14/100 17/50

dhugos fali [nm] 1550 1550 1550 600-1100 brak danych 1550 1500

klasa bezpieczenstwa 1 1 1 11ub 3R brak danych M 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] 3/100 3/100 3/100 3,5/150 brak danych 1,5/120 <2/100

kata ["] 25 25 25 6 brak danych Tlub5 16
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 3/100 3/100 3/100 31/10 brak danych 6,25/50 5,7/30
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 500000 500000 500000 120 000 brak danych 26 600 500000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 1,5 1,5 1,5 0,5 brak danych 1 1

maksymalny [m] 750 250 2000 S - 150, M - 300, L - 500 70 600 80 (opcja: 120)
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 120 120 120 210 brak danych 300 317

w poziomie [°] 360 360 360 360 brak danych 360 360
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw wewnetrzne wewnetrzne wewnetrzne Topcon Magnet Collage Topcon Magnet Collage, ClearEdge Verity Trimble Access 2018 dedykowane oprogramowanie producenta

do postprocessingu ATLAScan ATLAScan ATLAScan Topcon Magnet Collage, Gexcel Reconstructor, Magnet Collage, ClearEdge Verity Trimble Business Center, Trimble RealWorks Trimble RealWorks

EdgeWise, Faro Pointsense, Autodesk ReCap i inne

0BSEUGA SKANERA PRZEZ WBUD. INTERFEJS

wewngtrzny dysk twardy [GB] 64 1ub 120 64 lub 120 64 lub 120 brak brak danych brak (zapis do kontrolera) brak (zapis na pendrive)

ekran 640 x 480 px 640 x 480 px 640 x 480 px dotykowy dotykowy brak dotykowy

liczba klawiszy 1 1 ] 3+ klowiatura wirtualna 24 + Klawiatura wirtualna 1 1

funkcje obstugiwane z poziomu panelu petna obstuga skanera petna obstuga skanera petna obstuga skanera panel serwisowy, administracyjny, obstuga procesu skanowania, zarzqdzanie nie dotyczy petna obstuga poprzez ekran dotykowy
0BStUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE | interfejs WWW dlo smartfondw, tabletéw, laptopow | interfejs WWW dla smartfondw, tabletow, laptopow | interfejs WWW dla smartfondw, tabletow, laptopow komputer PC komputer PC Trimble T10, TSC7, dowolny tablet z Windows aptop, tablet
REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwacji Teledyne Optech Teledyne Optech Teledyne Optech (13 brak danych JOB, IXL RWP, RWI, TZF

format importu/eksportu XYZ, PIF, RAW, IXF, PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC, BLV, IVA | XYZ, PIF. RAW, IXF, PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC, BLV, IVA | XYZ, PIF RAW, IXF PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC, BLV, IVA (L3, CLR, PTS, PTX, E57, FLS, LAS poprzez Topcon Magnet Collage J0B, JXL formaty programu Trimble RealWorks
KOMPENSATOR dwuosiowy dwuosiowy dwuosiowy tak tak tak tak
APARAT CYFROWY

whudowany/zewneirzny (nazwa) 2 whudowane/opcja: Nikon 2 whudowane/opcja: Nikon 2 whudowane/opcja: Nikon 2 whudowane whudowany 3 kamery z obiektywem o roznych ogniskowyh whudowany/zewnetrzny

+ kamera spodarki

matryca [Mpx] 2x5 2x5 2x5 5 brak danych 5 10/jk w aparacie zewngtrznym

format zapisu zdjg¢ JPEG/jak w aparacie zewnetrznym JPEG/jak w aparacie zewnetrznym JPEG/jak w aparacie zewnetrznym PG brak danych PG wewnetrzny/jak w aparacie zewnetrznym
SENSORY ZEWNETRZNE zewngtrzny aparat cyfrowy lub kamera spekiralna | zewngtrzny aparat cyfrowy lub kamera spekiralna | zewnetrzny aparat cyfrowy lub kamera spekiralna brak brak danych libela elektroniczna, kempensator libela elektroniczna, kempensator
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA USB, Ethernet, AUX, zewnetrzny aparat, zasilanie | USB, Ethernet, AUX, zewnetrzny aparat, zasilanie | USB, Ethernet, AUX, zewnetrzny aparat, zasilanie czytnik kart SD i SDHC, wi-fi czytnik kart SD, USB USB, wifi, radiomodem USB, zasilanie

ZASILANIE

rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] wewnetrzna + zapasowa/2,5 wewnetrzna + zapasowa/2,5 wewnetrzna + zapasowa/2,5 Li-lon/3 Li-lon/brak danych Li-lon/3 Li-lon/2
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE zdalne sterowanie przez wi-fi, rozbudowa o modut | zdalne sterowanie przez wii, rozbudowa o modut | zdalne sterowanie przez wi-fi, rozbudowa o modut skaner w trzech wersjach zasiggu, unifikacja skaner z opcjq pomiarow tachimetrycznych, petna funkcjonalnosc tachimetru Technologia Trimble Lightning
do skanowania w ruchu do skanowania w ruchu do skanowania w ruchu baterii z produktami Topcon wytyczen oraz rejestraci punktéw
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 217 ($r.) x 323 217 ($r) x 323 217 ($r) x 323 293 x 152 x 412 brak danych brak danych 335 x 386 x 242
waga z baterig [kg] 11,2 11,2 11,2 10 brak danych 8 1
norma pyto- i wodoszczelnosci P64 P64 P64 P54 brak danych IP55 P54
temperatura pracy [°(] -10 do 50 (opcja: 20 do 50) -10 do 50 (opcja: 20 do 50) -10 do 50 (opcja: -20 do 50) -5 do 45 -20 do 50 -20 do 50 0do40
wyposazenie podstawowe sensor wychylenia, L1 GNSS, kompas, baterie, kable, | sensor wychylenia, LT GNSS, kompas, baterie, kable, | sensor wychylenia, LT GNSS, kompas, baterie, kable, baterie, kabel zasilajgcy, fadowarki, karta SD, cele | baterie, kabel zasilajacy, tadowarki, karta SD, cele baterie, zasilacz, statyw, okablowanie, baterie, zasilacz, statyw, okablowanie,
statyw, laptop lub PDA, pamie¢ zewnetrzna USB | statyw, laptop [ub PDA, pamie¢ zewnetrzna USB |  statyw, laptop lub PDA, pamie¢ zewnetrzna USB pomiarowe pomiarowe oprogramowanie, walizka oprogramowanie, sfery, walizka
gwarancja [miesigce] 12 (opcja: 24) 12 (opcja: 24) 12 (opcjo: 24) 12 z mozliwoscig wydtuzenia 12 z mozliwoscig wydtuzenia 12 12
dystrybutor (zerski Trade Polska (zerski Trade Polska (zerski Trade Polska TPl TPl Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja
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SKANERY NAZIEMNE

Trimble

Zoller+Frohlich

MARKA Trimble Zoller+Frohlich Zoller+Frohlich Zoller+Frohlich Zoller+Frohlich
MODEL X8 X7 Z+F Imager 5006EX Z+F Imager 5010 Z+F Imager 5010C Z+F Imager 5010X Z+F Imager 5016
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2014 2020 2014 2010 2013 2015 2016
PRZEZNACZENIE pomiary inzynieryjne i przemystowe o wysokiej | pomiary inynieryjne, geodezyjne, architektura, |  zaktady przemystowe, chemiczne, gémictwo, brak danych pomiary topograficzne i gomicze, inzynieria lqdowa, brak danych brak danych
precyzji archeologia, kryminalistyka, inspekcje, BIM wszystkie obszary z zagrozeniem wybuchu archeologia, lesnictwo, badania kryminalistyczne

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

$rednica plamki [mm/m] 17/50 brak danych 1/3 3,5/01 3,5/01 3,5/01 3,5/1

dtugosc fali [nm] 1500 1550 690 1500 1500 1500 1500

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

odlegtosci [mm/m] <1/80 <3/60 04/10 0,3/10 0,2/10 0,2/10 0,2/10

kata ["] 16 21 25,2 25,2 25,2 25,2 25,2
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 5,7/30 12/35,18/50 3/100 w pionie: 0,7/100, w poziomie: 0,3/100 w pionie: 0,7/100, w poziomie: 0,3/100 w pionie: 0,7/100, w poziomie: 0,3/100 w pionie: 0,7/100, w poziomie: 0,3/100
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 1000000 500000 508000 1016027 1016027 1016027 1097 000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 1 0,6 04 03 03 03 03

maksymalny [m] 120 (opcja: 340) 80 79 187,3 187,3 1873 360
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 317 282 310 320 320 320 320

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

do pomiaréw dedykowane oprogramowanie producenta Trimble Perspective dedykowany firmware producenta, Z+F Laser dedykowany firmware producenta, Z+F Laser dedykowany firmware producenta, Z+F Laser dedykowany firmware producenta, Z+F Laser dedykowany firmware producenta, Z+F Laser

Control, interfejs WWW Control, interfejs WWW Control, inferfejs WWW Control Scout Control Scout

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

wewngtrzny dysk twardy [GB] brak brak (zapis na karte pamieci i w kontrolerze) 60 64+ 2 x 32 6B przez USB 64 +2 x 32 6B przez USB 64 +2 x 32 6B przez USB 128

ekran dotykowy brak whudowany panel sterowania (4 linie) kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala kolorowy, dotykowy 5,7 cala

liczba klawiszy

1

1

klawiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

klowiatura wirtualna

funkcje obstugiwane z poziomu panelu

petna obstuga poprzez ekran dotykowy

uruchomienie skanowania z parametrami
poprzedniego stanowiska

wszystkie (obstuga skanowania, zarzqdzanie
danymi oraz inne)

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

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

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

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

0BSUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE laptop, tablet Trimble T10, laptop laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon laptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon aptop, tablet, smartfon
REJESTRACJA DANYCH
format zapisu obserwadji RWP, RWI, TZF TIF, PEG IFS IS IS IS IFS

format importu/eksportu

formaty programu Trimble RealWorks

1DX, TZF, E57, PTX, RCP, LAS, POD

IFS, TFPR, IFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, P1, PTS, PDF,
PTG, E57, IV, VRML, WRL, JPG, PNG, BMP, JPW, GIF,
TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS, OSF, MPC, XYZ.ASC

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

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

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

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

automatyczna rejestracja

lampka do wykonywania zdjec w ciemnosci

KOMPENSATOR tok tak tak tok dynamiczny dynamiczny dynamiczny
APARAT CYFROWY
whudowany/zewneirzny (nazwa) whudowany/zewnetrzny whudowane 3 kamery brak zewnetrzny (M-Cam, Nikon, T-Cam - kamera | whudowany HDR (pieciostopniowy) lub zewnetrzny whudowany HDR (pieciostopniowy) lub whudowany HDR (pieciostopniowy) lub
termalna) (M-Cam, Nikon, T-Cam - kamera termalna) zewngtrzny (M-Cam, Nikon) zewngtrzny (M-Cam, Nikon)
matryca [Mpx] 10/jak w aparacie zewnetrznym 3x10 nie dotyczy jak w aparacie zewnetrznym 2 lub jok w aparacie zewnetrznym 2 lub jok w aparacie zewnetrznym 2 lub jok w aparacie zewnetrznym
format zapisu zdje¢ wewnetrzny/jak w aparacie zewnetrznym JPEG nie dotyczy jak w aparacie zewnetrznym PG PG PG
SENSORY ZEWNETRZNE libela elektroniczna, kompensator IMU, automatyczna kalibracja, brak T-Cam - kamera termalna T-Cam - kamera termalna, Z+F Smartlight - ledowa brak brak

STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA

USB, zasilanie

USB, wii

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

Ethernet, 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wii,
zewnetrzna antena, GPS, odometr

Ethernet, 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wii,
zewngtrzna antena, GPS, odometr

Ethernet, 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, wii,
zewnetrzna antena, GPS, odometr

Ethernet, 2 UBS, LEMO 9-pin i LEMO 7-pin, widi,
zewngtrzna antena, GPS, odometr

ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon/2 Li-lon/4 (takie jok w tachimetrach serii S) Li-lon/1 Li-lon/3 Li-lon/3 Li-lon/3 Li-lon/5 (2 baterie)
zasilanie zewnetrzne tak brak danych tak tak tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE Technologia Trimble Lightning wyswietlanie chmury punktéw podczas pomiaru, | mozliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego, mozliwosc skanowania profilowego i mobilnego | mozliwos¢ skanowania profilowego i mobilnego | skanowanie profilowe i mobilne, whudowany -
automatyczna rejestracja chmur punkidw, spetnia norme ATEX 94/9/EG Klasa I Il barometr, kompas, GPS, Zyroskop, automatyczne
mozliwa praca bez kontrolera rejestrowanie skandw w trakcie pomiaru
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 335 x 386 x 242 178 x 353 x 170 250x 395 x 414 170 x 286 x 395 170 x 286 x 395 170 x 286 x 395 258 x 150 x 328
waga z baterig [kg] 1 58 30,6 98 98 98 75
norma pyto- i wodoszczelnosci P54 P55 P53 IP53 IP53 IP53 P54
temperatura pracy [°C] 0do 40 -20 do 50 -10 do 45 -10 do 45 -10 do 45 -10 do 45 -10do 45

wyposazenie podstawowe

baterie, zasilacz, statyw, okablowanie,
oprogramowanig, sfery, walizka

baterie, zasilacz, statyw, okablowanie,
T10 + oprogramowanie, walizka

statyw, 2 baterie, fadowarka, okablowanie,
T+F Laser Control

2 haterie, fadowarka, okablowanie, statyw,
1+F Laser Control

2 haterie, fadowarka, okablowanie, statyw,
1+F Laser Control

2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw, Z+F
Laser Control, barometr, kompas, GPS, zyroskop

2 baterie, fadowarka, okablowanie, statyw, Z+F
Laser Control, barometr, kompas, GPS, zyroskop

gwarancja [miesigee]

12

24

12

12

12

12

12

dystrybutor

Geotronics Dystrybucja

Geotronics Dystrybucja

Laser 3D

Laser 3D

Laser 3D

Laser 3D

Laser 3D
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SKANERY OPTYCZNE

architektura, projektowanie wnetrz, VR,

w architekturze, archeologii, inzynierii odwotnej,

w architekturze, archeologii, inzynierii odwotnej,

inwentaryzacji zabytkow, VR, przemystu,

projektowania, inwentaryzacji zabytkdw, VR,

MARKA DotProduct Mantis Vision Mantis Vision Stonex Stonex Leiss Leiss
MODEL DPI-8X/DPI-8XSR F6 F6 short range Fé6 F6SR Comet 6 16M Comet L3D 2
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2018 2018 2017 2018 2016 2016
PRZEZNACZENIE pomiary trudno dostepnych miejsc, przemyst, reczny skaner mobilny do zastosowari reczny skaner mobilny do zastosowari skaner reczny na potrzeby architektury, skaner reczny na potrzeby architektury, sztuki, kontrola jokosci kontrola jokosci

Trimble RealWorks, PointFuse, Rhino, JRC Gexcel
Reconstructor, CloudCompare, WorldViz, inne

kryminalistyka, archeologia kontroli jakosci kontroli jakosci archeologii przemystu, archeologii

ZAKRES WYKORZYSTYWANEGO SWIATEA brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych niebieskie niebieskie
LICZBA KAMER 1 1 1 brak danych brak danych 1 1

matryca [Mpx] 8 13 13 brak danych brak danych 16 5
DOKEADNOSC WYZNACZANIA do5pm do5pm

odlegtosci [mm/m] nie dotyczy 1/1 09/1 45/45 04/0,25 nie dotyczy nie dotyczy

kata ["] nie dotyczy brak danych brak danych brak danych brak danych nie dotyczy nie dotyczy
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm/m] 171 5/1 04/0,25 5/1 5/1 nie dotyczy nie dotyczy
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pki/s] nie dotyczy 640000 640000 640000 640000 nie dotyczy nie dotyczy
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 0,6/0,3 0,5 0,25 0,5 brak danych minimalne pole pomiarowe 81 x 54 x 40 mm minimalne pole pomiarowe 45 x 38 x 30 mm

maksymalny [m] 3,7/20 45 0,5 45 0,5 maksymalne pole pomiarowe 1200 x 823 maksymalne pole pomiarowe 481 x 404 x 250

600 mm

POLE WIDZENIA

w pionie [°] nie dotyczy 510-4584 mm 343-740 mm 54 54 nie dotyczy nie dotyczy

w poziomie [°] nie dotyczy 670-6070 mm 246-1030 mm 68 68 nie dotyczy nie dotyczy
OPROGRAMOWANIE

do pomiaréw Phi-3D na tablet: skanowanie, definiowanie brak danych brak danych Echo Echo ZEISS Colin 3D ZEISS Colin 3D

ukfadu wspétrzgdnych, wpasowanie skanéw
w uktad zewnetrzny, pomiary liniowe pomiedzy
pkt chmury, skanowanie wielu chmur w jednym
ukfadzie wspétrzednych
do postprocessingu Autodesk ReCap, Z+F LaserControl, Leica Cyclone, Echo Echo Echo, Stonex Reconstructor Echo, Stonex Reconstructor ZEISS Colin 3D ZEISS Colin 3D

0BSLUGA SKANERA PRZEZ ZEWN. URZADZENIE tablet z Androidem tak, z systemem Windows 7-10 tak, z systemem Windows 7-10 tak tak laptop, komputer PC laptop, komputer PC
(sugerowany NVIDIA Shield K1)

REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwacji DP brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych

format importu/eksportu PTS, PTX, PLY, PTG PTS, ASCII, PLY, E57, STL PTS, ASCII, PLY, E57, STL PTS, ASCII, PLY, E57, STL PTS, ASCII, PLY, E57, STL IGES, VDA-FS, STEP, STL, Catia V4/V5, Pro/E, IGES, VDA-FS, STEP, STL, Catia V4/V5, Pro/E,

NX (UG), SolidWorks, I-DEAS, XT, SAT, ROBCAD, NX (UG), SolidWorks, I-DEAS, XT, SAT, ROBCAD,
CADDS & CAMU, Matra EDULIC 3, JtOpen/AC, IGS, | CADDS & CAMU, Matra EDULIC 3, JtOpen/AC, 1GS,
STL, VDA, TXT, NC, SBP, SBT, BIN, PLY STL, VDA, TXT, NC, SBP, SBT, BIN, PLY

STANDARDOWE PORTY WEJS(IA/WYJS(IA microUSB USB 2.0 USB 2.0 USB 2.0 USB 2.0 RJ45, CAN RJ45, CAN
LASILANIE

rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] brak brak danych brak danych brak danych brak danych nie dotyczy nie dotyczy

zasilanie zewnetrzne tak nie nie brak danych brak danych 230V 230V
INFORMACJE DODATKOWE skaner obstugiwany jedng rekq, zasilany mozliwos¢ uzytkowania na dowolnej liczbie mozliwos¢ uzytkowania na dowolnej liczbie - - skaner pomiarowy z certyfikatem kalibracji skaner pomiarowy z certyfikatem kalibracji

7 tabletu; dodatkowe akcesoria: lampka, komputerdw i tabletow komputerow i tabletow zgodny z VDI 2634/1 zgodny z VDI 2634/1
przedtuzka do montowania skanera na tyczce,
zestaw wzorcow odlegosci

0GOLNE

wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 230x 270 x 80 320120 x 45 320x120x 45 120 x 45 x 320 120 x 45 x 320 brak danych brak danych

waga z haterig [kg] <l 1 1 1 1 brak danych brak danych

norma pyto- i wodoszczelnosci brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych

temperatura pracy [°(] 15do 32 0do50 0do50 -10do 50 0do50 brak danych brak danych

wyposazenie podstawowe system skanujqcy, tablet Nvidia Shield K1, brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych

walizka transportowa, fadowarka, uchwyt,
licencja na oprogramowanie pomiarowe
gwarancja [miesiqee] 12 12 z moiliwoscig wydtuzenia 12 z mozliwoscig wydtuzenia 12 (opcja: 24) 12 12 12
dystrybutor Geopryzmat TPl TPl Czerski Trade Polska (zerski Trade Polska ECTS ECTS
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SKANERY MOBILNE

GeoSLAM

GeoSLAM

MARKA Basis Software GeoSLAM GeoSLAM Gexcel Gexcel
MODEL SurphSLAM 10 Zeb-Discovery Zeb-Horizon Zeb-Revo Zeb-Revo RT Heron AC-:2/AC-2 Color Heron LITE/LITE Color
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2019 2018/2019 2016 2017 2019 2018
TYP SYSTEMU wézkowy do inwentaryzacji obiektow, przestrzeni, system skanowania mobilnego oparty na reczny skaner mobilny z opcjg pracy w UAV do reczny skaner mobilny do zastosowari reczny skaner mobilny do zastosowari plecakowy reczny
automatycznego tqczenia skandw w czasie plecaku, do zastosowari w gémictwie, geodezi, | zastosowari w gémictwie, geodezji, architekturze w gornictwie, geodezji, architekturze i lesnictwie | w gémictwie, geodezji, architekturze i lesnictwie
rzeczywistym architekturze i lesnictwie i lesnictwie
SKANER Surphaser Model 10 Teb-Discovery Teb-Horizon Teb-Revo Teb-Revo Velodyne HDL32E Velodyne Puck Lite
liczba skaneréw ] 2 1 ] ] 1 skaner (32 wiqzki) 1 skaner (16 wigzek)
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] fazowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER
$rednica plamki [mm/m] brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
dhugos fali [nm] 1550 903 903 905 905 905 903
klosa bezpieczenstwa 1 1 1 1 1 1 1
DOKEADNOSC WYNIKOWEJ CHMURY [mm] 10 wzgledna 10-30 mm wzgledna 10-30 mm 15-20 1520 50 w czasie rzeczywistym w nieduzych 50 w czasie rzeczywistym w nieduzych
pomieszczeniach pomieszczeniach
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 208 000 300000 300000 43200 43200 700000 300000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 1 0,5 05 0,5 0,5 1 1
maksymalny [m] 130 100 100 30 30 100 100
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 270 270 270 270 270 >40 30
w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
KAMERA NCTech iStar Pulsar 360 opcja: kamera ZEB-CAM opcja: kamera ZEB-CAM opcja: kamera ZEB-CAM opcja: AC2 Color opcja: panoramic Camera
liczha kamer 2 1 ] 1 1 1 panoramiczna 1 panoramiczna
matryca [Mpx] 2x5 60 2 2 2 Full HD, 60 fps Full HD, 60 fps
rozmiar panoramy [Mpx] 10 brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
DODATKOWE SENSORY SLAM, przechytu IMU, GPS IMU IMU IMU tak tak
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA lemo USB, lemo zasilanie, wi-fi UsB UsB UsB USB, wifi USB, Bluetooth, wi-fi USB, Bluetooth, wi-fi
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-lon, 90Wh/ 1,52 (4 bat.) Li-Poly/3 Li-Poly/4 Li-Poly/4 Li-Poly/1,5 NiMH 12V, 9 Ah/3 (AC2 Color: 2) Li-polimer 12V, 4,5 Ah/6-8 (Lite Color: 5-7)
zasilanie zewnetrzne tak nie nie nie nie opeja opeja
INFORMACJE DODATKOWE automatyczne kolorowanie chmury skanowanie z uzyciem uchwytu rgcznego, tyczki, | skanowanie z uzyciem uchwytu recznego, tyczki, - mozliwos¢ podgladu wynikéw skanowania - -
plecaka, platform UAV plecaka, platform UAV
0GOLNE
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 278x200x 118 216x108 x 267 216 x 108 x 266 287 x 86 x 113 287 x 86 x 113 brak danych brak danych
waga z bateriq [kg] 58 brak danych 1,3 ] ] 6,05/6,25 2,5/2,75
norma pyto- i wodoszczelnosci P54 P54 P54 P64 P51 brak danych brak danych
temperatura pracy [°(] 5do 40 0do 40 0do40 0do50 10do 30 -10do 60 brak danych

wyposazenie podstawowe

zasilacz, 4 baterie z tadowarkg 2-pozycyjng,
wézek transportowy, kontener transportowy

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

gtowica skanujaca, rejestrator, okablowanie,
plecak, tadowarka

plecak lub walizka, fadowarka, ptytka montazowa

plecak lub walizka, fadowarka, ptytka
montazowa, uchwyt do smartfona/tabletu

kompletny zestaw pomiarowy

kompletny zestaw pomiarowy

gwarancja [miesiqee]

12

12 7 mozliwoscig wydtuzenia

12 z mozliwoscig wydtuzenia

12 7 mozliwosciq wydtuzenia

12 7 mozliwoscig wydtuzenia

12

12

dystrybutor

ECTS

1Pl

1Pl

1Pl

1Pl

(zerski Trade Polska

(zerski Trade Polska
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SKANERY MOBILNE

MARKA Green Valley International Leica HDS Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems
MODEL LiBackpack DG-50 BLK2GO Riegl VMQ-THA Riegl VMX-2HA Riegl VMX-RAIL Riegl VMZ Riegl VUX-THA
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2019 2019 2016 2017 2016 2014 2017
TYP SYSTEMU system skanowania mobilnego oparty na architektura i zabytki, archeologia mobilny system samochodowy mobilny system samochodowy mobilny system kolejowy mobilny system samochodowy mobilny
plecaku, do zastosowari w gémictwie, geodezji,
architekturze i lesnictwie
SKANER brak danych BLK26O Riegl VUX-THA Riegl VUX-THA Riegl VUX-THA VZ-400i/VZ-2000i Riegl VUX-THA
liczba skanerdw 1 2 1 2 3 1 1
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] impulsowy impulsowy z WFD impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER
$rednica plamki [mm/m] brak danych brak danych 50/100 50/100 50/100 brak danych 50/100
dhugos fali [nm] 903 830 bliska podczerwier bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwieri
klasa bezpieczenstwa 1 1 1 1 1 brak danych 1
DOKEADNOSC WYNIKOWEJ CHMURY [mm] <30 mm 3 3lub5 3lub5 3lub5 3lub5 3lub5
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] do 600 000 700000 1000000 2000000 3000000 500000 1000000
LZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] brak danych 04 1,2 1,2 1,2 0,5/1,0 1,2
maksymalny [m] 100 30 420 420 420 800/2500 420
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 180 300 360 360 360 100 360
w poziomie [°] 360 360 360 360 360 360 360
KAMERA zalezne od specyfikadji brak danych opcja: Riegl/Nikon D810/Flir Ladybug5+ opcja: Riegl/Nikon D810/Flir Ladybug5+ opcja: Riegl 5, 9, 12 MPx/Flir Ladybug5+ opcja: np. Nikon D810/Flir Ladybug5+ brak
liczha kamer 1 4 do4 do9 6 Riegl/1 sferyczna (Flir Ladybug5+) 1 brak
matryca [Mpx] zalezne od specyfikacii brak danych 59/24/5 5,9 lub 12/24/5 59 lub 12/5 45/5 nie dotyczy
rozmiar panoramy [Mpx] brak danych brak danych 20,36/nie dotyczy/30 45, 81 lub 108/nie dotyczy/30 30, 54 lub 72/30 225/30 nie dotyczy
DODATKOWE SENSORY IMU, GPS GRAND SLAM (VIS, IMU, LIDAR) GNSS, IMU, odometer GNSS, IMU, odometer GNSS, IMU, odometer GNSS, IMU, odometer nie dotyczy
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA HDMI, Ethernet oraz USB USB-C 4 porty wejscia dla dodatkowych komponentéw, VMX-MH Measuring Head - wejscie DMI, RS-232, brak danych LAN port 10/100/1000 Mbit/s, wi-fi, antena, | LAN 10/100/1000 Mbit/s lub USB 2.0, RS232,
PPS, 2 x LAN, dodatkowa antena GPS, Interfaces AUX, AUX +12V D, 7 x USB, HDMI, Display Port, 2 x zosilanie zewnetrzne, GNSS, USB TTL
Control Unit (VMQ-CU) DM, NMEA, RS-232, LAN, 2x LAN
3 x USB, DVI
IASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Li-Poly/2 wymienna/0,75 nie dotyczy zasilanie zewnetrzne zasilanie zewnetrzne akumulator nie dotyczy
zasilanie zewnetrzne tak nie tak tak tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE dwie glowice skanujace, antena GNSS - zestaw sktada sie z: Riegl VMQ-MH (zestaw zestaw sktada sig z: Riegl VMX-MH (zestaw zestaw sktada si z: VMX-RAIL-MH (zestaw mozliwos¢ skanowania w 3 trybach: 3D radar, -
skanujqcy), Riegl VMQ-CU (jednostka sterujgca), skanujqcy), Riegl VMX-CU (jednostka stervjgea), | skanujacy), VMX-RAIL-RM (zestaw montazowy), 20 line, stop & go
VMQ-DMI (odometr, zapasowe zasilanie, VMX-DMI (odometer), VMX-RAIL-MC (okablowanie, | VMX-RAIL-CR (serwer kontrolujqcy), VMX-RAIL-MC
okablowanie) zapasowe zasilanie) (okablowanie)
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 1085 x 300 x 150 80 = 80 x 279 496 x 387 x 507 (bez systemu kamer) 582 x 654 x 613 (bez systemu kamer oraz GNSS) 654 x 1456 x 415 (VMX-RAIL-MH) 206 x 206 x 470 (wartosci przyblizone) 227 x 180 x 125
waga z bateriq [kg] 95 08 16 81,3 (bez VMX-MC i kamer) 201 (bez VMX-RAIL-MC) 26 (warto$¢ przyblizona) 35
norma pyto- i wodoszczelnoci brak danych P54 P64 P64 P64 P64 P64
temperatura pracy [°(] brak danych 5do 40 -10do 40 10 do 40 -10do 40 -10do 40 -10do 40
wyposazenie podstawowe skanery, rejestrator, okablowanie, plecak, antena | 3 baterie, fadowarka, pasek na rgke, stojak, brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
GNSS, stelaz, tadowarka kabel USB-C
gwarancja [miesiqee] 12 z mozliwoscig wydfuzenia 12-36 12 12 12 12 12
dystrybutor TPl Leica Geosystems Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D
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SKANERY MOBILNE

MARKA SATLAB Teledyne Optech Trimble Trimble YellowScan YellowScan YellowScan
MODEL SLS-12018 Maverick/Maverick LMS PRO MX2 MX9 Surveyor Surveyor Ultra Vx-15
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2018 2018 2015 2018 2015 2017 2019
TYP SYSTEMU samochodowy mobilny (samochdd, quad, drezyna, samochodowy samochodowy skaner dla technologii MLS oraz ULS, dla skaner dla technologii MLS oraz ULS, dla skaner dla technologii MLS oraz ULS, dla
t6dz, plecak itd.) zastosowan w geodezji, architekturze, gomictwie, zastosowari w energetyce, karfowaniu zastosowai w energetyce, kartowaniu
archeologii, lesnictwie, pomiarach inzynieryjnych | infrastruktury, geodezj, architekturze, gérnictwie, | infrastruktury, geodezji, architekturze, gomictwie,
i topograficznych archeologii, lesnictwie, pomiarach inzynieryjnych | archeologii, lesnictwie, pomiarach inzynieryjnych
i topograficznych i topograficznych
SKANER Satlab Lidar brak danych SLM-250 klasa 1 Riegl VUX-THA Velodyne VLP-16 Velodyne VLP-32 Riegl miniVUX-TUAV
liczba skanerow 1 1 (32 wigzki) Tlub2 1lub2 1 ] 1
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] brak danych impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
LASER
$rednica plamki [mm/m] brak danych brak danych brak danych 13/10 brak danych brak danych brak danych
dugosc fali [nm] 1545 brak danych 905 bliska podczerwieri 903 903 905
klasa bezpieczenstwa 1 1 1 1 1 1 1
DOKEADNOSC WYNIKOWEJ CHMURY [mm] 4 przy odl. 192 m (100 linii /s) brak danych 10na 50 m 5 <50 <50 <50
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 700 000 700000 72000 2000000 300000 600000 100 000
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 15 1 1 1 brak danych brak danych 3
maksymalny [m] 650 100 >750 420 100 200 250
POLE WIDZENIA
w pionie [°] 90% petnej sfery 40 360 zalezne od ustawieri skanerow 30 30 brak danych
w poziomie [°] 360 360 brak danych brak danych 360 360 360
KAMERA brak danych Ladybug 5 brak danych brak danych opcja: Sony 6000 opcja: Sony 6000 opcja: Sony 6000
liczba kamer panoramiczna Ladybug zapis 10 fps 6 zintegrowanych 6 9 1 1 1
matryca [Mpx] 6x5 6x5 5 5 243 243 243
rozmiar panoramy [Mpx] 30 30 30 30 brak danych brak danych brak danych
DODATKOWE SENSORY IMU KVH1775, 250 Hz, zyroskop, akcelerometr, GPS, IMU GNSS-IMU Trimble AP20 (Applanix IMU-42, IMU (AP 40, AP60), GNSS dodatkowa antena GNSS, kamera RGB, dodatkowa antena GNSS, kamera RGB, dodatkowa antena GNSS, kamera RGB,
odbiornik GNSS (GPS/GLONASS/BeiDou/Galileo/ 2 x GNSS) 2 modemy radiowe, YellowScan Fly&Drive 2 modemy radiowe, YellowScan Fly&Drive 2 modemy radiowe
SBAS/QISS, l-Band), odometr
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA PPS, Ethernet USB, wii brak danych brak danych 2 x USB, GNSS, zasilanie zewnetrzne, camera 2 x USB, GNSS, zasilanie zewngtrzne, camera 2 x USB, GNSS, zasilanie zewngtrzne, camera
connector, radio modem connector connector, radio modem connector connector, radio modem connector
IASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] nie dotyczy opcja (4 baterie) nie dotyczy nie dotyczy Li{on/1,5 Li{on/1,2 Li{on/1,5
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE - opcja w LMS Pro: system wyrdwnania - - rozwiqzanie GNSS-Inertial: Applanix APX-15 UAV | rozwiqzanie GNSS-Inertial: Applanix APX-15 UAV | rozwiqzanie GNSS-Inertial: Applanix APX-15 UAV
i uwzgledniania danych geodezyjnych do (GNSS/INS), skanowanie z uzyciem platform UAV | (GNSS/INS), skanowanie z uzyciem platform UAV (GNSS/INS)
poprawienia doktadnosci orpracowania lub poprzez montaz na dachu samochodu przy | lub poprzez montaz na dachu samachodu przy
i wyréwnania danych metodami $cistymi uzyciv systemu YellowScan Fly&Drive uzyciv systemu YellowScan Fly&Drive
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 304 x191 x 169 brak danych 170 x 170 x 241 620 x 550 x 620 180 x 105 x 140 180 x 105 x 140 350x 110x 170
waga z baterig [kg] 6,1 8,85 17-25 31-37 1,6 17 26
norma pyto- i wodoszczelnosci P65 brak danych P66 P64 brak danych brak danych P64
temperatura pracy [°(] -20 do 55 zalezy od konfiguradji -10do 50 0do 40 -20 do 50 10do 40 -20 do 40
wyposazenie podstawowe mocowanie do relingéw dachowych, modut skaner, kamera panoramiczna, IMU, GNSS, brak danych brak danych skaner Velodyne VLP-16, 2 baterie, fadowarka, | skaner Velodyne VLP-32, 2 baterie, fadowarka, | skaner Riegl miniVUX-1UAV, 2 baterie, fadowarka,
sterujqcy, okablowanie, antena GNSS, kamera oprogramowanie sterujace, kontener antena GNSS i kabel, 2 czytniki USB, instrukcja | antena GNSS i kabel, 2 czytniki USB, instrukcja | antena GNSS i kabel, 2 czytniki USB, instrukcja
360 stopni, kufer transportowy, akcesoria transportowy obstugi obstugi obstugi
gwarancja [miesiqee] 24 brak danych 12 12 12 12 12
dystrybutor Satlab Geosolutions Polska (zerski Trade Polska Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja MSP, ProGea SKY MSP, ProGea SKY MSP, ProGea SKY
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SKANERY MOBILNE

MARKA YellowScan YellowScan ZLeiss Zoller+Frohlich
MODEL Vx-20 Vx-DL T-SCAN Z+F Profiler 9012
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2018 2019 2016 2012 (wer. MiA - 2015)
TYP SYSTEMU skaner dla technologii MLS oraz ULS, dla skaner dla technologii MLS oraz ULS, dla reczny mobilny
zastosowari w energefyce, kartowaniu zasfosowari w energetyce, karfowaniu
infrastruktury, geodezii, architekturze, gornictwie, | infrastruktury, geodezji, architekturze, gémictwie,
archeologii, lesnictwie, pomiarach inzynieryjnych | archeologii, lesnictwie, pomiarach inzynieryjnych
i topograficznych i topograficznych
SKANER Riegl miniVUX-TUAV Riegl miniVUX-1DL T-Scan 1+F Profiler 9012
liczba skanerdw 1 1 1 1
TRYB PRACY [fazowy/impulsowy] impulsowy impulsowy fazowy fozowy
LASER
érednica plamki [mm/m] brak danych brak danych brak danych 1,9/0,1
dugosc fali [nm] 905 905 658 1500
klasa bezpieczenstwa 1 1 2M 1
DOKEADNOSC WYNIKOWEJ CHMURY [mm] <25 <25 od 60 pm 0,2dlaodl. 10m
MAKS. PREDKOSC SKANOWANIA [pkt/s] 100 000 100 000 210000 1016027
ZASIEG SKANOWANIA
minimalny [m] 3 3 15 03
maksymalny [m] 250 250 75 119
POLE WIDZENIA
w pionie [°] brak danych brak danych brak danych 360
w poziomie [°] 360 46 brak danych nie dotyczy
KAMERA opcja: Sony 6000 opcja: Sony 6000 brak 1+F Map Cam S/7+F MapCam C/inne
liczha kamer 1 1 nie dotyczy 5/2 /dowalnie
matryca [Mpx] 24,3 243 nie dotyczy 5,04/5,04/ dowolnie
rozmiar panoramy [Mpx] brak danych brak danych nie dotyczy 25/10/ dowolnie
DODATKOWE SENSORY dodatkowa antena GNSS, kamera RGB, dodatkowa antena GNSS, kamera RGB, brak GNSS, IMU, odometer
2 modemy radiowe 2 modemy radiowe
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA 2 x USB, GNSS, zasilanie zewnetrzne, camera 2 x USB, GNSS, zasilanie zewnetrzne, camera brak danych Ethernet, 2 USB
connector, radio modem connector connector, radio modem connector
ZASILANIE
rodzaj baterii/czas pracy na 1 bat. [h] Lithium-ion/1,5 Lithium-ion/0,75 nie dotyczy zasilanie zewngtrzne
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak
INFORMACJE DODATKOWE rozwigzanie GNSS-Inertial: Applanix APX-20 UAV | rozwiqzanie GNSS-Inertial: Applanix APX-20 UAV - mozliwos¢ instalaci kilku skaneréw oraz
(GNSS/INS) (GNSS/INS) integrowania innych sensoréw w jeden system
pomiarowy
0GOLNE
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 430x 110 170 420x 110 x 190 brak danych 320 x 260 x 340
waga z hateriq [kg] 31 41 brak danych 13,5
norma pyto- i wodoszczelnosci P64 P64 P54 P54
temperatura pracy [°(] -20 do 40 -20 do 40 brak danych 10do 45
wyposazenie podstawowe skaner Riegl miniVUX-UAV, 2 baterie, fadowarka, | skaner Riegl miniVUX-IDL, 2 baterie, fadowarka, - brak danych
antena GNSS i kabel, 2 czytniki USB, instrukcja | antena GNSS i kabel, 2 czytniki USB, instrukcja
obstug obstugi
gwarancja [miesiqee] 12 12 12 12
dystrybutor MSP, ProGea SKY MSP, ProGea SKY ECTS Laser 3D
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SKANERY LOTNICZE

MARKA GeoCue GeenValley International GeenValley International GeenValley International GeenValley International Leica Geosystems Leica Geosystems
MODEL TrueView 410 LIAIR 50 LIAIR 220 LIAIR 250 LIAIRV CityMapper-2 TerrainMapper
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2019 2017 2018 2017 2019 2019 brak danych
PRZEZNACZENIE - pomiary fopograficzne, geodezyjne, architektura, | pomiary topograficzne, geodezyine, architektura, pomiary topograficzne, geodezyjne, architektura, | pomiary topograficzne, geodezyjne, architektura, skanowanie miast projekty wielkoobszarowe, inwentaryzacja linii
inspekcje inspekcje inspekcje inspekcje energetycznych
TYP PLATFORMY bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe z0fogowe z0fogowe
LASER
dugosc fali [nm] brak danych 905 905 1550 905 1064 1064
czestotliwoéé [kHz] 420 brak danych brak danych brak danych brak danych 2000 2000
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 420000 300000 700 000 100 000 100 000 brak danych brak danych
pole widzenia [stopnie] 90 360 360 360 38,4 20-40 20-40
wzor skanowania brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
maksymalny zasigg lasera [m] 100 100 200 250 150 5500 5500
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 3 30 20 15 50 <5 <5
digitalizacja petnego ksztattu fali brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych tak tak
0GOLNE
waga [kg] 2,25 0,83 28 3,0 1,3 62 37-41

informacje dodatkowe

skaner wyposazony jest w unikatowy system
podwdjnych kamer ukosnych (20 MPx RGB), ktdre
pozwalajq na rejestracje wartosci RGB i tworzenie
orfomozaik; wraz ze skanerem dostarczane jest
kompleksowe oprogramowanie pozwalajgce
na wykonanie petnego przetwarzania danych
pozyskanych na drodze skanowania laserowego z
wykorzystaniem UAV; czas dziatania: 2 godz.

kompatybilnos¢ z wieloma platformami UAV

duza czestotliwosc skanowania,
kompatybilnos¢ z wieloma platformami UAV

wysoka doktadnosc, duzy zasigg,
kompatybilnos¢ z wieloma platformami UAV

kompaktowy rozmiar,
kompatybilnos¢ z dronami DJI M200

pomiar do 300 linii na sekunde,
rejestracja do 15 odbic,
w systemie z kamerami RGB,
NIR oraz 4 ukosnymi

dystrybutor

Geovigo

1PI

1Pl

1Pl

1Pl

Leica Geosystems

Leica Geosystems
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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 minivux-1UAV RIEGL miniVUX-2UAV RIEGL miniVUX-1DL RIEGL BDF-1 RIEGL VUX-TUAV RIEGL VUX-1LR RIEGL VUX-240
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2016 2019 2017 2016 2014 2015 2019
PRZEZNACZENIE pomiary topograficzne, rolnictwo, lesnictwo, pomiary topograficzne, rolnictwo, lesnictwo, | inwentaryzacja rurociqgdw, linii energetycznych, pomiary batymetryczne rzek, potokéw gérskich, pomiary topograficzne, gérmictwo odkrywkowe, rolnictwo, lesnictwo, dokumentacja z zakresu pomiary topograficzne, gémictwo odkrywkowe,
monitorowanie lodowcow oraz pokrywy $nieznej, | monitorowanie lodowcdw oraz pokrywy $nieinej, kontrola autostrad i toréw kolejowych kanatéw oraz zbiornikéw wodnych archeologii i dziedzictwa kulturowego, kontrola linii elektroenergetycznych, toréw kolejowych i rolnictwo, lesnictwo, dokumentacja z zakresu
wykonywanie dokumentacji archeologicznej i wykonywanie dokumentacji archeologicznej i rurociqgéw, monitorowanie obszaru budowy, badanie Srodowiska miejskiego, mapowanie terendw | archeologii i dziedzictwa kulturowego, kontrola
dziedzictwa kulturowego, monitorowanie osuwisk | dziedzictwa kulturowego, monitorowanie osuwisk miejskich linii elektroenergetycznych, toréw kolejowych i
rurociggéw, monitorowanie obszaru budowy
TYP PLATFORMY bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe zafogowe lub bezzatogowe zafogowe lub bezzatogowe
LASER
dugosc fali [nm] bliska podczerwieri bliska podczerwien bliska podczerwie 532 (zielony) bliska podczerwieri bliska podczerwieri bliska podczerwieri
czestotliwosé [kHz] 100 200 100 4 550 820 1800
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 100 000 200000 100 000 4000 500000 750000 1500 000
pole widzenia [stopnie] 360 360 46 nie dotyczy 330 330 75
wzor skanowania profilowy profilowy kolowy profilowy profilowy profilowy [iniowy
maksymalny zasieg lasera [m] 330 330 260 50 920 1350 1900
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 1 1 ] 2 0,5 1 1,5
digitalizacja petnego ksztattu fali nie nie nie nie nie nie nie
OGOLNE
waga [kg] 1,55 1,55 24 53 3,5 3,5 4]
informacje dodatkowe wytrzymata aluminiowa obudowa gotowa do wytrzymata aluminiowa obudowa gotowa wytrzymata aluminiowa obudowa gotowa Penetracja wody do 1,5 jednostki Secchiego, mozli- | kompaktowa i wytrzymata obudowa, fatwy montaz tatwy do zamontowania na platformach tatwy do zamontowania na platformach bezzato-
montazu na wszystkich rodzajach systeméw do montazu na wszystkich rodzajach systeméw | do montazu na wszytkich rodzajach systeméw wos¢ integracji z maksymalnie 2 kamerami zewnetrz- | na platformy UAS/UAV/RPAS, mozliwos¢ zamonto- | bezzatogowych (UAV) oraz na $migtowcach, | gowych (UAV) oraz na smigtowcach, Zyrokopterach
UAS/UAV/RPAS, mozliwos¢ uzyskania do 5 odbic UAS/UAV/RPAS, mozliwos¢ uzyskania UAS/UAV/RPAS, mozliwos¢ uzyskania nymi, opcja montazu floating suport (wyposazenie do | wania w dowolnym kierunku nawet przy ograniczo- | Zyrokopterach i innych ultralekkich samolotach | iinnych matych samolotach zatogowych, fatwa
7 1 wigzki losera, tatwa integracjo dodatkowych | do 5 odbic z 1 wigzki losera, tatwa integracjo do 5 odbic z T wigzki lusera, fatwa infegracja lodowania na wodzie), aby poprawnie ustalic putap | nych warunkach wagi oraz wolnej przestrzeni, mecha- | zatogowych, fatwa integracja dodatkowych infegracja sensorow (maksymalnie 4 sztuk), moz-
sensoréw, mechaniczny i elektryczny interfejs do | sensoréw (maksymalnie 2 sztuki), mechaniczny | sensordw (maksymalnie 2 sztuki), mechaniczny lotu nalezy uwzgledni¢ maksymalng gtehokosc dna | niczny i elekiryczny interfejs do infegracji IMU, fatwa | sensordw, mozliwos¢ uzyskania nieograniczonej |  liwos¢ uzyskania do 15 odbic z 1 wigzki losera,
montazu IMU i elektryczny interfejs do montazu IMU i elektryczny inferfejs do montazu IMU mierzonego obiektu (zbiornik /ciek wodny) integracja dodatkowych sensoréw liczby ech sygnaty, mozliwos¢ integracji z IMU mozliwos¢ integracii z systemem IMU
dystrybutor Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D
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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
MODEL RIEGL VQ-480 1I RIEGL VQ-580 I Riegl VQ-780i Riegl VQ-780 Il Riegl VQ-1560i Riegl VQ-1560i-DW Riegl VQ-1560 II
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2018 2018 2017 2019 2016 2017 2019
PRZEZNACZENIE kontrola linii energetycznych, toréw kolejowych | mapowanie lodowcow i pokrywy $nieznej, monitoring | pomiary topograficzne z wysokiego putapu, mapo- pomiary topograficzne z wysokiego putapu, mapo- | mapowanie obszarow miejskich, lodowcéw i pokry- | prace badawcze, rolnictwo, lesnictwo, monitoring po- | pomiary topograficzne z wysokiego putapu, mapowa-
i rurociqgow, modelowanie miast, rolnictwo | obszardw zalewowych i bagiennych, kontrola linii | wanie $rodowisk miejskich, obszaréw rolnych oraz le- wanie Srodowisk miejskich obszardw rolnych oraz le- | wy $nieznej, modelowanie miast, rolnictwo, lesnic- | krywy roslinnej (m.in. NDVI), mapowanie lodowcdw | nie obszarow misjskich, lodowcow i pokrywy $nieznej,
i lesnictwo energetycznych, toréw kolejowych i rurociagow, | $nych, monitorowanie lodowcéw oraz pokrywy $niez- $nych, monitorowanie lodowcow oraz pokrywy $niez- | two, pomiary linii brzegowej jezior i rzek, kontrola | i pokrywy $nieznej, kontrola linii energetycznych, to- | kontrola inii energetycznych, tordw kolejowychi ruro-
modelowanie miast, rolnictwo i lesnictwo nej, pomiar brzegow rzek oraz zbiornikow wodnych nej, pomiar brzegow rzek oraz zbiomikéw wodnych | linii energetycznych, torow kolejowych i rurociagow: | row kolejowych i rurociggéw, pomiary linii brzegowej | ciggéw, pomiary linii brzegowej, rolnictwo i lesnictwo
TYP PLATFORMY zatogowe lub bezzatogowe zatogowe lub bezzatogowe z0fogowe z0fogowe zafogowe zafogowe z0fogowe
LASER
dugosc fali [nm] bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwien i zielony (532) bliska podczerwien
czestotliwoéé [kHz] 2000 2000 1000 2000 2000 2x1000 4000
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 1250000 1250000 666000 1330000 1330000 1330000 2660000
pole widzenia [stopnie] 75 75 60 60 58 58 58
wzor skanowania liniowy [iniowy [iniowy liniowy réwnolegte linie skanowania w zakresie jednego kanatu, kizyzowe linie skanowania obu wigzek lasera
maksymalny zasigg lasera [m] 2500 2850 6800 6800 6800 5600 6800
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 2 2 2 2 2 2 2
digitalizacja petnego ksztattu fali tok tak tok tok tok tok tok
0GOLNE
waga [kg] 106 99 2 20 55 60 55
informacje dodatkowe kompaktowa i lekka konstrukeja, przygotowany do | kempaktowa i lekka konstrukcja, kompatybilny ze mozliwos¢ uzyskania do 15 odbi¢ mozliwos¢ uzyskania do 14 odbic z 1 wigzki losera, | odporny na zaktécenia pochodzenia atmosferycznego mozliwos¢ infegracji z dwoma kamerami, odporny na zaktécenia pochodzenia atmosferyczne-
integracii ze stabilizowanymi platformami UAV, moz- | stabilizowanymi platformami (zyrokoptery i inne | z 1 wigzki lasera, bezproblemowa infegracja bezproblemowa infegracja i kompatybilnos¢ zinnymi | (tzw. szumy atmosferyczne), wyposazony w dwa ka- | whudowany system IMU/GNSS, wyposazony | go (tzw. szumy afmosferyczne), mozliwos¢ integracji
liwos¢ infegracji maksymalnie 5 kamer, whudowany | mate samoloty zatogowe), wyjmowana karta pamiedi | i kempatyhilnos¢ z innymi systemami i pakietami systemami i pakietami oprogramowania Riegl ALS, | naty LiDAR, mozliwos¢ integracji dwoch kamer, whu- | w dwa kanaty LiDAR o réznych dfugosciach fal | dwoma kamerami, whudowany system IMU/GNSS,
system IMU/GNSS, wyjmowana karta pamigci i zinte- | i zintegrowany dysk SSD do przechowywania danych, | oprogramowania Riegl ALS, rownolegte linie rownolegte linie skanowania i réwnomierny rozktad | dowany system IMU/GNSS, opcja infegracji z tozem | (zielonej i podczerwieni), opcja infegracji z fozem | oferuje dwa kanaty LiDAR, opcja infegraci z tozem
growany dysk SSD do przechowywania danych, opcja | whudowany system IMU, opcja integracji z fozem | skanowania i réwnomierny rozktad punktéw punktdw, whudowany system IMU/GNSS stabilizujgeym (np. 6SM-4000) stabilizujgcym (np. 6SM-4000) stabilizujgeym (np. 6SM-4000)
integracji z kotnierzem stabilizujgcym (GSM-4000) stabilizujgcym (np. GSM-4000)
dystrybutor Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D Laser 3D

SKANERY LOTNICZE
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MARKA Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems | Riegl Laser Measurement Systems SATLAB Teledyne Optech Teledyne Optech
MODEL Riegl VQ-840-G Riegl VQ-880-G II Riegl VQ-830-GH SULI CL-90 CL-360 Eclipse
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2019 2018 2017 2019 2019 2019 2016
PRZEZNACZENIE pomiary topograficzno-batymetryczne rzek, potokdw, | pomiary batymetryczne jezior i linii brzegowych, | pomiary batymetryczne jezior i linii brzegowych, pomiary fotogrametryczne dronami pomiary z niskiego putapu pomiary z niskiego putapu pomiary korytarzowe,
kanatow oraz zbiornikéw, mapowanie linii brzego- | monitoring zagrozer powodziowych, mapowanie | monitoring zagrozen powodziowych, mapowanie pomiary mniejszych obszardw,
wych, pomiary dla budownictwa hydrotechnicznego | siedlisk, archeologia podwodna, inzynieria wodna | siedlisk, archeologia podwodna, inzynieria wodna |esnictwo, rolnictwo, gérnictwo
TYP PLATFORMY zatogowe lub bezzatogowe zafogowe z0fogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe zafogowe
LASER
dugosc fali [nm] 532 (zielony) bliska podczerwie/zielony (532) bliska podczerwieri/zielony (532) 905 1550 1550 1550
czestotliwoéé [kHz] 200 900/700 900/700 brak danych brak danych 500 450
predkos¢ pomiaru [pkt/s] 200 000 279 000/700 000 279.000/700 000 brak danych brak danych brak danych brak danych
pole widzenia [stopnie] 40 40 40 30 regulowane 360 60
wzor skanowania eliptyczny i linowy kotowy i liniowy kotowy i liniowy kofowy brak danych brak danych brak danych
maksymalny zasieg lasera [m] 250 2800 2800 100 120 775 1000
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 1 25 25 3 1 1 5
digitalizacja petnego ksztattu fali tak tak tok brak danych brak danych brak danych nie
0GOLNE
waga [kg] 12 65 65 30 4] 3,5 37

informacje dodatkowe

penetracja wody do 2,5 jednostki Secchiego, tatwy do
zomontowania na UAV, smigtowcach, Zyrokopterach
i matych samolotach, mozliwa integracja dodatkowej
kamery, opcja integracji z tozem stabilizujgcym, aby
poprawnie ustalic putap lotu nalezy uwzglednic mak-
symalng gfebokos¢ dna mierzonego obiektu

penetracja do 2,5 jednostki Secchiego, wytrzymata
i wodoszczelna obudowa, 2 kanaty LDAR (zielony
i podczerwony) pozwalajgce na pomiar zanurzonych
obiektdw, mozliwos¢ infegracii z 2 kamerami, whudo-
wany IMU/GNSS, prosty montaz, aby poprawnie usta-
lié putap lotu nalezy uwzglednic maks. gfebokos¢ dna

penetracja do 1,5 jednostki Secchiego, 2 kanaty (zie-
ony i podczerwony) pozwalajce na pomiar obiektow
pod powierzchnia wody, wbudowany system IMU/
GNSS, mozliwos¢ integracii z 2 kamerami, gotowy
do montazu na $migtowcu, aby poprawnie ustali¢
putap lotu nalezy uwzglednic maks. gtebokos¢ dna

podwdiny system powrotu, zintegrowany web
serwer do monitoringu i konfiguracji,
IMU (X,Y,Z: 0,02/0,02/0,02 m, P/R/H:
0,025/0,025/0,1 stopnia)

skuteczna penetracja roslinnosdi,
niskie szumy, wysoka precyzja pomiaru

pomiar do 250 linii na sekunde,
skuteczna penetracja roslinnosci
oraz pomiar niewielkich obiektéw

niskokosztowa platforma,
niewielkie wymiary, prosta obstuga
oraz fatwe przetwarzanie danych

dystrybutor

Laser 3D

Laser 3D

Laser 3D

Satlab Geosolutions Polska

(zerski Trade Polska

(zerski Trade Polska

(zerski Trade Polska

57 GEODETA

SKANOWANIE LASEROWE NR 1 (6) LISTOPAD 2019

GEODETA 53

SKANOWANIE LASEROWE NR 1 (6) LISTOPAD 2019




SKANERY LOTNICZE y __
MARKA Teledyne Optech Teledyne Optech YellowScan YellowScan
MODEL Galaxy T1000/Prime Titan Mapper Il Surveyor
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2014/2015 2014 2017 2016
PRZEZNACZENIE skanowanie rozlegtych obszardw, w tym dzienne i nocne pomiary wielospekiralne, archeologia, badania $rodowiska archeologia, badania Srodowiska,
terenw gérzystych, pomiary korytarzowe, pomiary batymetryczne ptytkich wod, inzynieria lgdowa
inwentaryzacja linii energetycznych, pomiary roslinnosci i topografii
pomiary miast
TYP PLATFORMY z0fogowe zafogowe bezzatogowe bezzatogowe
LASER
dtugosc fali [nm] 1064 532, 1064, 1550 905 903
czestotliwoéé [kHz] 1000 900 18,5 300
predkos¢ pomiaru [pkt/s] brak danych brak danych 18 500 300000
pole widzenia [stopnie] 60 60 110 360
wzor skanowania brak danych brak danych brak danych brak danych
maksymalny zasieg lasera [m] 4700/6000 2000 150 100
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 3 2 10 5
digitalizacja petnego ksztattu fali tak tak brak danych brak danych
0GOLNE
waga [kg] 27/35 116 2] 1,6
informacje dodatkowe rejestracja do 5 odbi¢, technologie SwathTRAK pierwszy na Swiecie wielospekiralny LiDAR do 3 odbic, czas dziatania 1,5 godz., pobér do 2 odbic, czas dziatania 1,5 godz., pobér
(utrzymywanie statej szerokosci sciezki zbierania energii 15 W, warunki otoczenia 20 do 50°C, energii 15 W, warunki otoczenia -20 do 50°C,
danych) i PulseTRAK (zapobieganie martwym wymiary 15,5 x 20,3 x 17,6 cm, rozwigzanie wymiary 16 x 10,5 x 14 cm, rozwigzanie
polom) GNSS-Inertial Applanix APX-15 UAV GNSS-Inertial Applanix APX-15 UAV
dystrybutor (zerski Trade Polska (zerski Trade Polska MSP, ProGea SKY MSP, ProGea SKY
SKANERY LOTNICZE

MARKA YellowScan YellowScan YellowScan YellowScan
MODEL Surveyor Ultra Vx-15 Vx-20 Vx-DL
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2017 2017 2018 2019
PRZEZNACZENIE gémictwo, kartowanie obiektdw liniowych, inzynieria lgdowa, gomictwo, karfowanie inzynieria lqdowa, gémictwo, kartowanie kartowanie obiektow liniowych
[esnictwo obiektdw liniowych obiektéw liniowych
TYP PLATFORMY bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe bezzatogowe
LASER
dhugosé fali [nm] 903 905 905 905
czestotliwosé [kHz] 600 100 100 100
predkosé pomiaru [pki/s] 600000 100 000 100 000 100 000
pole widzenia [stopnie] 360 360 360 46
wzor skanowania brak danych brak danych brak danych brak danych
maksymalny zasieg lasera [m] 200 250 250 250
doktadnos¢ pomiaru wysokosci [cm] 5 5 25 25
digitalizacja petnego ksztattu fali brak danych brak danych brak danych brak danych
0GOLNE
waga [kg] 1,7 26 31 38
informacje dodatkowe do 2 odbi¢, czas dziatania 1,2 godz., pobdr do 5 odbi¢, czas dziotania 1,5 godz., pobor do 5 odbic, czas dziatania 1,5 godz., pobér do 5 odbi¢, czas dziatania 45 min., pobor energii
energii 19 W, warunki ofoczenia -10 do 40°C, energii 25 W, warunki otoczenia -20 do 40°C, energii 25 W, warunki otoczenia -20 do 40°C, 50 W, warunki otoczenia -20 do 40°C,
wymiary 18 W 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 wymiary 43 x 11 x 15 cm, Applanix APX-20 UAV
dystrybutor MSP ProGea SKY MSP ProGea SKY MSP, ProGea SKY MSP. ProGea SKY
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA 3DReshaper As-Built for AutoCAD As-Built for Revit AutoCAD + ReCap Bentley ContextCapture Editor Bentley Descartes Bentley Pointools
AKTUALNA WERSJA 18.1.8 2018.0 2018.0 2020 CONNECT Edition CONNECT Edition CONNECT Edition
PRODUCENT Technodigit Faro Faro Autodesk Bentley Systems Bentley Systems Bentley Systems
TYP APLIKACI samodzielna naktadka na Autodesk AutoCAD naktadka na Autodesk Revit samodzielna samodzielna naktadka na MicroStation lub samodzielna samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA procesor 2 GHz, 4 6B RAM, OpenGL, HDD 40 GB | Windows 64-bit, 16 GB RAM, obstuga DirectX 11 | Windows 64-bit, 16 GB RAM, obstuga DirectX 11 Windows 7/8,/10 64-hit, 16 GB RAM, procesor Windows 7 SP1/8.1/10, Server 2008 R2 Windows 7 SP1/8.1/10, Server 2008 R2 Windows 7/8.1/10, procesor 2,0 GHz, Intel lub
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 AMD, 4 GB RAM, karta NVIDIA lub ATI (AMD)
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 przetwarzanie danych z naziemnego/mobilnego | archeologia, architektura, zarzqdzanie majgtkiem, | archeologia, architektura, zarzqdzanie majgtkiem, uniwersalna platforma CAD do zastosowai przemystowych, gémiczych, edycji | do zastosowan przemystowych, gérniczych, edyqji | do zastosowari przemystowych, gomiczych, edycii

skaningu i modelowanie 3D-mesh, w tym import, konserwacja zabytkaw, projektowanie BIM, konserwacja zabytkdw, projektowanie BIM, danych z lotniczego/naziemnego/mobilnego danych z lotniczego/naziemnego/mobilnego danych z lotniczego/naziemnego/mobilnego

edycja, kontrola, animacje pomiary inzynierskie pomiary inZynierskie skaningu, kontrola jakosci danych skaningu, kontrola jokosci danych skaningu, kontrola jokosci danych

WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punkiow

ASC, CSV, XYZ, TXT, PTS, PTX, SDB, E57, 3P1, NSD,
S0, STL, RAW, SWB, SWL, GSN, AC, PLY, FLS, FWS,
PSL, LAS, LAZ, ZFS, Esri ASC, DP

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, IFPRY, ASC, (L3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ,
PCG, XYB

ASCII, POD, Terrascan BIN, LAS, LAZ, E57, PTX
i PTS, PTG, FLS i FLW, 3DD, RXP, RDB i RSP, CL3,
IfS

ASCII, POD, Terrascan BIN, LAS, LAZ, E57, PTX
i PTS, PTG, FLS i FLW, 3DD, RXP, RDB i RSP, CL3,
IFS

ASCII, POD, Terrascan BIN, LAS, LAZ, E57,
PTX i PTS, FLS i FLW, 3DD, RXP, RDB i RSP, IXF,
(L3, DeltaSphere 3000 RTPI, ZFS

formaty eksportu danych 3D

TXT, CSV, XYZ, ASC, 1GS, LAS, LAZ, NSD, PTS, PTX,

DXF, DXF (mesh as polyline), MSH, OBJ, PBI, PLY,

POLY, STLASCII, STL BINARY, STP, WRL, VRML, IV,
XML, 1GS, IGES, STEP, PDF 3D

formaty eksportowane przez AutoCAD

formaty eksportowane przez Revit

DWG, DXF, STP

Pointools, POD, LAS, XYZ

Pointools, POD, LAS, XYZ

Pointools, POD, LAS, XYZ,PTS

NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektow linia, polilinia, okrag, kwadrat, ptaszczyzna, linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian, nie dotyczy brak danych linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian | linia, plaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian nie dotyczy
walec, kula, stozek, siatka TIN dowolnego obiektu, stozek i inne i inne
spline, NURBS
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw tak nie nie nie nie nie nie
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak nie tok tok tok tok
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tok nie nie tok tak nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tak tok nie nie tok tok nie
generowanie przekrojow tak tak nie tok tok tak tak
tworzenie panoram ze zdjgc nie tak nie nie tak tak nie
obliczanie objetosci tok tak nie nie tok tok ni
badanie kolizji (clash detection) tak tak nie nie nie tak tak
teksturowanie chmury zdjeciami tak tak nie nie tak tak nie
generowanie filmow tak nie nie tak nie tak tak
nadawanie georeferencji tak nie nie tak tak tak tok
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak nie nie nie tak tak tak
automatyczne odnajdowanie celow tak nie nie tak tak tak tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak nie tak tak tak tok
transformacje chmur punktow tak tok nie tak tak tak tak
inne istotne narzedzia zaawansowane modelowanie siatki TIN, wezytywanie skandw za pomocq Autodesk ReCap, | wezytywanie skandw za pomocq Autodesk ReCap, - tworzenie trojwymiarowych dokumentow PDF tworzenie trojwymiarowych dokumentow PDF -
zaawansowane badanie deformacji obiektéw, mozliwo$¢ automatycznego wpasowywania mozliwos¢ automatycznego wpasowywania
inzynieria odwrotna, powierzchnie NURBS, obiektow obiektdw oraz szybkiego modelowania budynkaw,
poréwnania chmur i modeli z generowaniem obiektéw przemsytowych
raportow, zaawansowane obliczanie objgtosd,
przekroje, modul tunel, ekstrakcja terenu,
ekstrakejo budynkéw, warstwice, zaawansowana
analiza terenu, import whasnych skryptow
CENA [netto] od 28 250 zt brak danych brak danych 1755 euro/rok brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Leica Geosystems 1Pl TPl ProCAD Bentley Systems i partnerzy Bentley Systems i partnerzy Bentley Systems i partnerzy
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OPROGRAMOWANIE

0o

APLIKACJA BuildIT Construction Civil 3D + ReCap DPM 3D Inspection EdgeWise ENVI LiDAR Global Mapper PL + modut LiDAR IMAGINE Professional
AKTUALNA WERSJA 2018 2020 4.55 5.2.1 5.5 21 2018
PRODUCENT Faro Autodesk Visimind AB ClearEdge3D Harris Geospatial Solutions Blue Marble Geographics Hexagon Geospatial
TYP APLIKACI samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna G6M - samodzielna aplikacja, LDAR - opcjonany samodzielna
modut
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 7/8/10 64-bit, 16 GB RAM, Windows 7, procesor Intel Core i5, RAM od 4 GB Windows 64-bit, 8 GB RAM, karta graficzna 1 GB procesor Intel/AMD 64-bit, 4 GB RAM Windows Vista/7/8/10 (32-bit lub 64-bit), procesor 32-hit: Intel Pentium 4 HT, Core Duo,
16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB procesor Intel Pentium [ub Xeon lub AMD Athlon do 8 GB, karta graficzna dowolna z obstugg Windows Server 2003/2008/2012, 4 GB RAM, |  Xeon; 64-bit: Intel 64 (EM64T), AMD 64 (lub
64 OpenGL 500 MB wolnego miejsca na dysku, obstuga podobne), 4 GB RAM
sterownika wideo OpenGL v3.3
PRZEZNACZENIE wszechstronna kontrola skanowanych obiektow inzynieria lgdowa, drogi, geodezjo, GIS wsparcie proceséw zarzqdzania infrastrukturg automatyczna zamiana chmur punktéw na narzedzia do analiz obrazowych umozliwiajgce analiza i przetwarzanie danych GIS i LiDAR, przetwarzanie, analizy, kontrola jakosci danych
poprzez pordwywanie skandw z modelami 3D, techniczng (guzociqgi, sieci elektroenergetyczne, modele 3D instalacji rurowych, konstrukji generowanie produktow pochodnych z chmur przetwarzanie chmur punkiéw na potrzeby 6IS
sprawdzanie ptaskosci, pionowosd, osiowosci drogi), inspekcja wizyjna, kontrola danych GIS, stalowych, $cian, okien i drzwi; umozliwia punktéw ze skaningu (lotniczego lub gospodarki przestrzennej, geodezij, transportu,
przetwarzanie danych z naziemnego/mobilnego/ redukcje czasu opracowania nawet o 70% naziemnego) oraz tworzenie obiektéw 3D geologii, hydrogeologii, logistyki, wojskowosci,
lotniczego skaningu laserowego, tworzenie (drzewa, budynki, linie energetyczne) kartografii, przemystu naftowego
ortofotomap
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punkiow FLS, PTS, E57, TXT, ASC RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS, PTX, LAS, LAS, PL3, PNT, DXF FLS, PTG, PTX, ZFS, RSP, E57, PTS LAS, LAZ, TXT, NTF, BIN LAS, LAZ, GZ, TAR, TGZ, ZIP, BPF, E57, zLAS, PTS, LAS (1.0-1.4), LAZ, mrSID

IFS, IFPRI, ASC, (L3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ,
PCG, XYB, GeoTlFF, DEM, FLT

MrSID MG4, ZFS

formaty eksportu danych 3D

[GS, SAT, STEP, STL

DWG, DXF, STP, LandXML, DEM

DWG, DXF, LAS, XYZ, SHP, JP6, KML, PNT, PDF,
VME XML, XLS, TRJ, ECW

kompatybilne z AutoCAD, Microstation, Revit,
AutoCAD Plant3D, PDMS, Cadworx

LAS, BIN, TXT, SHP, DXF, CSV

3DS Max, Autodesk FBX, Blender BLEND,
COLLADA 3D Models (DAE), 0B (Wavefront),
PLY (Standford Polygon Library), STL
(Stereolithography), SketchUp SKP, PDF 3D

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

NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian brak danych kropka, linia, ptaszczyzna, prostopadtoscian ptaszczyzny, Sciany, okna, rury, elementy stalowe linia, ptaszczyzna, prostopadtoscian punkt, linia, krzywa, wielokgt, walec, brak danych
i drewniane prostopadtoscian, ptaszczyzna
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw ni tok tak tok tok tok modut Classify
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punkiow tak tok tok nie nie tok nie
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tak tak tak tak tak modut Terrain Prep. Tool
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow nie nie tak nie tak nie modut Photogrammetry/Ortorectification
generowanie przekrojow tak tok tok nie tok tok modut Polyline lub Rectangle Profile
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie nie nie nie nie nie brak danych
obliczanie objetosci tak tok nie nie nie tok modut Volumentric Analysis
badanie kolizji (clash detection) tak nie tok nie nie nie brak danych
teksturowanie chmury zdjeciami nie nie tok nie nie tok modut RGB Encode
generowanie filmow nie tok nie nie nie tok modut VirtualGIS
nadawanie georeferencji nie tak tak nie tak tak modut Transform & Ortho
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak nie nie nie nie nie modut Merge
automatyczne odnajdowanie celow nie tak nie nie nie nie brak danych
obstuga polskich ukt. wspotrzednych ni tak tak tok tok tak, w tym przez pliki PR) tak
transformacje chmur punktow tak tak tak tak tak tak modut Reproject
inne istotne narzedzia - - uktady wspotrzednych: SE, NOR, FIN, FR, tworzenie modeli w sposb automatyczny przypisywanie wartosci RGB z orfofotomapy generowanie zarysu 3D obiektow, ekstrakcja Imagine Photogrametry - narzedzie
IT, EST, tworzenie przekrojow, wykrywanie 7 wykorzystaniem chmur punktow do chmury punktéw, analizy widocznosd, modeli 3D budynkéw, wyodrebnianie drzew fotogrametryczne,
niebezpiecznych drzew, predykcja przyrostow, przetwarzanie wsadowe, mozliwos¢ pisania | i linii wysokiego napigcia, automat. generowanie | Spatial Model Editor - modelowanie procesow,
obliczanie najkrétszej drogj, kolizie obiektowe, (w DL lub Python) i dodawania whasnych powierzchni terenu na podstawie chmury, Imagine Auto DTM - automatyczne generowanie
badanie przemieszczen stupa, symulacje naprezen algorytméw, intergracja z ArcGIS oraz ArcGISPro | generowanie izolinii i mapy zlewni, symulacja | chmury punktéw z projektdow fotogrametrycznych
przewodu, obstuga piramid obrazéw, wzrostu poziomu wody, kalkulator rastrowy,
obstuga baz danych oraz WMS, IPG, VMF, DTM, tworzenie map gestosci pkt, analizy widocznosd,
TDB, RRD, SHP, ECW tworzenie diagramu Woronoja, tryb przelotu 3D,
mozliwos¢ przezentacji i interaktywnej
wizualizacji map w serwisie online
MangoMap.com
CENA [netto] brak danych 2400 euro/rok 6000 zt/rok brak danych brak danych Global Mapper - ok. 2200 zt, brak danych
modut LiDAR - ok. 2200 zt
DYSTRYBUTOR TPl ProCAD Visimind TPI Esti Polska Gambit CiS Intergraph Polska, Geosystems Polska
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA JRC 3D Reconstructor JRC 3D Reconstructor Construction JRC 3D Reconstructor Forensic JRC 3D Reconstructor Heritage/ JRC 3D Reconstructor Mining/ JRC 3D Reconstructor Photo Leica CloudWorx dla AutoCAD
Architectural Tunneling
AKTUALNA WERSJA 4.x 3.3.2 3.3.2 3.3.2 3.3.2 3.3.2 6.5.1
PRODUCENT Gexcel Gexcel Gexcel Gexcel Gexcel Gexcel Leica Geosystems
TYP APLIKACI samodzielna samodzieln samodzielna samodzielna samodzielna samodzielng naktadka na Autodesk AutoCAD
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL
16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 6B 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 6B 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 6B
PRZEZNACZENIE import, automatyczne fqczenie i georeferencja zaawansowana obrébka skandw polegajqca zaawansowana obrébka skandw polegajqca zaawansowana obrébka skandw polegajqca zaawansowana obrébka skandw polegajgca na kolorowanie skandw zarzqdzanie chmurami punktéw
skandw, filtracjo; generowanie produktéw: na tworzeniu siatek trojkqtdw, generowaniu na tworzeniu siatek tréjkqtéw, doktadnym na tworzeniu siatek trojkqtéw, generowanie | tworzeniu siatek trojkqtéw, generowaniu przekroi, |ub siatek tréjkatow za pomocq zdjgc i modelowanie 3D
3D mesh, rzuty, widoki; procesy pomiarowe przekrojéw, pomiarze pél powierzchni, objgtosci | pozycjonowaniu skandw, generowaniu przekrojéw, przekrojéw, pomiarze pél powierzchni, objgtosc, pomiarze pol powierzchni, objefosci
i analityczne: pomiary wsp., wymiaréw, pomiarze pél powierzchni, objefosci kolorowanie skandw lub siatek tréjkgtow za
powierzchni, objefosci, generowanie przekrojow, pomocq zdjec
analizy odstepstw, generowanie powierzchni,
orfofotomap z chmur punktdw itp.; generowanie
raportow, wideo, raportow zmian obiektow itp.
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punkiow

FLS, ZFS, RXP, 30D, X3S, X3M, CLR, CL3, DP, IXF,
NCTRI, TXT, LAS, LAZ, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, CSV
oraz projekty RISCAN PRO, Z+F, Faro Scene

FLS, ZFC, RXP, CLR, CL3, TXT, LAS, E57, PTX, PTS,
ASC, PLY

FLS, ZFC, RXP, CLR, CL3, TXT, LAS, E57, PTX, PTS,
ASC, PLY

FLS, ZFC, RXP, CLR, CL3, TXT, LAS, E57, PTX, PTS,
ASC, PLY

FLS, ZFC, RXP, CLR, CL3, TXT, LAS, E57, PTX, PTS,
ASC, PLY

FLS, ZFC, RXP, CLR, CL3, TXT, LAS, E57, PTX, PTS,
ASC, PLY

IMP, HeXML, RCP, Jetstream, LGS

formaty eksportu danych 3D

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

TXT, LAS, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, RCP, RCS, DX,
STL, WRL, PLY, 0B

TXT, LAS, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, RCP, RCS, DXF,
STL, WRL, PLY, 0BJ

TXT, LAS, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, RCP, RCS, DX,
STL, WRL, PLY, 0B

TXT, LAS, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, RCP, RCS, DX,
STL, WRL, PLY, 0BJ

TXT, LAS, E57, PTX, PTS, ASC, PLY, RCP, RCS, DX,
STL, WRL, PLY, 0B

COE i takie jak w AutoCAD

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektow

linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian

linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian

linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian

linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian

linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian

linie, ptaszczyzny, walec, kula, prostopadtoscian

linia, tuk, rura, ptaszczyzna, przebieg rurociggu
(walce i kolanka), ksztattki stalowe

automatyczna klosyfikacja chmur punktéw nie nie nie nie nie nie nie
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punkiow tak tok tok tok tok tok tok
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tok nie tak nie nie nie nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazéw tak tok tok tok tak tak tak
generowanie przekrojow tak tok tok tok tok tok nie
tworzenie panoram ze zdjg¢ opgja tok tok tok tok tok nie
obliczanie objgtosci tak tok tok tok tok nie nie
hadanie kolizji (clash detection) tak tak tok tak tak nie tak
teksturowanie chmury zdjeciami opcja nie tok tok nie tok tok
generowanie filmow tak tak tok tak tak tak nie
nadawanie georeferencji tak tak tok tak tak nie nie
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak tak tak tak tak nie nie
automatyczne odnajdowanie celow nie nie tak nie nie nie nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tok tok tok ni ni
transformacje chmur punktow tak tak tak tak tak tak tak
inne istotne narzedzia modut LINEUP PRO: automatyczna rejestracja - modut LINEUP PRO: automatyczna rejestracja - - - obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia
skanow w trybie chmura do chmury, dostep skanéw w trybie chmura do chmury, dostep selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca,
do petnej gamy narzedzi oferowanych do petnej gamy narzedzi oferowanych synchronizacja z TrueSpace
w poszczegélnych wersjach dla grup branzowych, w poszczegélnych wersjach dla grup branzowych
potaczenie z ReCap Pro (import /eksport) z Gexcel
ReCap Plug-in
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych 13000 zt
DYSTRYBUTOR Czerski Trade Polska, TPI TPI 1Pl TPl TPl TPl Leica Geosystems
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA Leica CloudWorx dla BricsCAD Leica CloudWorx dla MicroStation Leica CloudWorx dla Navisworks Leica CloudWorx dla PDM$S Leica CloudWorx dla Revit Leica CloudWorx dla SolidWorks Leica Cyclone

AKTUALNA WERSJA 1.1 5.2 1.2 2.2 2.3.1 1.0 9.4.2

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

TYP APLIKACJI nakfadka na BricsCAD naktodka na MicroStation nakfadka na Autodesk Navisworks nakfadka na AVEVA PDMS nakfodka na Autodesk Revit nakfadka na Solidworks samodzielna

MINIMALNE WYMAGANIA procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL brak danych procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL, HDD 40 GB

PRZEZNACZENIE zarzqdzanie chmurami punkiéw zarzqdzanie chmurami punktow zarzqdzanie chmurami punktéw zarzqdzanie chmurami punkiéw zarzqdzanie chmurami punktow zarzqdzanie chmurami punktéw przetwarzanie danych z naziemnego/mobilnego
i modelowanie 3D i modelowanie 3D i badanie kolizii z projektem i modelowanie 3D i modelowanie 3D i modelowanie 3D skaningu i modelowanie 3D, w tym import,

edycjo, kontrola, animacje
WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

IMP, HeXML, RCP, Jetstream, LGS

IMP, Jetstream, LGS

IMP, HeXML, Jetstream, LGS

IMP, 3DD, ZFS, ZFC, PTS, PTX, SVY, TXT, XYZ,
Jefstream

IMP, HeXML, RCP, Jetstream, LGS

[MP, HeXML, RCP, Jetstream, LGS

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

formaty eksportu danych 3D

COE i takie jak w BricsCAD

COE i takie jak w MicroStation

takie jok w Navisworks

COE i takie jok w AVEVA PDMS

COE i takie jak w Revit

COE i takie jak w SolidWorks

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

whasne
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw linia, tuk, rura, ptaszczyzna, przebieg rurociggu linia, fuk, rura, plaszczyzna brak danych punkt $rodka rury pofqczenia rur, plaszczyzna, ksztattki stalowe | linia, fuk, rura, plaszczyzna, przebieg rurociggu linia, polilinia, okrqg, wielokgt, spline,
(walce i kolanka), ksztattki stalowe (walce i kolanka), ksztattki stalowe plaszczyzna, ptaszezyzna pogrubiona, walec,
kula, stozek, prostopadtoscian, naroinik, ksztattki
stalowe: kolanko, ztgczka, zweika, kryza, tréjnik,
zawér, kgtownik, ceownik, teownik, dwuteownik,
profil zamknigty

automatyczna klasyfikacja chmur punktow nie nie nie nie nie nie tak

(grunt, roslinnosc, budynki itd.)

rozrzedzanie chmury punkiow tok tak tak tok tak tok tok

(o n-ty punki)

generowanie numerycznych modeli nie nie nie nie nie nie tak

typu grid/TIN

generownie ortoobrazow tak nie nie nie nie tak tak

generowanie przekrojow nie nie nie nie nie nie tok

tworzenie panoram ze zdjg¢ nie nie nie nie nie nie tak

obliczanie objetosci nie nie nie nie nie nie tok

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

teksturowanie chmury zdjeciami tok tak tak tok tak tok tok

generowanie filméw nie nie nie nie nie nie tok

nadawanie georeferendji nie nie nie nie nie nie tok

fqczenie skanow ,chmura do chmury” nie nie nie nie nie nie tak

automatyczne odnajdowanie celow nie nie nie nie nie nie tok

obstuga polskich ukt. wspotrzednych nie nie nie nie nie nie tok

transformacje chmur punkiow tok nie nie nie nie tak tok

inne istotne narzedzia

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia

ciecia, 3D limit box, narzedzia badania kolizji

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia selekdji

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia selekdi

obstuga duzych chmur punktdw, narzedzia

automatyczne wpasowanie skanéw na tarcze lub

selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca, selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tngca, chmury z modelem chmur, limit box, ptaszczyzna tngca chmur, limit box, ptaszczyzna tnqca selekeji chmur, limit box, ptaszczyzna tngca, | dopasowanie bez tarcz, automatyczna orientacja
synchronizacja z TrueSpace synchronizacja z TrueSpace synchronizacja z TrueSpace stanowisk, obstuga do 2 miliardow punkiéw,
automatyczne wpasowanie rur i ksztattek
stalowych w chmurze, manager przekrojéw
CENA [netto] 13000zt 13000zt 13000 zt 17:500 zt 13000zt 13000zt od 6950 zt
DYSTRYBUTOR Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA Leica Cyclone Register360 LiDAR Server LiMON Editor LiMON Editor PRO LiMON Viewer LiMON Viewer PRO LiS
AKTUALNA WERSJA 1.6.1 2019.1 4.0 4.0 4.0 4.0 3.0.7
PRODUCENT Leica Geosystems GeoCue Group DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group LASERDATA
TYP APLIKACI samodzielna portal danych LIDAR samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna naktadka na SAGA
MINIMALNE WYMAGANIA procesor 2 GHz, 4 GB RAM, OpenGL, HDD 40 GB dowolna przeglqdarka infernetowa procesor Intel i5, 8 GB RAM, karta graficzna procesor Intel i5, 8 GB RAM, karta graficzna procesor Intel i3, 4 GB RAM (optimum: 8 GB procesor Intel i3, 4 GB RAM (optimum: 8 GB | Windows 7 lub wyzszy (64-bit), procesor Pentium
GeForce 61630 1 GB lub zblizona NVIDIA umozliwiajgca obliczenia CUDA RAM), karta graficzna GeForce 67630 1GBlub |  RAM), karta graficzna GeForce 61630 1 GB lub 3,1 GHz lub podabny, 8 GB RAM
zhlizona zblizona
PRZEZNACZENIE przetwarzanie danych z naziemnego skaningu wizualizacja, przechowywanie i udostepnianie manualna Klasyfikacja chmur pkt, tworzenie automatyczna i manualna klosyfikacja praca na bardzo duzych zbiorach danych LiDAR, wizualizacje chmur punktéw z modelami 3D uniwersalne oprogramowanie do edycji
w tym import, edycjg, kontrola danych LiDAR w internecie, katalogowanie danych | 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
LiDAR TIN, wizualizacje chmur punktow z modelami 3D powierzchni terenu w postaci siatki TIN, w postaci siatki TIN z wymiarowaniem, praca na bardzo duzych oraz naziemnego skaningu laserowego
m.in. CityGML, sporzqdzanie dokumentacji wraz wizualizacje chmur punktéw z modelami 3D zbiorach danych LiDAR, wspétpraca z LiMON w celach analiz przestrzennych (w tym analiz
7 wymiarowaniem, praca na b. duzych zbiorach m.in. CityGML, sporzqdzanie dokumentacji wraz Server, jakosciowa i ilosciowa kontrola danych | drzewostandw), tworzenia modeli 3D budynkdw,
danych LiDAR, wspétpraca z LIMON Server, z wymiarowaniem, praca na duzych zbiorach LDAR, tworzenie w locie modeli powierzchni orfofotomapy
jakosciowa i ilosciowa kontrola danych LiDAR danych LiDAR, wspotpraca z LIMON Server, terenu
jakosciowa i ilosciowa kontrola danych LiDAR
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punkiow BLK360, RTC360, P30,/40/50, C5/10, E57, PTG, brak danych 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 1.0-14, LAZ, SPC, ASCII, SHP
PTX, TXT, FLS, FPR, FWS, FARQ RAW, ZFC, ZFS,
IFPR)
formaty eksportu danych 3D E57, PTX, PTS, PTG, LGS, JSV, RCP, formaty wiasne [AS 14 chmura pkt: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ, chmura pkt: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ, | chmura pkt: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ, | chmura pkt: LAS 1.4, LAZ, ASC, ASCII, TXT, XYZ, ASCII, Esri Arc/Info Grid, KML, STL, GeoTIFF,
PTS; wektor: SHP, KML, TXT, XYZ PTS; wektor: SHP, KML, TXT, XYZ PTS; wektor: SHP, KML, TXT, XYZ PTS; wektor: SHP, KML, TXT, XYZ Surfer, PostGIS, LAS, LAZ, SHP
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw nie dotyczy nie dotyczy punkty, polilinie, poligony punkty, polilinie, poligony nie dotyczy punkty, polilinie, poligony linia, ptaszczyzna, prostopadtoscian
automatyczna klosyfikacja chmur punktéw nie nie nie tak nie nie tak
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow nie nie tak (automatycznie) tak (automatycznie) tak (automatycznie) tak (automatycznie) tak
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli nig tak, w locie tak tok tok tok tok
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow nie tak, w locie nie nie nie nie tak
generowanie przekrojow tok tak tak tak tak tak tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ tak nie nie nie nie nie tak
obliczanie objetosci nie nie nie nie nie nie tak
badanie kolizji (clash detection) nie nie nie nie nie nie nie
teksturowanie chmury zdjeciami tak nie nie ni ni ni tak
generowanie filmow nie nie nie nie nie nie nie
nadawanie georeferencji tak nie nie nie nie nie tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak nie nie nie nie nie tak
automatyczne odnajdowanie celow tok nie nie nie nie nie nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tak tak tak tak tak
transformacje chmur punktow tak ni tok tak nie tak tak

inne istotne narzedzia

automatyczne wpasowanie skandw na tarcze lub

wizualizacja chmury punktow wedtug réznych

klasyfikacja wzgledem aktywnej wysokosci

klusyfikacja wzgledem aktywnej wysokosci

wyswietlanie danych w trybie stereo,

wyswietlanie modeli 3D (GML, OBJ, 3DS, DAE,

obstuga i przetwarzanie duzych ilosci danych

dopasowanie bez tarcz, chmura do chmury, smart atrybutdw, generowanie poziomic i modeli oraz w okreslonym przedziale intensywnosd, oraz w okreslonym przedziale intensywnosd, integracja z ULDK FBX, IFC), obstuga WMS, infegracja z ULDK, w bazie PostgreSQL i PostGIS, tworzenie modeli
align, software'owe wspomaganie fqczenia chmur | wysokosciowych w locie, generowanie przekrojow |  wyswietlanie modeli 3D (GML, OB, 3DS, DAE, wyswietlanie modeli 3D (GML, OBJ, 3DS, DAE, wspdtpraca z LIMON Server, skréty klawiszowe, 3D budynkéw na poziomie LoD 2, analiza
punktdow chmury punktdw, pobieranie danych LDAR i ich FBX, IFC), obstuga WMS, infegracja z ULDK, FBX, IFC), obstuga WMS, integracjo z ULDK, tworzenie mapy gestosci chmur punktow, drzewostanow, przeglqdanie i udostepnianie
filtracja wsptpraca z LIMON Server, skréty klawiszowe, wspdtpraca z LiMON Server, skréty klawiszowe, wySwietlanie danych w trybie stereo danych poprzez przeglodarke infernetowa, analizy
tworzenie mapy gestosci chmur punktéw, tworzenie mapy gestosci chmur punktéw, terenu i drzewostanu
wyswietlanie danych w trybie stereo wyswietlanie danych w trybie stereo
CENA [netto] 14750 2t licencja komercyjna od 11 500 dol. 1495 euro 1995 euro 149 euro 495 guro licencja edukacyjna: od 1000 euro, komercyjna:
0d 3000 euro
DYSTRYBUTOR Leica Geosystems ProGea 4D DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group DEPHOS Group ProGea 4D
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OPROGRAMOWANIE

ay

APLIKACJA LP360 LP360 Viewer LP360 sUAS Maplnfo Discover 3D ReCap PRO Revit + ReCap RiACQUIRE
AKTUALNA WERSJA 2019.1 2019.1 2019.1 2016 2020 2020 nie dotyczy
PRODUCENT GeoCue Group GeoCue Group GeoCue Group Datamine Software Autodesk Autodesk Riegl Laser Measurement Systems
TYP APLIKACII somodzielna lub naktadka na ArcGIS samodzielna samodzielna modut Maplnfo Pro samodzielna samodzielna samodzielng
MINIMALNE WYMAGANIA Windows 7 lub wyzszy (64-bit), procesor Windows 7 lub wyzszy, procesor Pentium 2.2 GHz, | Windows 7 lub wyzszy, procesor Pentium 2,2 GHz, procesor Pentium 4 series lub podobny, 2 GB RAM | Windows 7/8/10 64-bit, 16 GB RAM, procesor | Windows 7/8/10 64-bit, 16 GB RAM, procesor brak danych
Pentium 2.2 GHz, 2 GB RAM, karta OpenGL 2.0 2 6B RAM, karta wspierajqca Open 6L 2.0 2 GB RAM, karta wspierajqca Open 6L 2.0 7 64 Infel Pentium lub Xeon lub AMD Athlon 64 Infel Pentium lub Xeon lub AMD Athlon 64
64 MB RAM, ArcGIS 9.3 (dla nakfadki) 7 64 MB RAM MB RAM
PRZEZNACZENIE przetwarzanie danych z lotniczego, mobilnego wizualizacja danych lotniczego, naziemnego oprogramowanie specjalnie zaprojektowane narzedzie dla geologéw, hydrologéw, przetwarzanie chmur punktéw oraz modelowanie architektura, konstrukcje kontrola i weryfikacja poprawnosci danych
oraz naziemnego skaningu, analizy przestrzenne, i mobilnego skanowania oraz dokonywanie do przetwarzania danych pochodzqeych kartograféw, oséb zajmujacych sig badaniem 3D w chmurze pozyskanych w trakcie misji pomiarowych
przetwarzanie danych LiDAR w ArcGIS, podstawowych pomiaréw na chmurze punktow | z bezzatgowych statkow powietrznych; aplikacja Srodowiska czy administratordw przestrzennych 7 wykorzystaniem mobilnych i lotniczych
postprocessing i kontrola jakosd, dla zajmujcych | wraz z wezytywaniem plikéw rastrowych i SHP wyodrebnia informacje oraz tworzy produkty baz danych systeméw skanujqcych; weryfikacja poprawnosci
sig planowaniem przestrzennym, architekturg, pochodne z danych pozyskanych przez UAV; pracy wszystkich elementow skladowych
zagrozeniem powodziowym, zarzqdzaniem przetwarza chmury punktow z systemow systeméw pomiarowych
stodowiskiem, odnawialnymi zrodtami energii, LiDAR, a fakze uzyskanych na drodze
archeologiq stereo matchingu (STM)
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punktow ASCII, MG4, LAS 1.4, LAZ, TIF, JPG, PNG, GIF, BMP, ASClI, MG4, LAS 14, LAZ ASCI, MG4, LAS 1.4, LAZ 00T, 3DS, ADF, ASI, BT2, CSV, DM, DTM, DXF, GPX, | RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS, PTX, LAS, | RCP, RCS, FLS, FWS, LSPROJ, PTG, PTS, PTX, LAS, nie dotyczy
SID, IP2, ECW, IMG TIF, JPG, PNG, GIF, BMP, SID, P2, ECW, IMG KML, LAS, MIF, PL, SHP SID, STR, TAB, TIN, TS, IFS, IFPRI, ASC, CL3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ, IFS, IFPRI, ASC, (L3, CLR, E57, RDS, TXT, XYZ,
TXT, VS, WK1, WKS, XLSZ, ASCII XYZ, BIL, DEM, PCG, XYB, GeoTIFF, DEM, FLT PCG, XYB
DIR, DT1, DT2, ERS ASC, FLT, GFX, GRD, HDR, MIG,
TAR, TIF, TXT, USG
formaty eksportu danych 3D chmura pkt: LAS 1.0 - 1.4, ASCII, SHP, DGN, DXF; brak chmura pkt: LAS 1.0- 1.4, ASCII, SHP, DGN, DXF; SHP, CSV, DXF, GoCAD (TS, PL, V'S), TAB, MIF brak danych DWG, DXF, 3DS, RVT, ADSK nie dotyczy
formaty wektorowe: SHP, DGN, DXF; rastrowe: formaty wektorowe: SHP, DGN, DXF; rastrowe:
ASC, FLT, TXT, Esri Bin. Grid, GeoTIFF, IMG ASC, FLT, TXT, Esi Bin. Grid, GeoTIFF, IMG
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektow punkty, polilinie, poligony nie dotyczy punkty, polilinie, poligony linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian brak danych brak danych nie dotyczy
itp.
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw tak nie tok nie tok nie nie
(grunt, rolinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak tak nie tak tak nie
(o n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tok nie tak tok nie nie nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow nie nie nie nie tok nie nie
generowanie przekrojow tak tak tak tok tok tok nie
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie nie nie nie tok nie nie
obliczanie objgtoéci tak nie tak tak nie nie nie
badanie kolizji (clash detection) tak nie tak nie nie nie nie
teksturowanie chmury zdjeciami tak nie tak nie tok nie nie
generowanie filméw nie nie nie tok nie tak nie
nadawanie georeferencji nie nie nie tok tok tok nie
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” nie tak nie nie tak nie nie
automatyczne odnajdowanie celéw nie nie nie nie tok tok nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tok tak tok nie tok tak
transformacje chmur punktow tak nie tak nie nie tok nie
inne istotne narzedzia generowanie map nachylenia, ekspozydji itp., wizualizacja chmury punktow i produktéw wizualizacja chmury punktow, ocena jakosci budowanie geologicznych baz danych, analizy - - oprogramowanie zaimplementowane we
analiza statystyczna, generowanie linii profilu pochodnych (przekroje, modele 3D) w oknie oraz doktadnosci sytuacyine] i wysokosciowe], geochemiczne, opracowywanie danych wszystkich skanerach laserowych MLS/UAV/ALS
i zapis do plikéw 3D, wektoryzacja linii mapy, przetwarzanie wsadowe chmury punktéw, | zoowansowane narzedzia recznej i automatycznej 7 odwiertow tworzenie graféw, analiza firmy Riegl, wersja biurowa oprogramowania do
nieciggtosci, poprawa NMT uwzgledniajqca poziom | pomiar obiektéw za pomocq linijki, podglad klosyfikacji, tworzenie i edycja obiektdw 3D histogramow, budowa przekrojow odwiertéw i ich planowania misji pomiarowych
wody oraz kierunek biegu rzeki, kontrola jakosci | i eksport nagtéwka pliku LAS, filtracja widoku oraz linii nieciqgtosci terenu, automatyczng wizualizacja 3D, tworzenie map geologicznych
chmury pkt, klasyfikacja i wykrywanie ptaszczyzn, chmury, przeklasyfikowywawnie chmury, wektoryzacja obiektow: budynki, roslinnos, zawierajgeych strukture geologiczng obiektdw itp.
klasyf. skrajni kolejowej, normalizacja chmury nadawanie atrybutu numeru szeregéw wody, hatdy i inne, mozliwosc zautomatyzowania
pkt, pomiar objetosci, automat. wektoryzacja procesow z wykorzystaniem makr oraz wiersza
podstawy hatdy, przetwarzanie wsadowe poleceii
CENA [netto] eduk.: od 1498 dol., komerc.: od 2995 dol., bezptatna eduk.: od 1875 dol., komerc.: od 3750 dol 25000zt 335 euro/rok 2515 euro/rok brak danych
LabPack: 100 dol.
DYSTRYBUTOR Geovigo, ProGea 4D Geovigo, ProGea 4D Geovigo Emapa ProCAD ProCAD Laser 3D
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA RIANALYZE RiHYDRO RiMINING RiMTA RiPANO RiPRECISION MLS RiPRECISION UAV
AKTUALNA WERSJA nie dotyczy nie dotyczy 2.8.0 (64-bit/32-hit) nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
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 samodzielno samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna samodzieln samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
PRZEZNACZENIE “”“"Zfl i przetwu.rzunie pefne fali sygnuiu. zarzqdzanie, przetwarzanie, analiza i wizualizacja program stowrzony w celu optymalizacji weryfikacja oraz kontrola chmur punktéw oprogramowanie do szybkiej i fatwej korekcja i wyrwnanie trajektorii misji korekcja i wyrwnanie trajektorii misji
wysytanej przez lotnicze systemy skanujqce Rieg| danych uzyskanych za pomocq batymetrycznych | i uproszczenia przetwarzania danych skanowania pozyskanych systemami Riegl ze wzgledu na wizualizacji projektéw naziemnego skaningu pomiarowych wykonywanych za pomocq pomiarowych wykonywanych za pomocq
LMS'Q560_r LMS-Qe80(1) LMS-F)780, LMS-Q1560, | g anercw laserowych, klasyfikacja punktow laserowego w gornictwie odkrywkowym podziat stref MTA (Multiple Time Around) laserowego; dane prezentowane sq juko zdjgcia mobilnych systemaw skanujgcych (MLS) bezatogowych statkow powietrznych (UAV)
VQ-780i, VQ-780 11, VA-1560i oraz VQ-1560 I powierzchni wody, generowanie modelu panoramiczne 360°, umozliwiajqc tym samym
powierzchni wody, korekcja potozenia punktéw intuicyjng nawigacje nawet w skomplikowanych
zlokalizowanych ponizej tafli wody Srodowiskach; oprogramowanie dziata bez
wtyczki w przeglgdarce na dowolnym urzqdzeniu
7 systemem Windows, Android lub i0S
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punkiow wewnefrzne formaty Rieg| wewnetrzne formaty Riegl 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, nie dotyczy nie dotyczy wewnetrzne formaty Riegl wewnetrzne formaty Riegl
DM, OBJ, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SDW
formaty eksportu danych 3D wewnefrzne formaty Riegl nie dotyczy (SV, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, DM, nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
08BJ, PTS, RQX, TIF, IPG, BMP

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektéw nie dotyczy nie dotyczy [inia, ptaszczyzna, linie nieciggtosd, krawgdzie nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy

automatyczna klasyfikacja chmur punktéw nie tok tak nie nie nie nie

(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)

rozrzedzanie chmury punktow nie nie tak nie nie nie nie

(co n-ty punki)

generowanie numerycznych modeli nie tak tak nie nie nie nie

typu grid/TIN

generownie orfoobrazow nie nie tok nie tok nie nie

generowanie przekrojow nie nie tak nie tok nie nie

tworzenie panoram ze zdjec nie nie nie nie tak nie nie

obliczanie objgtosci nie nie tak nie nie nie nie

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

teksturowanie chmury zdjeciami nie nie nie nie tok nie nie

generowanie filméw nie nie tak nie nie nie nie

nadawanie georeferencji nie nie tak nie nie tok tak

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

automatyczne odnajdowanie celow nie nie tak nie nie tak tak

obstuga polskich ukt. wspétrzednych nie tak tak tak tak tak tak

transformacje chmur punktow nie nie tak nie nie nie nie

inne istotne narzedzia

integracja z oprogramowaniem RiPROCESS

integracja z oprogramowaniem RiPROCESS

w petni kompatybilne z RiSCAN PRO

integracja z oprogramowaniem RiSCAN PRO oraz

dodawanie linkdw, umieszczanie markerdw,

infegracja z oprogramowaniem RiPROCESS

integracja z oprogramowaniem RiPROCESS

RIANALYZE tworzenie rzutow i przekrojow w DXF i PDF
CENA [netto] brak donych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Laser 3D Laser 3 Laser 3D Laser 3 Laser 3 Laser 3 Laser 3
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA RiPROCESS RiSCAN PRO RiSOLVE Scene Surfer Terrasolid Topcon Magnet Collage
AKTUALNA WERSJA nie dotyczy 2.8.0 (64-bit/32-bit) 2.8.0 (64-bit/32-bit) 2018 16 19 2.0
PRODUCENT Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Riegl Laser Measurement Systems Faro Golden Software Terrasolid Topcon
TYP APLIKACJI samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna samodzielna naktadka na MicroStation lub PowerDraft samodzielna
CONNECT Edition
MINIMALNE WYMAGANIA brak danych brak danych brak danych Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy, Windows 7/8/10 (32-bit lub 64-bit), 512 MB | Windows 7 lub wyzszy (64-bit), procesor Pentium, Windows 64-bit, procesor 8-rdzeniowy,
16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB RAM, 500 MB wolnego miejsca na dysku, 8 GB RAM, MicroStation lub PowerDraft CONNECT 16 GB RAM, karta graficzna NVIDIA 2 GB
monitor o rozdzielczosci 1024 x 768 px z gfebiq Edition
16 koloréw
PRZEZNACZENIE zarzqdzanie, przetwarzanie, analiza, przetwarzanie, analiza, rejestracig, filtracja, program dla stuzb mundurowych w celu pierwsza obrébka danych ze skanerdw laserowych analiza i wizualizacja danych XYZ, w tym kompleksowa edycja i przetwarzanie chmury tqczenie danych ze skaningu stacjonarnego,
transformacja i wizualizacja danych vzyskanych | transformacja, opracowanie danych z naziemnych | zredukowania czynnosci oraz prac zwigzanych Faro; czyszczenie, filtrowanie, kolorowanie punkiéw LiDAR, tworzenie map, modelowanie punktéw pochodzqcej ze skanowania mobilnego i lotniczego, ekstrakcja danych oraz
za pomocg lotniczych, mobilnych, bezatogowych systemadw skanujgeych, integracja danych 7 opracowaniem przestrzennych danych i dopasowywanie skandw; proste narzedziodo | powierzchni terenu, tworzenie regulame; siatki | naziemnego, lotniczego i mobilnego; znajduje | wymiarowanie na danych, narzedzia kreslarskie,
systemow skanowania laserowego pozyskanych za pomocq metod TLS/MLS/ULS/ | pomiarowych miejsca zdarzenia; w kilku prostych wymiarowania, tworzenia adnotacji, przekrojow wartosci (gridding) przy uzyciu szerokiego zastosowanie w lesnictwie, budownictwie, wszechstronne narzedzie edycji chmur
ALS oraz pozostatych systemow skanujacych krokach podczas prac terenowych powstaje i podglqdéw na wyniki skanowania zestaw algorytméw interpolacji przemysle, zarzgdzaniv kryzysowym,
w petni kompletna dokumentacja 3D oraz szkic modelowaniu miast 30, tworzeniu ortofotomapy,
migjsca zdarzenia, ktdre mogg zosta przekazane projektowaniu i inwentaryzacji drég,
jako zatqeznik do dokumentaji modelowaniu linii energetycznych, analizach
objgtosci, modelowaniu powierzchni terenu itp.
WYMIANA DANYCH
obstugiwane formaty chmur punktow 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, | 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, | 3PF, CSV, DP, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, FLS, PTS, PTX, XYZ, E57 LAS, LAZ EBN, Fast binary, Scan binary 8/16 bit, LAS 1.0- (L3, CLR, PTS, PTX, E57, FLS, LAS
DM, OBJ, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SOW DM, OBJ, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SOW DM, OBJ, PTS, PTX, RDBX, RQX, RXP, SDW 1.2, LAZ, Leica, Optech, uzytkownika
formaty eksportu danych 3D ASCII, LAS (1.1-1.4), LAZ(1.2), PTS, PLS, RDB, SDP. | CSV, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, DM, (SV, LAS (1.1-1.4), LAZ 1.2, E57, POD, DXF, DM, FLS, PTS, PTX, POD, XYZ, E57, WRL, DXF, IGS, STL, brak danych chmura punktow: LAS 1.2, LAZ, Scan binary 16/ E57, TXT, DXF, DWG, PLY

SDW, BIN (TerraScan), VTP

0BJ, PTS, RQX, TIF, JPG, BMP

0BJ, PTS, RQX, TIF, JPG, BMP

PLY, OBJ

8-bit, 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

NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiekiéw nie dotyczy linia, ptaszczyzna, kulo, walec, linie nieciggtosci, | linia, ptaszczyzna, kula, walec, linie nieciggosd, linie, ptoszczyzny punkt, linia, splajn, okrag, prostokgt, elipsa | punkt, linia, ptaszczyzna, kizywa oraz wszelkiego plaszczyzny, linie
krawgdzie krawgdzie rodzaju bryly
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw tak tok tok nie nie tok nie
(grunt, roslinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tok tok tok tok tok tak
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tak tak tak tak tak nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tak tak tok tak nie tak tak
generowanie przekrojow tak tak tok tok tak tak tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ nie tak tak tak nie nie tak
obliczanie objetosci nie tak tok tok tok tak tak
badanie kolizji (clash detection) nie nie nie nie nie tak nie
teksturowanie chmury zdjeciami tak tak tok tak ni tak tak
generowanie filmow tok tak tak tak tak tak nie
nadawanie georeferencji tak tak tak tak tak tak tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak tak tak tak nie tak tak
automatyczne odnajdowanie celow tak tok tak tok nie tak nie
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tok tok tak tak tak, w tym przez pliki PRJ tok tok
transformacje chmur punktow tak tak tok tak tak tak tak
inne istotne narzedzia bezproblemowe transformacje pomiedzy uktadami | tworzenie modeli 3D w postaci siatki mesh, generowanie interaktywnych szkicow w postaci mozliwos¢ pokolorowania oraz dopasowywania tworzenie map izoliniowych poprzez praca w Srodowisku Bentley Systems, -
wspétrzednych dzigki GeoSysManager 2 generowanie modeli réznicowcyh, tworzenie plikéw PDF, mozliwos¢ wprowadzania pomiaréw skandw juz podczas skanowania; mozliwos¢ | zaawansowane opcje interpolacji wezytanych do automatyczne tworzenie wektorowych
animagji 3D i 4D, bezproblemowe transformace oraz notatek z prac pomiarowych migjsca tworzenia podglodéw na wyniki skanowania | programu punktdw, obrazowanie rozktadu danego modeli budynkéw (LoD 2), wektoryzacja
pomiedzy ukfadami wspotrzednych dzieki zdarzenia, w petni kompatybilne z RiSCAN PRO poprzez platforme internetowq Webshare Cloud | parametru na obszarze wraz z zastosowaniem [inii energetycznych, wyszukiwanie kolizji,
GeoSysManager 2, link do AutoCAD |ub lokalnie Scene26o map podktadowych, obliczenia na parametrach | wyréwnanie chmury pkt ze skaningu lotniczego
liniowych, powierzchniowych i objefosciowych | i mobilnego, teksturowanie budynkow i modeli
terenu (miasta 3D) oraz tworzenie orfofotomapy
na podstawie chmury pkt oraz zdjg¢
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych brak danych ok. 4000 zt komercyjna od 1700 euro brak danych
DYSTRYBUTOR Laser 3D Laser 3D Laser 3D TPl Gambit COIS ProGea 4D TPl
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OPROGRAMOWANIE

et =

APLIKACJA Trimble Business Center Trimble RealWorks Trimble RealWorks Viewer TrueView Evo Undet Verity X-Pad Office Fusion
- modut Skanowanie
AKTUALNA WERSJA 5.00 11.0 11.0 2019.2 1.5 4.0
PRODUCENT Trimble Trimble Trimble GeoCue Group InfoEra ClearEdge3D GeoMax
TYP APLIKACI modut do Trimble Business Center somodzielna samodzielna samodzielna naktadka na AutoCAD, Revit i SketchUp nakfadka na Autodesk Navisworks somodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA procesor 1,8 GHz (dwurdzeniowy), 2 GB RAM, procesor 2,8 GHz (dwurdzeniowy), 8 GB RAM, procesor 2,8 GHz (dwurdzeniowy), 8 GB RAM, Windows 7 lub wyzszy, procesor Pentium 2,2 GHz, |~ Windows 64-bit, 8 GB RAM, karta graficzna | Windows 64-bit, 8 GB RAM, karta graficzna 1 GB Intel Core 15, 8 GB RAM, GeForce GTX 660
karta graficzna kompatybilna z OpenGL 3.2 karta graficzna kompatybilna z OpenGL 3.2 karta graficzna kompatybilna z OpenGL 3.2 2 GB RAM, karta wspierajqca Open 6L 2.0 7 64 NVidia lub AMD
MB RAM

PRZEZNACZENIE do zastosowaii geodezyjnych, fotogrametrycznych, | do zastosowari geodezyjnych, fotogrametrycznych, | darmowa aplikacja do przeglodania chmur oprogramowanie pozwalajgce na wykonanie aplikacja usprawnia i optymalizuje prace poréwnywanie skanéw z modelami CAD/BIM pod do opracowan danych z odbirnikéw GNSS,

inzynieryjnych oraz architektonicznych inzynieryjnych oraz architektonicznych punktéw; do zastosowaii geodezyjnych, pefnego przetwarzania danych pozyskanych na 7 chmurami punktow LDAR w Srodowisku kgtem zgodnosci z projektem oraz generowanie tachimetréw, chmur punktdw ze skanera

7 wykorzystaniem chmur punktéw ze skaningu | z wykorzystaniem chmur punktdw ze skaningu fotogrametrycznych, inzynieryjnych oraz drodze skanowania loserowego z wykorzystaniem | AutoCAD i Revit, pozwalajgc wezytywac do raportow z informacjg o odchytce poszczegdlnych laserowego, fotogrametrii naziemnej
naziemnego i lotniczego naziemnego i lotniczego architektonicznych z wykorzystaniem chmur bezzatogowego statku powietrznego; praca w oprograwmowania duze zbiory danych; jest modeli oraz czy dany model wystepuje na
punkidw ze skaningu naziemnego i lotniczego oprogramowaniu rozpoczyna sie od planowania roszerzeniem pozwalajgcym wezytywad, a w skanach
misji, a kofczy sig na generowaniu rznorakich | rezultacie pracowac z danymi LiDAR bezposrednio
produktéw pochodnych w oprogramowaniu SkefchUp.

WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

ES7, LAS, LAZ, PTS, PTX, XYZ, YXI

LAS, LAZ, DP, E57, PTS, PTX, RSP, ZFS, TXT, XY,

FLS, TZF, LAS, LAZ, DP, 57, PTS, PTX, RSP, ZFS,

ASCII, MG4, LAS 14, LAZ

5T, FLS, IFS, LAS, LAZ, PTS, DP, FPR,

RSP, RCS, FLS, PTS, PTX, LAS, LAZ ZFS, CL3, CLR,

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

DXF, DWG, FLS, TZF TXT, XYZ, DXF, DWG TIF, JPG, PNG, GIF, BMP, SID, JP2, ECW, IMG LSPROJ, FWS, CL3, CLR, RSP, ASCII/NEZ E57 RSP, TXT, XYZ generic ASCII
(XY,1/i/RGB)
formaty eksportu danych 3D E57, LAS, LAZ, POD, PTS, PTX, RCP, TDX LAS (1.2), LAS (1.4), LAZ, PTS, TXT, XYZ, DXF, brak chmura pkt: LAS 1.0- 1.4, ASCII, SHP, DGN, DXF; nie dotyczy modele 3D aplikacji Navisworks DXF, DWG, 0B)

DWG, DGN, POD, KMZ, OB, FBX, XML, ASC, E57,

formaty wektorowe: SHP, DGN, DXF; rastrowe:

BSF, PDMSMAC, TDX ASC, FLT, TXT, Esti Bin. Grid, GeoTIFF, IMG

NARZEDZIA

typy wektoryzowanych obiektéw punkt, linia, tuk, wieloboki, okregi, automatyczne | linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian, | linia, ptaszczyzna, walec, kula, prostopadtoscian, punkty, polilinie, poligony punkt, linia, plaszczyzna, krzywa oraz wszelkiego nie dotyczy brak danych
wyznaczanie Srodkow drzew i stupw oraz narozy stozek, forus stozek, torus rodzaju bryty
budynkéw
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw tak tak tok tak tak przez pordwnanie z modelem CAD nie
(grunt, rodlinnos¢, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punkiow tak tak tok tak tak nie nie
(co n-ty punki)
generowanie numerycznych modeli tak tak nie tak tak nie nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tak tak nie tak nie nie tak
generowanie przekrojow tak tok tok tok tok nie tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ tak tak nie nie nie nie tak
obliczanie objetosci tak tak nie tak nie nie tak
badanie kolizji (clash detection) nie nie nie tak nie tak nie
teksturowanie chmury zdjgciami tok tak nie tak nie nie tak
generowanie filméw nie tak nie nie tak nie nie
nadawanie georeferencji tak tak nie tak nie nie tak
tqczenie skanéw ,chmura do chmury” tak tak nie tak nie nie tak
automatyczne odnajdowanie celow tok tak nie nie nie nie tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tak tak tak tak nie tak
transformacje chmur punktow tok tak nie tak nie nie tak
inne istotne narzedzia narzedzie do inspekeji chmur punktow i modeli, | narzedzie do inspekeji chmur punktéw i modeli, | Trimble ScanExplorer - mozliwos¢ wykonywania oprogramowanie tworzy projekt, faczy wydajna praca w oprogramowaniv bazowym dopasowywanie pordwnywanych modeli do -
automatyczna rejestracja chmur (z celomi i bez) | automatyczna rejestracja chmur (z celami i bez), | pomiaréw i wstawiania komentarzy na widoku poszczegdlne linie lotu, jest zintegrowane 7 uwagi optymalizacie wyswietlania chmury 1zeczywistej pozycji wynikajgcej ze skanu
rozbudowane opcje tworzenia przekrojow i panoramicznym ze stanowiska skanera (RGB oraz 7 Applanix POSPac, pozwala na geokodoawnie punktow - tworzenie dokumentacji As-Built
modelowania, modut do inspekgji i kalibracii intensywnosc) i kolorowanie danych LiDAR, a takze tworzenie
zhiornikéw (Tank) ortoobrazow; oprécz tego w oprogramowaniu
znajdujq sie wszystkie narzedzia dostepne
w aplikacji LP360
CENA [netto] 2225 euro brak danych bezptatna oprogramowanie dostarczane wraz ze skanerem 0d 500 euro brak danych brak danych
laserowym lub od 2500 dol.
DYSTRYBUTOR Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja Geotronics Dystrybucja Geovigo Geovigo TPl Geoline
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OPROGRAMOWANIE

APLIKACJA Z+F LaserControl Z+F LaserControl Scout Z+F SynCaT
AKTUALNA WERSJA 9.1.0 (64-bit/32-bit) nie dotyczy nie dotyczy
PRODUCENT Zoller+Frohlich GmbH Zoller+Frohlich GmbH Zoller+Frohlich GmbH
TYP APLIKACI samodzielna samodzielna samodzielna
MINIMALNE WYMAGANIA brak danych brak danych brak danych
PRZEZNACZENIE przetwarzanie danych pozyskanych skanerami przetwarzanie oraz rejestracja danych synchronizacjo, kalibracja oraz transformacja

Toller+Frohlich; rejestracia oraz transformacja 7 wykorzystaniem technologi Blue Workflow; danych pozyskanych podczas mobilnego

chmur punktéw do dowalnego uktadu mozliwos¢ sprawdzenia jakosci oraz poprawnosci skanowania laserowego
wspotrzednych; filtracja chmur punktéw poprzez | rejestracji danych w terenie; praca i pozyskanie
wykorzystanie zestawu inteligentnych filtrow danych z kilku skaneréw jednoczesnie
(Z+F IMAGER 5010X i 5016)

WYMIANA DANYCH

obstugiwane formaty chmur punktow

IFS, IFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,
XYZASC, PDF, PTG, E57, MPC, DP

IFS, IFPR, ZF, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,
XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, MPC, DP

IFS, IFPRJ, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, PT, PTS,
XYZ.ASC, PDF, PTG, E57, MPC, DP

formaty eksportu danych 3D

IFS, IFPRI, ZFI, ZFC, SAT, PTX, ASC, TXT, P1, PTS,
XYZASC, PDF, PTG, E57, IV, VRML, WRL, PG, PNG,
BMP, IPW, GIF, TIFF, L, IDX, DXF, RCS, RCP, LAS,

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

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

0SF, MPC 0SF, MPC 0OSF, MPC
NARZEDZIA
typy wektoryzowanych obiektéw nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
automatyczna klasyfikacja chmur punktéw nie nie nie
(grunt, roslinnosc, budynki itd.)
rozrzedzanie chmury punktow tak tak tak
(o n-ty punkt)
generowanie numerycznych modeli nie nie nie
typu grid/TIN
generownie orfoobrazow tak tak
generowanie przekrojow tok tok tak
tworzenie panoram ze zdjg¢ tok tok tak
obliczanie objgtosci nie nie nie
badanie kolizji (clash detection) nie nie nie
teksturowanie chmury zdjeciami tok tok tok
generowanie filmow tok tok tak
nadawanie georeferencji tak tok tok
tqczenie skanow ,chmura do chmury” tak tak
automatyczne odnajdowanie celow tak tak tak
obstuga polskich ukt. wspotrzednych tak tok tok
transformacje chmur punkiow tak 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 plikow 3D-PDF, mozliwos¢ integracji
7 recznymi skanerami laserowymi (np. DotProduct, | z recznymi skanerami laserowymi (np. DotProduct,
Mantis), System Check - sprawdzanie aktualnej | Mantis), System Check - sprawdzanie aktualnej
kalibracii skanera laserowego marki Z+F kalibracji skanera laserowego marki Z+F
CENA [netto] brak danych brak danych brak danych
DYSTRYBUTOR Laser 3D Laser 3D Laser 3D
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