GE_:OSPRZET

7 PREDKOSCIA
SWIATEA

Trzy lata temu, kiedy po raz pierwszy podjeliSmy temat skane-
row laserowych 3D, na rynku znalezliSmy zaledwie 6 modeli
tego sprzetu. Dzi$ jest ich juz 20, a do zestawienia trafity tylko
najbardziej znane i liczace sie na §wiecie marki.

—
MAREK PUDtO

zasade pomiaru odleglosci. Wspo6t-

rzedne X, Y, Z okre$la sie na pod-
stawie pomierzonej odleglosci (przesu-
niecie fazowe lub czas przebycia drogi
laser-obiekt i z powrotem) oraz zmiany
kata obrotu wewnetrznych zwierciadet.
Zastosowany w skanerach laser przewaz-
nie emituje $wiatfo widoczne, ale zdarza-
ja sie réwniez modele dziatajace w bli-
skiej podczerwieni. Oprécz dlugosci fali,
parametrami charakteryzujacymi laser
sg: jego moc, a co sie z tym wigze — kla-
sa bezpieczenstwa, oraz $rednica plam-
ki w zaleznosci od odlegloéci skanera od
obiektu. Ta ostatnia wielkos$é¢ decyduje
bezposrednio o doktadnosci wyznacza-
nia przez instrument odleglosci i osta-
tecznej precyzji catego modelu 3D. Roz-
biezna wigzka lasera ma te wlasnos¢, ze
wraz ze wzrostem odleglosci ulega zmia-
nie $rednica plamki. Zauwazmy wiec, ze
parametr ten decyduje o przeznaczeniu
skanera. Instrumenty do inwentaryzacji
skomplikowanych systeméw przemysto-
wych beda mialy nieduzy zasieg, ale za
to mniejsza plamke i wigkszg dokladnos¢.
Sprzet do ogdblnie pojetych pomiaréw to-
pograficzny (np. archeologicznych) ma
kilkakrotnie wieksze mozliwosci odlegto-
$ciowe, ale za to precyzja osiaga poziom
kilkunastu centymetréw.

précz typowo ,laserowych”
parametréow skaneréw, sa
réwniez atrybuty charaktery-

zujace mechaniczne mozliwosci danego

S kaner ma podobng do tachimetru
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urzadzenia, takie jak predko$¢ skanowa-
nia, pole widzenia i minimalna wielko$¢
mierzonego przyrostu. Wszystkie te ele-
menty decydujg o funkcjonalnosci i uzy-
tecznoé$ci instrumentu.

Wiadomo, ze im wieksza szybkos§é
skanowania, tym caly proces pomiaro-
wy trwa krécej. Wielkosci rzedu 150 000
punktéw na sekunde sg dla geodetéw
uzywajacych tachimetréw wartosciami
kompletnie abstrakcyjnymi. Zeby zin-
wentaryzowa¢ skanerem wiadukt, esta-
kade czy wigkszy rozjazd autostradowy
ze wszystkimi detalami, potrzebny jest
jeden operator, kilka stanowisk pomiaro-
wych i zaledwie kilka godzin. A ile czasu
i pracy poswigcilby na to geodeta wyko-
rzystujac tradycyjne metody?

Pole widzenia skanera okreslone jest
w plaszczyznie poziomej i pionowej.
Wszystkie prezentowane w tabeli modele
obracaja sie o 360° wokot wlasnej osi i to
dlatego funkcjonalno$¢ danego instrumen-
tu okresla zakres pracy w pionie. Poniewaz
skaner ustawia sie przewaznie na tradycyj-
nym tréjnogim statywie, to naturalne jest,
ze jego pole widzenia bedzie ograniczone.
Z dwéch instrumentéw, ten o polu widze-
nia wiekszym o kilkadziesiat stopni be-
dzie potrzebowat do zeskanowania obiek-
tu nawet o kilkanascie stanowisk mnie;j.

Minimalna wielko$¢ mierzonego przez
skaner przyrostu (w poziomie i pionie)
decyduje bezposrednio o doktadnosci
modelu mierzonego obiektu. Im przy-
rost bedzie mniejszy, tym urzadzenie
wyznaczy wigcej punktéw danego obiek-
tu. Wigze sie to bezposrednio z konicowg
precyzja modelu 3D, ktéry jest w mniej-
szym stopniu interpolowany.

o integralnego oprzyrzadowania
D towarzyszacego skanerowi na-
leza komputer i aparat cyfrowy.
Komputer to przewaznie laptop, cho¢
moze by¢ tablet PC, palmtop czy pro-
fesjonalny rejestrator geodezyjny, ktéry
komunikuje sie ze skanerem najczesciej
przez port ethernet. Operacje na kilku
milionach punktéw czy wykonywanie
nawet podstawowych obliczeri wymaga-
ja sporego zapasu pamigci RAM i szyb-
kiego procesora.

Aparat moze by¢ wbudowany lub ze-
wnetrzny. W drugim przypadku stosuje
sie przewaznie wysokorozdzielcze lu-
strzanki cyfrowe (Canon, Nikon, Fuji).
Przed rozpoczeciem skanowania wyko-
nywane jest panoramiczne zdjecie wo-
két stanowiska pomiarowego. Na tak
przygotowanym ,podktadzie” operator
okresla interesujacy go obszar skano-
wania. Zdjecia cyfrowe moga by¢ do-
datkowg dokumentacjg techniczna, ale
réwniez nadajg sie do wtérnego zasto-
sowania, np. w fotogrametrii bliskiego
zasiegu. Skalibrowany aparat (ze znany-
mi parametrami geometrycznymi) robi
zdjecia, z ktérych operator komputera
moze wygenerowac tzw. true ortho (np.
zabytkowego budynku). Zdjecia stoso-
wane sg réwniez do wiernego odzwier-
ciedlania mierzonych obiektéw poprzez
naktadanie ich na dwu- lub tréjwymia-
rowy model.

astgpnym niezbednym ele-
mentem w pracy ze skanerem
jest oprogramowanie, i to je-

go dwa rodzaje. Pierwszy to aplikacja
gléwnie do sterowania pracg skanera



i wykonywania podstawowych opera-
cji na chmurach punktéw. Dzieki niej
operator ustawia wszystkie parametry
dzialania instrumentu: na zdjeciu pre-
cyzuje obszar objety pomiarem, okresla
liczbe mierzonych punktéw (rozdziel-
czo$¢) skanowanego obiektu (oddzielnie
w pionie i w poziomie). Moze réwniez
podaé¢ maksymalny btad wyznaczenia
polozenia punktu, a wtedy rozdziel-
czo$¢ ustawiana jest automatycznie.
Oprogramowanie sterujace stuzy réw-
niez do aczenia skanéw z réznych sta-
nowisk pomiarowych na podstawie
punktéw oznaczanych w terenie spe-
cjalnymi tarczami sygnalizacyjnymi,
oraz do transformacji lokalnego ukta-
du wspélrzednych (w ktérym pracuje

skaner) do uktadéw geograficznych.
Uzytkownik moze od razu w terenie
wykonaé na chmurze punktéw podsta-
wowe pomiary. Jest ona bowiem tworem
wektorowym, w ktérym kazdy punkt
ma wspotrzedne X, Y, Z. Bez problemu
wiec okresla sig odleglosci, katy, azy-
muty itp.

Drugi rodzaj aplikacji to oprogramo-
wanie do zaawansowanego przetwa-
rzania chmur punktéw. Chodzi tutaj
o generowanie skomplikowanych mo-
deli 3D, wytwarzanie z nich rysunkéw
2D, modelowanie réznego rodzaju kon-
strukgji (rur, przewodoéw, elementéw ar-
chitektonicznych), wpasowywanie ich
w chmure punktéw i wyszukiwanie ko-
lizji, wizualizacje i przygotowywanie

animacji, genero-
wanie zrenderowa-
nych powierzchni
itp. W przypadku
tych aplikacji waz-
ne jest, by wspé6t-
dziataly one z naj-
popularniejszym
oprogramowaniem
inzynierskim (np.
AutoCAD, Micro-
Station, SmartPlant
itp.). Kazdy z pro-
ducentéw stara sig
réwniez doda¢ mo-
duly do zadan spe-
cjalistycznych. I tak
znalez¢ mozna na-
rzedzia do opraco-
wywania zdjeé cy-
frowych ze skanera
i chmury punktéw (fotogrametria bli-
skiego zasiggu), produkujace ortofoto-
mape (true ortho) czy zaawansowane
aplikacje do wyréwnywania obserwacji
wielostanowiskowych.

tego krotkiego opisu wyltania sie
Z— rzec by mozna — narzedzie ide-

alne. Dziala w nocy, mierzy sto ty-
siecy razy wiecej punktéw na sekunde
niz geodeta, jest szybkie, precyzyjne i nie
wymaga zaangazowania duzej liczby
os6b. Ma niestety — jak kazde nowocze-
sne urzadzenie — jedng powazng wade.
Cena okolo 100 000 euro jest skuteczng
zaporg przed popularyzacja tej techno-
logii na polskim rynku ustug, cho¢ zda-
rzaja sie wyjatki [patrz s. 58]. [ |
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SKANERY LASEROWE 3D

Marka 3rdTech 3rdTech Faro Technologies I-Si
Model DeltaSphere-3000 DeltaSphere-3000IR Laser Scanner LS 420 I-SITE 4400
HE20; 880 HE40;
880 HE8O

Przeznaczenie pomiary inzynierskie pomiary inzynierskie pomiary inzynierskie pomiary topograficzne

i przemystowe i przemystowe i topograf. (880 HEO)
Laser
$rednica plamki 7 mmna 10 m 7 mmna 10 m 1,5 mm 200 mm na 100 m
dtugosé fali [nm] 670 780 785 Q05
moc [mW] 5 8 20; 10,5; 20 10
klasa bezpieczenstwa llla b IR IR

Doktadno$¢ wyznaczania
odlegtosci [mm] 7 mmna 15m Smmna 15m 1,5mmna 10m 50 mmna 100 m
kata [°] 0,015 0,015 0,005 0,04

Predkos¢ skanowania

maksymalna/przecietna [pkt/s] 24 000/15 000 24 000/15 000 120 000/120 000 4400/4400
Zasieg skanowania

minimalny/maksymalny [m] 0,3/10-12 0,3/10-16 0,6/20;40;80 5/400
Pole widzenia

w pionie/w poziomie [°] 290/360 290,/360 320/360 80/360
Minimalna wielko$¢ mierzonego przyrostu

w pionie/w poziomie 0,05°/0,05° 0,075°/0,075° 0,009°/0,009° 0,108°/0,108°

Pomiar nocny tak tak tak tak
Zewnegtrzny komputer rejestrujqey i oprogram.
minimalne wymagania (procesor, RAM,

twardy dysk, system operacyiny itp.)

laptop, Win 2000/XP, | laptop, Win 2000/XP, | Pentium Il 700 MHz, 256 | standardowy tablet PC
128 MB RAM, port ether- | 128 MB RAM, portether- | MB RAM, dysk twardy
net, IEEE 1394 net, IEEE 1394 40 GB, Win 2000/XP

oprogramowanie do prowadzenia pomiaréw

(nazwa, funkcje)

oprogramowanie do opracowywania

wynikéw (nazwa, funkcie)

SceneVision-3D (wpro-
wadzanie parametréw
pomiaru, rejestracja da-
nych)

SceneVision-3D (prze-
glad, edycja, pomiary
chmury punktéw, wizu-
alizacja danych 2D 3D,
nadawanie koloréw, ren-

SceneVision-3D (wpro-
wadzanie parametrow
pomiaru, rejestracja da-
nych)

SceneVision-3D (prze-
glad, edycja, pomiary
chmury punktow, wizu-
alizacja danych 2D i 3D,
nadawanie koloréw, ren-

Faro Record (ustawianie
parametréw skanowania,
wybér nosnika pamieci)

Faro Scene (przeglgda-
nie, zarzadzanie, analizy
3D), Faro Works (admini-
strowanie skanami i rastro-
wq dokumentacjq projek-

I-SiTE Studio (ustawianie
parametréw pomiaru,
zbieranie danych, kontro-
la pomiaréw)

|-SiTE Studio, I-SITE Foren-
sic, I-SiTE Voidworks (mo-
delowanie danych, wizu-
alizacja 3D, przeciegcia,
rendering, pomiary, apli-

dering) dering) towg), Faro Cloud (praca | kacje kryminalistyczne)
w $rodowisku MicroSta-
tion), Faro Scout (mode-
lowanie 3D, transforma-
cja danych do CAD)
Aparat cyfrowy
wbudowany/zewnetrzny (nazwal Fuji S2 Pro Fuji S2 Pro Nikon D70 whbudowany, panoram.
rozdzielczo$¢ [megapiksele] 6,17 6,17 6,1 37
Standardowe porty wejscia/wyijscia ethernet, firewire ethernet, firewire ethernet ethernet
Zasilanie
rodzaj baterii/czas ciggtej pracy [h] akumulator 12 V/7 akumulator 12 V/7 akumulator 24 V/8 Ni-MH 24 V/3
zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak
Informacje dodatkowe dodatkowy modut do | dodatkowy modut do | wbudowany twardy dysk, | wspétpraca z odbiorni-

tworzenia fotorealistycz-

tworzenia fotorealistycz-

panel kontrolny do ob-

kiem GPS, wbudowany

nych modeli 3D nych modeli 3D stugi bez komputera ze- | kompensator
wnetrznego
Ogdlne

wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 35x35x 10 35x35x 10 40 x 16 x 28 43 x25x 36
waga [kg] 10 10 14,5 14 (z bateriq)
norma pyto- i wodoszczelnosci brak danych brak danych brak danych IP65
temperatura pracy [°C] 0 do +45 Odo +45 0 do +40 -10 do +50
wyposazenie standardowe aparat cyfrowy z opro- | aparat cyfrowy z opro- | walizka, statyw, oprogra- | walizka, baterie, tado-

gramowaniem, laptop, | gramowaniem, laptop, | mowanie warka

statyw, okulary ochron- | statyw, okulary ochron-

ne, wozek transportowy | ne, wozek fransportowy
gwarancja [miesigce] 12 12 12 12
cena netto [z1] ok. 100 000, 1furt =570 | ok. 130 O0O0, 1funt =570t | ok. 165 00O 1 dolar =300zt brak danych

dystrybutor

3rdTech, Inc., USA

3rdTech, Inc., USA

Faro Technologies
Polska

I-SITE Pty Lid., Australia

54 (GEODETA

MAGAZYN GEOINFORMACYINY NR 6 (133) CZERWIEC 2006




Leica

Leica

Leica

Measurment Devices Ltd

Optech Incorporated

[-SiTE 4400LR

HDS 3000/Scan Station

HDS 4500, 25 m

HDS 4500, 53 m

LaserAce Scanner

ILRIS-3D

pomiary topograficzne

pomiary geodezyjne,

pomiary przemystowe

pomiary przemystowe

pomiary topograficzne

pomiary inzynierskie

topogr, przemysfowe i architekfoniczne i architekfoniczne i topograficzne
140 mm na 100 m 4 mmna50m 5-8,5mmna 1025 m 5-8,5mmna 1025 m 300 mm na 100 m 29 mm na 100 m
905 532 690 690 905 1500
10 1 23 23 brak danych brak danych
IR IR IR IR I |
50 mm na 100 m 4 mm 3 mm + 64 ppm 3 mm + 64 ppm 50 mm na 700 m 7 mmna 1000 m
0,04 0,003 0,02 0,02 0,02 0,00115
4400/4400 4000/4000 500 000/500 000 500 000/500 000 250/250 2000/>2000
5/700 1/300 0,1/25,2 0,1/53,5 5/700 3/1500
80/360 270/360 310/360 310/360 135/360 180/360
0,108°/0,108° 1,2 mm 1,2 mm 1,2 mm 0,01°/0,01° 0,00115°/0,00115°
tak tak tak tak tak tak

standardowy tablet PC

I-SiTE Studio (ustawianie
parametréw pomiaruy,
zbieranie danych, kon-
trola pomiaréw)

I-SiTE Studio, I-SiTE Fo-
rensic, I-SiTE Voidworks
(modelowanie danych,
wizualizacja 3D, prze-
ciecia, rendering, po-
miary, aplikacje krymi-
nalistyczne)

Pentium 1,4 GHz, 512
MB RAM, 40 GB HDD,
Win 2000/XP, port ethemet
Leica Cyclone Scan (ste-
rowanie skanerem, usta-
wianie paramefrow pra-
cy, faczenie skanéw)
Leica Cyclone Model,
Register, Survey, Server,
Viewer, Leica CloudWorx
dla AutoCad, MicroSta-
fion, Intergraph Smart-
Plant (modelowanie da-
nych, wizualizacja 3D,
transformacja wspétrzed-
nych, pomiary inzynier-
skie, ustugi serwerowe)

Pentium 1,7 GHz, 1024 MB
RAM, 40 GB HDD, Win
2000/XP, port ethemet
Leica Cyclone Scan (ste-
rowanie skanerem, usta-
wianie paramefrow pra-
cy, faczenie skanéw)
Leica Cyclone Model,
Register, Survey, Server,
Viewer, Leica CloudWorx
dla AutoCad, MicroSta-
fion, Intergraph Smart-
Plant (modelowanie da-
nych, wizualizacja 3D,
transformacja wspétrzed-
nych, pomiary inzynier-
skie, ustugi serwerowe)

Pentium 1,7 GHz, 1024 MB
RAM, 40 GB HDD, Win
2000/ XP, port ethemet
Leica Cyclone Scan (ste-
rowanie skanerem, usta-
wianie paramefrow pra-
cy, faczenie skanéw)
Leica Cyclone Model,
Register, Survey, Server,
Viewer, Leica CloudWorx
dla AutoCad, MicroSta-
fion, Intergraph Smart-
Plant (modelowanie da-
nych, wizualizacja 3D,
transformacja wspétrzed-
nych, pomiary inzynier-
skie, ustugi serwerowe)

opcja, wbudowana pa-
mie¢ 32 MB i wewnetrz-
ny system operacyjny
wewnetrzny system ope-
racyjny zZ oprogramowa-
niem

wewnetrzny system ope-
racyjny z oprogramowa-
niem

pocket PC lub laptop

PollyWorks, PifEdit, IMe-
dit (sterowanie skanerem,
ustfawianie parametrow
pracy, podglad chmury)
PollyWorks, PifEdit, IMe-
dit, IMerge, IMAlign,
IMinspect, (modelowa-
nie danych, ,sklejanie”
skanéw, wizualizacja,
analizy na chmurach
punkfow)

whbudowany, panoram. | wbudowany, zewn. (opcja) | whudowany, zewn. (opcja) | wbudowany, zewn. (opcia) nie dotyczy whbudowany, zewn. (opcjal
37 1 (dowolna) 1 (dowolna) 1 (dowolna) nie dotyczy 6
ethernet ethernet firewire firewire CompactFlash, RS-232 ethernet
Ni-MH 24 V/3 akum. kawas.-ofowiowy/6 | akum. kawas.-ofowiowy/6 | akum. kawas.-otowiowy/6 | bateria zewn. 12 V/6 bateria 12 V/5
tak tak tak tak tak tak
wspotpraca z odbiomi- | Scan Station ma 2-osio- brak danych brak danych zmotoryzowany brak danych
kiem GPS, wbudowany | wy kompensator i opro- tachimetr z opcjq
kompensator gramowanie (wciecia, skanowania
stanowisko, orientacja)
43 x 25 x 36 27 x 31 x 51 18 x30x 35 18 x 30 x 35 41 x24x 18 32x32x22
14 (z baterig) 16 13 13 8,1 13
P65 IP52 IP52 IP52 P66 P65
-10 do +50 0 do +40 0 do +40 0 do +40 20do+45 0 do +40

walizka, baterie, tado-

statyw, spodarka, 2 aku-

statyw, 2 akum., kable,

statyw, 2 akum., kable,

statyw, baterie

palmfop, oprogramowa-

warka mulatory, okablowanie, za- | zasilacz, karta FireWire, | zasilacz, karta FireWire, nie, walizka, 2 baterie,
silacz, oprogramowanie, | notebook, oprogram., po- | notebook, oprogram., po- tadowarka
pojemnik transporfowy jemnik fransportowy jemnik fransportowy
12 12 12 12 12 12
brak danych ok. 450 000 ok. 600 000 ok. 600 000 ok. 110 000, 1funt =570zt brak danych
|-SITE Pty Ltd., Australia Leica Geosystems Leica Geosystems Leica Geosystems Measurement Devices | Optech Incorporated,
Sp.zo.0. Sp.zo.0. Sp.zo.0. Ltd., Wielka Brytania Kanada
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SKANERY LASEROWE 3D
Marka

Optech Incorporated

Rieg|

Rieg|

Model

ILRIS-3,D

LMS Z210i; Z210ii

LMS Z390

LMS Z420i

Przeznaczenie

pomiary inzynierskie

pomiary fopograficzne,

pomiary topograficzne,

pomiary topograficzne,

i fopograficzne inzynierskie, automatyza- | inzynierskie, archeolo-|inzynierskie, archeolo-
cja proceséw i robotyka | giczne giczne

Laser

$rednica plamki 29 mm na 100 m 50 mm na 100 m 25 mm na 100 m 25 mm na 100 m

dtugos¢ fali [nm] 1500 ok. 900 ok. 900 ok. 900

moc [mW] brak danych ] 1 ]

klasa bezpieczerstwa I I; IIIR [ I
Doktadno$¢ wyznaczania

odlegtosci [mm] 7 mmna 1000 m 10-15 mm na 400-650 m 2 mm na 50 m 5 mmna 1000 m

kgta [°] 0,00115 0,005 0,0005 0,0005
Predkos¢ skanowania

maksymalna/przecietna [pkt/s] 2000/>2000 12 000/8000 12 000/8000 12 000/8000
Zasieg skanowania

minimalny/maksymalny [m] 3/1500 4/400; 650 1/300 2/1000
Pole widzenia

w pionie/w poziomie [°] 360/360 80/360 90/360 80/360
Minimalna wielko$¢ mierzonego przyrostu

w pionie/w poziomie 0,00115°/0,00115° 0,005°/0,005° 0,001°/0,002° 0,002°/0,002°
Pomiar nocny tak tak tak tak

Zewnetrzny komputer rejesfrujqcy i oprogram.
minimalne wymagania (procesor, RAM,
twardy dysk, system operacyiny itp.)

oprogramowanie do prowadzenia pomiaréw

(nazwa, funkcie)

oprogramowanie do opracowywania
wynikéw (nazwa, funkcie)

pocket PC lub laptop

PollyWorks, PifEdit, IMe-
dit (sterowanie skanerem,
ustawianie parametfréw
pracy, podglad chmury)
PollyWorks, PifEdit, IMe-
dit, IMerge, IMAlign,
IMinspect, ([modelowa-
nie danych, ,sklejanie”
skanoéw, wizualizacja,
analizy na chmurach
punkiéw)

PC, laptop, Win XP/2000/
NT, 5 GB HDD, 1024 MB
RAM, port ethemet
RISCAN PRO (rejestracia,
katalogowanie i zarzqdzo-
nie danymi, ustawianie pa-
ramefréw pracy skaneral
RISCAN PRO z dodat-
kowymi modutami {wizu-
alizacja i modelowanie
danych, pomiary, trans-
formacje wspotrzednych,
true ortho, fotogrametria
bliskiego zasiegu)

PC, laptop, Win XP/2000/
NT, 5 GBHDD, 1024 MB
RAM, port ethemet
RISCAN PRO (rejestracia,
katalogowanie i zarzqdza-
nie danymi, ustawianie pa-
ramefréw pracy skanera)
RiISCAN PRO z dodat-
kowymi modutami (wizu-
alizacja i modelowanie
danych, pomiary, trans-
formacje wspdtrzednych,
true ortho, fotfogrametria
bliskiego zasiegu)

PC, laptop, Win XP/2000/
NT, 5 GBHDD, 1024 MB
RAM, port ethemet
RISCAN PRO (rejestracia,
katalogowanie i zarzgdza-
nie danymi, ustawianie pa-
ramefréw pracy skanera)
RiISCAN PRO z dodat-
kowymi modutami (wizu-
alizacja i modelowanie
danych, pomiary, trans-
formacije wspdtrzednych,
true ortho, fotogrametria
bliskiego zasiegu)

Aparat cyfrowy
wbudowany/zewnetrzny (nazwa

wbudowany,

zewnetrzny (Nikon

zewnetrzny (Nikon

zewnetrzny (Nikon

zewnetrzny (opcja) | D70s/D100/D200, |D70s/D100/D200,|D70s/D100/D200,
Canon 1Ds Mark 11/20D | Canon 1Ds Mark 11/20D | Canon 1Ds Mark 11/20D
rozdzielczo$¢ [megapiksele] 6 6,1-16,7 6,1-16,7 6,1-16,7
Standardowe porty wejscia/wyijscia ethernet ethernet, RS-232, ECP | ethernet, RS-232, ECP | ethernet, RS-232, ECP

Zasilanie
rodzaj baterii/czas ciqgtej pracy [h]

bateria 12 V/5

Ni-MH 1228 V/14

Ni-MH 1228 V/14

Ni-MH 1228 V/14

zasilanie zewnetrzne tak tak tak tak
Informacje dodatkowe brak danych mozliwo$¢ podigczenia | mozliwos¢ podigezenia | mozliwosé poditgezenia
inklinometru i odb. GPS |inklinometru i odb. GPS | inklinometru i odb. GPS
z synchronizatorem czasu | z synchronizatorem czasu | z synchronizatorem czasu
Ogélne
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 32x32x22 46 x 21 (dt. x gred.) 46 x 21 (dt. x $red.) 46 x 21 (dt. x $red.)
waga [kg] 13 13 14,5 14,5
norma pyfo- i wodoszczelnosci IP65 IP64 IP64 P64
temperatura pracy [°C] 0do +40 -10 do +50 0do +40 0do +40

wyposazenie standardowe

gwarancja [miesigce]
cena netto [z1]
dystrybutor

palmiop, oprogramowa-
nie, walizka, 2 baterie,
tadowarka

12
brak danych
Optech Incorporated,
Kanada

statyw, okablowanie,
oprogramowanie, lune-
ta, walizka transportowa,
tarczki celownicze
12

ok. 270 000 1 euro = 4,002
Riegl Laser Measurement
Systems GmbH, Austria

statyw, okablowanie,
oprogramowanie, lune-
ta, walizka transportowa,
tarczki celownicze
12

ok. 280 000 1 evro =4,002t
Riegl Laser Measurement
Systems GmbH, Austria

statyw, okablowanie,
oprogramowanie, lune-
ta, walizka transportowa,
tarczki celownicze
12

ok. 410 000 1euro =400zt
Riegl Laser Measurement
Systems GmbH, Austria
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SP

Rieg! Rieg! Spatial Integrated Trimble Trimble Z+F
Systems
LPM-i800-HA LPM-2K 3DIS GX GS 200 Imager 5003

LARA25200; LARA53500

pomiary topograficzne,
archeologiczne

pomiary topograficzne

pomiary inzynierskie

inzynierskie, topograficz-
ne, archeologiczne, kry-

inzynierskie, topograficz-
ne, archeologiczne, kry-

pomiary topograficzne
i inzynierskie

minalistyka minalistyka
130 mm na 100 m 120 mm na 100 m 10mmna 16,5 m 0,3-3 mm na 5-50 m 0,3-3 mm na 5-50 m 3mmna I m
ok. 900 ok. 900 780 532 532 780
] ] 20 <] <] 23
IM IM b Il Il IR
15 mm na 1200 m 50 mm na 2500 m S5mmna 16,5 m 1,4-3,6 mm na 50-150 m | 1,4-3,6 mm na 50-150 m 3-5mmna 1l m
0,005 0,005 0,008 0,003 0,003 0,01
1000/1000 1-4/1-4 3300/3300 5000,/5000 5000/5000 625 000; 500 000/
125 000
10/1200 10/2500 bez ograniczen/16,5 2/350 2/350 1/25:53
150/360 190/360 320/360 60/360 60/360 310/360
0,009°/0,009° 0,009°/0,009° 0,03°/0,05° 1,6mm/32mmna 100m | 3 mm/3mmna 100m 0,018°/0,01°
tak tak tak tak tak tak
PC, laptop, Win XP/2000/ | PC, laptop, Win XP/2000/ | laptop, Win XP/2000, Win XP Win XP/2000/NT, Pen- | Win XP/2000, proce-

NT, 5 GBHDD, 1024 MB
RAM, port ethemet

NT, 5 GBHDD, 1024 MB
RAM, port ethemet

Pentium IV 1,6 GHz, 512
MB RAM, port ethernet

tium lIl 1 GHz, 256 MB
RAM

sor 1,2 GHz, 512 MB
RAM

RiPROFILE (rejestracia, ka- | LPMScan, RiIPROFILE (reje- brak danych PointScape, PocketScape | PointScape, PocketScape | Z+F LaserControl (para-
talogowanie i zarzqdza- | stracja i zarzqdzanie da- (parametry skanowania, | (parametry skanowania, | mefry skanowania, prze-
nie danymi, ustawianie pa- | nymi, ustawianie parame- pomiary na chmurze punk- | pomiary na chmurze punk- | glgdanie i edycja danych,
ramefréw pracy skanera) | tréw pracy skanera) téw, rendering) téw, rendering) wizualizacja 2D i 3D)
RiPROFILE z dodatko-|LPMScan, RiPROFILE brak danych RealWorks Survey, 3Dip- | RealWorks Survey, 3Dip- | LFM Server, LFM Com-
wymi modutami (wizu- | z dodatkowymi moduta- sos (orientowanie ska- | sos (orientowanie ska-| parator, LFM Modeller
alizacja i modelowanie | mi (wizualizacja i mode- néw, georeferencija|néw, georeferencja | (transformacja wspot-
danych, pomiary, trans- | lowanie danych, pomiary, chmur, pomiary na chmu- | chmur, pomiary na chmu- | rzednych, tgczenie ska-
formacije wspétrzednych, | fransformacje wspdtrzed- rach, raporty, eksport do | rach, raporty, eksport do | néw, pomiary, tworzenie
true ortho, fotogrametria | nych, true ortho, fotogra- CAD, wpasowywanie | CAD, wpasowywanie | modeli 3D, wykrywanie
bliskiego zasiegu) metria bliskiego zasiegu) obiektéw) obiektéw) kolizji, rendering)
opcja, zewnetrzny opcja, zewnetrzny brak danych wbudowany, wspétpra- wbudowany Canon EOS 350D
(Canon EOS 350D) (Canon EOS 350D) ca z dowolng kamerg
zewnelfrzng
8 8 brak danych brak danych 9 8
ethernet, RS-422 ethemnet, RS-232, RS-422 ethernet USB, ethernet Wi-Fi, ethernet ethernet
Ni-MH 12-28 V/8 Ni-MH 12-28 V/8 brak danych 24V/3,5 24V/3,5 24 V/8
tak tak brak danych tak tak tak
brak danych brak danych brak danych 2-osiowy kompensator, | 2-osiowy kompensator, brak danych
praca w niespoziomowa- | praca w niespoziomowa-
niu, pomiar barw RGB | niu, pomiar barw RGB
32x37x48 32x37x48 25x 16 x 42 32 x 34 x40 34 x 27 x 42 30x 18 x50
15 14,6 10 12,2 13,6 16
P64 P64 brak danych IP53 IP53 brak danych
0 do +50 0 do +50 0 do +40 0 do +40 0 do +40 O+ do +40
statyw, okablowanie, | statyw, okablowanie, statyw, zasilacz, okablowanie, | zasilacz, okablowanie, | statyw, wézek, walizka,

oprogramowanie, lune-
ta, walizka transporto-
wa, tarczki celownicze

oprogramowanie, lune-
ta, walizka transporto-
wa, tarczki celownicze

walizka transportowa

skrzynka transportowa,
spodarka, samoprzylepne
cele, oprogramowanie

skrzynka transportowa,
spodarka, samoprzylepne
cele, oprogramowanie

laptop, 2 baterie, fado-
warka, okablowanie,
oprogramowanie

12 12 12 12 (opcja 60) 12 12
ok. 260 000 1ewo =400zt | ok. 180 000 1euro =400zt brak danych brak danych brak danych ok. 460 000 1euro =400t
Riegl Laser Measurement | Riegl Laser Measurement | Spatial Infegrated Geotronics Polska Geotronics Polska Zoller+Frohlich GmbH,
Systems GmbH, Austria | Systems GmbH, Austria Systems, Inc., USA Sp. z 0.0. Sp. z 0.0. Niemcy
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