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Titanic zostanie zeskanowany

kanowanie laserowe moze by¢é prze-

prowadzane nie tylko z lqdu i z po-
wietrza, ale takze pod wodg. Ma to
udowodni¢ ekspedycia, ktérej celem jest
szczegbtowy pomiar wraku stynnego Tita-
nica. Wyprawa jest organizowana przez
firmy OceanGate i 2G Robotics. Do po-
miaru wraku chcg one wykorzystaé ska-
ner laserowy 2G Robotics ULS-500
przystosowany do pracy na duzych gte-
bokosciach. Urzqgdzenie mierzy ponad
61 tys. pki/s na dystansie od 1,5 do
20 metréw i moze z powodzeniem praco-
waé nawet do gtebokosci 4 km. Dodajmy,
ze Titanic spoczywa nieco ptycej, tj. na
gtebokosci 3,8 km. Wyprawa wyruszy
w czerwcu br. z Nowej Fundlandii i po-
trwa sze$é tygodni. W jej trakcie wrak
Titanica zostanie pomierzony w milime-
trowej rozdzielczosci. Pozyskane zostang
réwniez cyfrowe zdjecia obiektu. Zebrane
w ten sposéb materiaty postuzq do wy-
generowania szczegétowego modelu 3D
statku, ktéry zostanie wykorzystany do
analizy stanu zachowania wraku. Uczest-

Jeden z wrakéw zeskanowanych przez OceanGate

nicy ekspedyciji podkreslajq, ze zaletq

wybranej przez nich technologii jest nie
tylko mozliwo$¢ szybkiego pozyskania
doktadnych danych, ale takze jej niein-

Mapy na zywo dla drondw

S zybki rozwéj technologii UAV moze
sprawié, ze wkrétce zattoczone be-
dq nie tylko drogi, ale takze przestrzen
powietrzna. By zapewnié bezpieczne
poruszanie sig bezzatogowcéw nad na-
szymi gtowami, firmy Here i Unifly pla-
nujq wspdlnie stworzyé rozwiqzanie
bazujgce na mapach aktualizowanych
w czasie rzeczywistym. Unifly to firma
rozwijajgca oprogramowanie do zarzg-
dzania ruchem bezzatogowych statkéw
powietrznych (UTM). Z kolei Here to
dawny kartograficzny dziat finskiej No-
kii, dzi$ w rekach niemieckich koncernéw
motoryzacyjnych. W ramach wspétpra-
cy aplikacje Unifly majq zostaé zintegro-
wane z mapami Reality Index rozwija-
nymi przez Here. Ale na rynku dostepne
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sq podobne produkty. Co w takim razie
ma wyrézniaé pomyst Here i Unifly?2
Przede wszystkim mapy aktualizowane
w czasie rzeczywistym. Juz teraz Here
rozwija mapy sieci drogowej, ktére sq
na biezqco aktualizowane z wykorzys-
taniem danych gromadzonych przez sa-
mochodowe sensory. Teraz obie firmy
chcq rozszerzyé te technologie na drony.
Przeciez UAV réwniez wyposazone sq
w réznego rodzaju sensory, ktére gro-
madzq informacje potencjalnie przydat-
ne dla innych uzytkownikéw przestrzeni
powietrznej. Pomogq one aktualizowaé
dane np. o przeszkodach terenowych, lo-
kalnych warunkach atmosferycznych czy
réznego rodzaju niebezpieczenstwach.
Irédto: Here

wazyjnoéé. To bardzo istotne, biorgc pod
uwage, ze wrak Titanica jest miejscem
spoczynku wielu oséb.
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Daleko do miasta?

Grupa naukowcéw z Uniwersytetu Oxfordzkie-
go opublikowata nowatorskg mape prezentujg-
cq czas dojazdu z dowolnego miejsca na $wie-
cie do najblizszego osrodka miejskiego. Nie jest
to pierwsze tego typu opracowanie. Wczesniej
ten sam zespét wykonat podobng mape prezen-
tujgcq dane dla roku 2000. Jak jednak podkres-
lajg naukowcey, w nowej edycji po raz pierwszy
udato sie w skali globalnej potgczyé dwa naj-
wigksze rejestry dotyczqce infrastruktury komuni-
kacyinej, fj. komercyjne Mapy Google (oferowa-
ne za posrednictwem Google Maps Road API)
oraz dane z otwartego projektu OpenStreet-
Map. Dzigki temu liczba drég uwzglednionych
w analizach przestrzennych zwigkszyta sig
blisko 5-krotnie. Przede wszystkim do badan
wiqgczono drogi trzeciorzedne, czesto nieutwar-
dzone, dzieki czemu mapa wierniej oddaije rze-
czywisto$é na obszarach wiejskich.
Wynikowe opracowanie prezentuje czas do-
jazdu do najblizszego miasta powyzej 50 tys.
mieszkancdw w siatce o oczku 1 x 1 km wedtug
stanu na rok 2015. Jaki jest wymiar praktycz-
ny tego opracowania? Autorzy podkreslajq, ze
mimo rozwoju internetu utrudniony dostep do
infrastruktury miejskiej (szkét, szpitali, punktéw
ustugowych) ma wcigz istotne znaczenie dla
powstawania nieréwnosci spofecznych. Mapa
ta pozwoli wigc precyzyijnie zlokalizowaé ten
problem.
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