GEOTECHNOLOGIE

Testujemy urzqdzenie viDoc RTK rover firmy Pix4D

Skaner spod strzechy

Czy smartfon ze specjalng naktadka wystarczy, by fatwo
i szybko pozyskiwaé chmure punktéw o centymetrowej do-
ktadnosci? Brzmi chyba zbyt pieknie, by bylo prawdziwe...

Jerzy Krolikowski,

Maciej Wywiat, Grzegorz Durfo
pora niespodzianka dla branzy elek-

S troniki uzytkowej byta zapowiedz
Apple’a z poczatku 2020 roku doty-
czaca wypuszczenia pierwszego tabletu
i smartfona wyposazonego w lidar. Mo-
wa o iPadzie Pro oraz iPhonie Pro w wer-
sji 12 (i wyzszych). Chodzilo nie tylko
o samo zainstalowanie tego sensora, ale
takze zachowanie niewielkich rozmiaréw
oraz rozsadnej ceny tych popularnych
urzadzen mobilnych. Oczywiscie ska-
nera w sprzecie Apple’a nie umieszczo-
no z myslg o wykonywaniu precyzyjnych
pomiaréw. Chodzilo raczej o kwestie bar-
dziej codzienne, jak choc¢by korzystanie
z rzeczywistosci rozszerzonej czy wyko-
nywanie lepszych i bardziej oryginalnych
zdje¢ (lidar wspiera bowiem autofokus
oraz umozliwia nakladanie na obraz z ka-
mery atrakcyjnych efektéw graficznych).
Mimo to zewnetrzne firmy dosé¢ szybko
po premierze wypuscily mobilne aplika-

cje, ktére pozwalajg wykorzystaé ten sen-
sor w celach stricte pomiarowych. Dla
geodezji nie byla to raczej istotna wia-
domos¢, bo - jak wyjasnialismy w GEO-
DECIE 8/2020 — w praktyce sensor ten
oferuje niewielki zasigg oraz niezbyt im-
ponujaca doktadnosé. Sytuacje zmieni-
ta jednak szwajcarska firma Pix4D wraz
z premierg urzadzenia viDoc RTK rover.

o (zym jest viDoc RTK?

W najwiekszym skrécie instrument ten
jest specjalnym modutem dotgczanym do
iPada badz iPhone’a, ktéry pozwala pozy-
skiwa¢ chmure punktéw 3D o centyme-
trowej dokladnosci (fot. 1). Jak sugeruje
nazwa, jest to mozliwe dzieki wbudo-
wanemu odbiornikowi GNSS-RTK wraz
zniewielka i precyzyjna anteng satelitar-
na. Dodatkowym wsparciem sg dwa dal-
mierze laserowe o doktadnoéci 2 mm i za-
siggu 40 metréw — pierwszy skierowany
jest do dotu, a drugi do przodu. Sensory
te pozwalajg na precyzyjne wyznaczanie
wspélrzednych pojedynczych punktow.
Sa zatem przydatne nie tylko w pomia-
rach sytuacyjno-wysokosciowych (w tym

Fot. Jerzy Krolikowski

punktéw niedostepnych), ale réwniez
przy wyznaczaniu fotopunktéw.

By korzystaé¢ z viDoc RTK, nalezy na
smartfonie lub tablecie zainstalowac apli-
kacje Pix4Dcatch. Laczy ona dane z lida-
ru, kamery i sensoréw orientacji iPho-
ne’a/iPada z pomiarami GNSS, generujac
chmure punktéw oraz oteksturowany mo-
del 3D otoczenia. Warto wspomnied, ze
oprogramowanie to zaprezentowano jesz-
cze przed premierg viDoc RTK. Jak nie-
trudno zgadnag¢, poczatkowo oferowato
ono zatem dane o dokladnosci odpowia-
dajacej przecietnemu odbiornikowi GPS.

Zestaw jest kompatybilny z iPadami Pro
2021 oraz Pro 2020, a takze z iPhone’ami:
13 Pro, 13 Pro Max, 12 Pro, 12 Pro Max,
11 Pro, 11 Pro Max oraz XR. Warto zwrécic
uwage, ze viDoc RTK obstuguje réwniez
smartfony bez lidaru. W tym przypadku
modele 3D sg generowane wylgcznie na
podstawie dopasowania zdje¢. Lidar daje
jednak te zalete, ze pozyskuje mapy glebi
zawierajace odlegloé¢ urzadzenia od oto-
czenia (fot. 2), ktore pozwalaja podniesé
jakos¢ wynikowych danych.

o Prosciej sie nie da

Po naszym redakcyjnym tescie jed-
no mozna powiedzie¢ o tym wynalaz-
ku bez najmniejszej watpliwosci: viDoc
jest niezwykle prosty w obstudze. Mo-
dul wyjmujemy z porecznej walizeczki,
dolaczamy anteng GNSS, a nastepnie in-
stalujemy na smartfonie/tablecie. Warto
tu zaznaczy¢, ze instrument ten ma od-
dzielng wersje dla iPada oraz iPhona, co
pozwala idealnie dopasowac¢ go do obu-
dowy urzadzenia mobilnego, znacznie
ulatwiajac instalacje.

Dalej wystarczy nacisna¢ jedyny do-
stgpny na nim przycisk. Kolejnym kro-
kiem jest uruchomienie aplikacji Pix4D-
catch —réwniez ona jest niezwykle prosta
w obstudze. Tuz po uruchomieniu trybu
pomiarowego naszym oczom ukaze sig

1. ViDoc RTK zintegrowany z iPhonem
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o Faktycznie centymetry?
Intuicyjnosé¢ obshugi to jed-

no, a co z jakoscig pomiarow?

Czy viDoc faktycznie oferuje

doktadno$é na poziomie 5 cm,
jak zapewnia producent? Za-
ciekawilo nas takze, ze w ofi-
cjalnej specyfikacji produktu
stowem nie wspomniano o za-
siegu pomiaru, a to przeciez
bardzo istotny parametr.
Postanowilismy sprawdzié to
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sami. Na poczatek zeskanowa-
lismy siedzibe warszawskiego
biura firmy NaviGate — krajowe-
go dystrybutora oprogramowa-
nia Pix4D i urzadzenia viDoc.
Chodzac w odleglosci 1-3 me-
tréw od bryly budynku, udato
nam sig w szczegélach pomie-
rzy¢ calg pierwszg kondygna-
cje oraz mniej wigcej potowe

2. Przyktad map gtebi pomierzonych przez lidar w iPhonie

po prostu obraz z kamery. Nim jednak
rozpoczniemy skanowanie, nalezy po-
Iaczyc¢ sie przez Bluetooth z viDoc, a na-
stepnie z korektami RTK (w przeciwnym
razie viDoc bedzie korzystac ze znacznie
mniej doktadnego odbiornika w urzadze-
niu Apple’a), co wyglada podobnie jak
w geodezyjnych odbiornikach GNSS.
Plynie stad oczywisty wniosek, ze do
precyzyjnych pomiaréw potrzebujemy
zaréwno mozliwie najlepszej widocznos-
ci nieba, jak i dostgpu do internetu (mo-
dut nie obstuguje korekt nadawanych
przez radio ani metody PPK).

Gdy uzyskamy potaczenie ze strumie-
niem korekt, wystarczy wybraé przycisk
rozpoczecia pomiaru. Na obrazie z kame-
ry wy$wietla¢ sie wéwczas bedzie w try-
bie rozszerzonej rzeczywistosci informa-
cja, jakie obiekty zostaly juz pomierzone
(fot. 3). Jest to funkcja o tyle przydatna, ze
poczatkujacym uzytkownikom moze wy-
dawac sig, iz pomiar przebiega tu nieintu-
icyjnie. Bywa bowiem tak, Ze mierzone sg
obiekty dalsze, a pomijane te blizej nas.
To dla nas sygnal, ze aby uzyska¢ kom-
pletny model 3D, nalezy podejsc¢ jeszcze
blizej skanowanego obiektu. Pix4Dcatch
informuje ponadto uzytkownika o wszel-
kich nieprawidtowosciach, np. o tym, ze
poruszamy sie zbyt szybko.

Przydatna funkcja jest takze biezg-
cy podglad chmury punktéw, ktéry po-
zwala wychwyci¢ np. niewystarczajgca
szczeg6lowos¢ odwzorowania niektérych
obiektéw. O tym, ze warto korzystac z tej
opcji, przekonali$émy sie na wtasnej sko-
rze. Chcac ukonczy¢ pomiar przed nad-
chodzgcym oberwaniem chmury, nie
skontrolowalismy danych przed zapisa-
niem. W efekcie wynikowy model okazal

sig mocno znieksztalcony. Niewykluczo-
ne, ze przyczyna byl intensywny ruch sa-
mochodowy w okolicy. Analiza zar6wno
tego, jak i innych pomiaréw, ktére wyko-
nalismy, prowadzi zresztgq do wniosku, Ze
o ile sama obsluga zestawu jest banalnie
prosta, to uzyskanie poprawnych danych
3D wymaga jednak odrobiny wprawy.
Po zakonczeniu pomiaru mozemy
w szczegblach podejrze¢ wynikowsq
chmure punktéw oraz oteksturowany
model. Co jednak istotne, nie sg to jesz-
cze dane metryczne. By je uzyskac, zebra-
ne materialy nalezy przetworzy¢ w opro-
gramowaniu fotogrametrycznym. Ale
Pix4D ma tu znacznie ciekawszg propo-
zycje. Dane mozna bowiem przesta¢ do
chmury obliczeniowej Pix4Dcloud, dzie-
ki czemu nie potrzebujemy mocnych sta-
cji roboczych. Czas obrébki przecigtne-
go projektu na tej platformie z reguty nie
przekracza godziny i zalezy od liczby wy-
odrebnionych klatek. Gdy proces sie za-
koniczy, otrzymamy link do strony, gdzie
wynikowe dane bedziemy mogli nie tyl-
ko oglada¢ w dwdch i trzech wymiarach,
ale rowniez wykonywac na nich pomiary,
w tym dlugosci, powierzchni i objgtosci
(fot. 4). Co szczegodlnie istotne dla geode-
zji, mozliwe jest takze pobranie danych
w pliku LAS w celu bardziej zaawanso-
wanej obrébki w dowolnej aplikacji obstu-
gujacej ten popularny format.
Szczeg6lnie pozytywne wrazenie
w viDoc RTK zrobita na nas plynnosé
i szybkos¢ pracy. Cho¢ przeciez procesor
smartfona/tabletu operuje na zbiorach
zajmujacych setki megabajtéw, dane wy-
$wietlajg sig na ekranie catkiem sprawnie,
takze w widoku 3D. Spora w tym zastuga
porzadnego hardware’u Apple’a.
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drugiej (fot. 4). Krétko méwiac,

trudno podaé¢ konkretny za-

sieg pomiaru viDoc RTK, cho¢ wynosi
on w granicach kilku metréw.

Wizualnie pozyskane dane wydajg sie

w porzadku. Poprawnie zostata odwzoro-

3. Wizudlizacja postepéw pomiaréw
w mobilnej aplikacji Pix4Dcatch
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4. Wizualizacja wynikéw modelowania 3D wykonanego przez chmurowe oprogramowanie Pix4Dcloud

wana nie tylko dolna czes¢ bryty budyn-
ku, ale i detale, takie jak choéby stojak na
rower, kamery monitoringu, o§wietlenie
czy skrzynka gazowa. Stosujac przegla-
darkowe narzedzie firmy Pix4D, poréw-
nali$my takze wymiary kilku obiektéw.
Efekt? Dla kilku z nich wartosci zgadzaty
sig niemal idealnie, natomiast rozbieznos-
ci z reguly nie przekraczaly 1 cm. W jed-
nym przypadku siegnely blisko 2 cm, co
moglo by¢ efektem nie do konica idealnego
wskazania punktéow w przegladarkowym
narzedziu. Na marginesie, w naszej oce-
nie mogtoby by¢ ono pod tym katem nie-
co udoskonalone.

By sprawdzi¢ doktadno$é¢ bezwzgled-
na danych, udalismy sig z viDoc RTK na
pobliski punkt osnowy. Réznice miedzy
wsp6irzednymi katalogowymi i pomie-
rzonymi wyniosty 5 cm dla X i 3 cm
dla Y. Oczywiscie — jak zwykle — musi-
my w tym miejscu zaznaczy¢, ze podanej
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5. Lokalizacja testu - ruiny starej prochowni na Wzgdrzu Swaroga w Krakowie

wyzej wartosci nie nalezy wprost utozsa-
miac z bledem pomiaru viDoc RTK, gdyz
trzeba by tez uwzglednié¢ btad osnowy.

o VliDoc wnikliwym okiem dysirybutora

Zdecydowanie bardziej wyczerpujace
testy tego instrumentu przeprowadzili
Maciej Wywial, Grzegorz Durlo oraz Ka-
mil Tomiak z firmy NaviGate, i to im od-
dajemy teraz glos. Miejscem eksperymen-
tu byly ruiny budynku starej prochowni
z okresu I wojny Swiatowej zlokalizowa-
nego na Wzgérzu Swaroga w dzielnicy
Podgérze w Krakowie w rejonie kamie-
niotomu Liban (fot. 5). Obiekt o tacznej ku-
baturze okoto 120 m?® jest ztozony z jednej
kondygnac;ji z fragmentem $ciany szczy-
towej i zwienczony stropem betonowym.

Prace terenowe rozpoczeto od zamar-
kowania i pomierzenia osnowy pomia-
rowej przy uzyciu precyzyjnego odbior-
nika Spectra Precision SP85 na tyczce

Fot. NaviGate

z uchwytem typu tripod oraz rejestrato-
rem Mobile Mapper 60 wyposazonym
w oprogramowanie terenowe Spectra
Geospatial Origin. Pomiar byt usrednie-
niem 30 epok pomiarowych. Korzysta-
no z poprawek NTRIP (RTN w serwisie
ASG-EUPOS). Nastepnie metoda wcigcia
wstecz ustawiono dwa stanowiska swo-
bodne tachimetru Spectra Focus 35. Z obu
stanowisk pomierzono tacznie 6 tarcz po-
miarowych (wykorzystanych do kontroli
wyréwnania zdje¢ z drona) oraz 15 tarcz
pomiarowych z krzyzami nitek. W celu
zachowania mozliwie jak najwyzszych
doktadnos$ci nawigzanie stanowiska oraz
osnowe fotogrametryczng pomierzono
z wykorzystaniem minipryzmatu, a tar-
cze na obiekcie — bezlustrowo.

Z kolei model fotogrametryczny obiek-
tu wykonano dwiema metodami za po-
mocg 3 urzadzen. Pierwszg byl nalot przy
uzyciu drona DJI Matrice 300 RTK wy-
posazonego w kamereg DJI Zenmuse P1
z obiektywem 35 mm. Misje zaplanowang
w aplikacji DJI Pilot zrealizowano w try-
bie Smart Oblige na wysokosci 80 m AGL.
W jej trakcie wykonano 110 zdjec, co zaje-
to okoto 3 minut. Dodatkowo pozyskano
25 zdje¢ w trybie manualnym, orbitujac
woko? obiektu pomiarowego.

Druga metoda polegata na pomiarze
przy uzyciu smartfoné6w iPhone 12 Pro
zmodutem viDoc RTK oraz Xiaomi 11 Lite.
Wykonano go w aplikacji Pix4Dcatch
i polegal on na ciggtym nagrywaniu fil-
mu; zadaniem programu bylo wyodreb-
nienie poszczegélnych klatek. Aplikacja
samodzielnie decyduje, ktorg klatke wy-
bra¢ do rekonstrukcji, w zaleznosci od
zadanego pokrycia. Procedura recznego
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Tab. 1. Poréwnanie rozdzielczosci modeli 3D pozyskanych roznymi sensorami

iPhone + viDoc

Xiaomi 11 Lite

DJI M3OORTK + P1

I ".’}‘-—n, b
AT

E—

e

,skanowania” obejmowala pieszg trase
wokét budynku z predkoscig ok. 2 km/h
oraz skanowanie stropu w 4 liniach na
kierunku wschéd-zachdéd. Odleglosé od
obiektu wynosita przecietnie 3,5 metra,
ekran byl ustawiony w pozycji pionowej,
w polu widzenia obiektywu znajdowaty
sie za$ wszystkie plakietki z krzyzami
nitek umieszczone na elewacji budynku.
Podczas skanowania aplikacja uzywala
aktywnego modulu RTK z poprawkami
NTRIP RTN z serwisu ASG-EUPOS. Za-
pis zdje¢ w obu przypadkach odbywat sie
w pamieci wewnetrznej urzadzen. Lacz-
nie wykonano 654 (iPhone) i 736 (Xia-
omi) geotagowanych zdjec¢, ktére nastep-
nie wyeksportowano na dysk twardy
komputera. Mozna bylto r6wniez skorzys-
ta¢ z automatycznego przestania klatek
bezposrednio z aplikacji Pix4Dcatch do

chmury Pix4Dcloud, gdzie model zosta-
nie wygenerowany na serwerach Pix4D.
Uzyskane 3 zestawy danych przetwo-
rzono w oprogramowaniu Pix4Dmapper
(wersja 4.8.0). Aby méc wiarygodnie po-
réwnac dokladnosci wszystkich metod,
przy wyréwnaniu zdje¢ nie korzystano
z fotopunktéow (Ground Control Points).
Wszystkie punkty pomierzone klasycz-
nie za pomocg tachimetru postuzyly ja-
ko punkty kontrolne (Check Points). Dla
opracowania z kamery Zenmuse P1 uzy-
skano piksel terenowy (GSD — Ground
Sampling Distanse) réwny 0,9 cm.
Modele 3D wykonane za pomoca
smartfonéw cechowaly sie zdecydowa-
nie wyzsza rozdzielczo$cia i lepszg moz-
liwoscig detekcji szczegéléw na elewa-
¢ji budynku, poniewaz dla obu metod
piksel terenowy wynosit 0,2 cm. Kazda

z 15 tarczek pomiarowych z kazdego ze-
stawu danych pomierzono metodg anali-
tycznego wciecia w przdd na podstawie
pomiaru monoskopowego na zdjeciach.

o Zaskakujgco dobrze

Wyniki analizy dystrybutora przed-
stawiajg tabele 1 i 2. Jak podkreslaja
przedstawiciele NaviGate, oni sami sg
pozytywnie zaskoczeni otrzymanymi
warto$ciami. Blad sredniokwadratowy
RMSE dla pomiaru z drona i iPhone’a wy-
nosi =2 cm w osiach X i Y. Staly znak
przy bledach dla osi Z oznacza, ze model
jest przesuniety o statg warto$¢ —w przy-
padku modelu z drona jest to okoto 3 cm,
a dla zestawu iPhone + viDoc przesu-
niecie wynosi okolo 5,5 cm. Czyli w obu
przypadkach ze sporym zapasem spel-
niamy standardy techniczne wykony-

Tab. 2. Zestawienie roznic pomierzonych wspotrzednych w odniesieniu do pomiaru tachimetrem

Nr pkt viDoc & iPhone M300 & P1 Xiaomi

X [m] Y [m] Z [m] X [m] Y [m] Z [m] X[m] Y [m] Z[m]

1 -0,015 -0,002 0,048 -0,007 0,000 -0,021 2,973 -1,152 2,394

2 -0,011 0,004 0,048 0,009 -0,006 -0,020 -3,009 -1,116 2,370

3 -0,018 -0,011 0,047 0,012 0,013 -0,019 -3,018 -0,825 2,478

4 -0,013 -0,005 0,049 0,009 0,007 -0,020 -3,038 -0,813 2,445
D) -0,019 -0,010 0,048 0,009 0,003 -0,015 2,960 -0,784 2,484

6 -0,018 -0,006 0,058 0,010 -0,004 -0,031 2,399 -0,692 2,550

7 -0,020 -0,008 0,065 0,009 0,009 -0,028 2,088 -0,675 2,601

8 -0,015 -0,005 0,062 0,009 0,005 -0,028 2,019 -1,035 2,546

9 -0,021 -0,006 0,062 0,013 0,009 -0,029 -2,054 -1,011 2,508
10 -0,013 -0,006 0,060 0,006 0,004 -0,031 -2,287 -1,136 2,515
11 -0,017 -0,003 0,059 0,010 0,006 -0,034 2,333 -1,116 2,469
12 -0,014 -0,004 0,060 0,006 0,005 -0,022 2,597 -1,165 2,457
13 -0,014 -0,006 0,056 0,007 0,008 -0,018 2,868 -1,201 2,414
14 -0,014 -0,001 0,056 0,009 -0,001 -0,020 2,890 -1,172 2,388
15 -0,011 0,001 0,055 0,011 -0,006 -0,027 2933 -1,230 2,360
RMSE [m] 0,016 0,006 0,056 0,009 0,007 0,025 2,658 1,026 2,466
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6. Przyktad zastosowania viDoc RTK - pomiar obiektéw niedostepnych

wania geodezyjnych pomiaréw sytuacyj-
nych dla szczeg6téw terenowych I grupy.
Pomiar wysokosci wzglednej w obu me-
todach réwniez osigga doktadnosci okoto
+2 cm. Problemem bedzie jedynie uzy-
skanie wysokosci bezwzglednej w kon-
kretnym uktadzie wysokosciowym. Aby
to wykonac z mozliwie najlepsza doktad-
noscia, konieczne jest wyréwnanie blo-
ku zdje¢ z wykorzystaniem fotopunktéw.
Wyniki dokladnosciowe modelu 3D
ze smartfona Xiaomi znacznie odbiegaja
od poprzednich metod. Zauwazono nie-
wielkie skrecenie modelu, co wplywa
réwniez na pomiary odleglosci wzgled-
nej. Pomierzono kilka odcinkéw pomig-
dzy tarczami pomiarowymi i stwierdzo-
no, ze przy kroétkich odcinkach (do okoto
2 m) btad ten wynosi okolo 5 cm, a przy
dtuzszych (okolo 6 m) btad ten narasta
i wynosi nawet 20 cm. Blad ten oczywis-
cie mozna wyeliminowaé¢ poprzez za-
stosowanie fotopunktéw lub skalaréw.
W tym projekcie z tego jednak zrezygno-
wano, aby miarodajnie poréwnac¢ do-
ktadnosci wszystkich zestaw6éw danych.
Dodajmy, ze wyniki z pomiaru na mo-
delu (bez wskazywania punktéw na
zdjeciach) wykonanym automatycznie
w Pix4Dcloud z danych zebranych przy
uzyciu zestawu viDoc + iPhone daly bar-
dzo podobne wyniki—btagd RMSE wynosit
odpowiednio *+1,7 cm po osi X, 0,6 cm po
0si Y i %5,5 cm po wysokosci. Odchyltkina
pomierzonych wspétrzednych byly zgod-
ne co do milimetréw z pomiarem mono-
skopowym. Powodem takiej zgodnosci by-
ta wysoka rozdzielczoé¢ modelu 3D. Przy
zdjeciach wykonanych z drona, gdzie roz-
dzielczo$¢ modelu byta nizsza, spéjnosé
wsp6irzednych réwniez byta nizsza.

44 GEODETA

MAGAZYN GEOINFORMACYINY NR 7 (326) LIPIEC 2022

o Cena? To ztozona kwestia

Jak wyjasnia Maciej Wywial z firmy
NaviGate, na ceng catego zestawu skta-
da sie kilka elementéw. Sam koszt viDoc
RTK Rover to 5490 euro netto, czyli oko-
fo 25 800 zt (wg kursu na dzien pisania
artykutu). Do tego nalezy doda¢ koszt
software’u. Jesli projekty bedg przetwa-
rzane na wlasnej stacji roboczej, nalezy
doliczy¢ jakiekolwiek oprogramowanie
fotogrametryczne. Dla przykladu Pix4D-
mapper kosztuje katalogowo 3990 euro
netto (ok. 18 750 z1). Jesli jednak ktos
chce korzysta¢ z przetwarzania projek-
téw w chmurze, musi sig liczy¢ z koszta-
mi zakupu rocznej licencji Pix4Dcloud,
czyli 1700 euro (7 990 z1) dla wersji stan-
dardoweji 2600 euro (12 220 z}) dla wer-
sji zaawansowanej. Warto dodagé, ze do
30 wrzes$nia br. przetwarzanie projektéw
z aplikacji Pix4Dcatch jest nieograniczo-
ne (a standardowo bylo to 2500 zdjec).

Aby skompletowaé zestaw, brakuje je-
dynie iPhone’a lub iPada oraz danych ko-
rekcyjnych RTK. Cena iPhone’a wynosi
od 4500 z1 brutto. Poprawki RTN, w za-
leznosci od dostawcy, to z kolei okoto
1500 z1 brutto za rok.

o (zy viDoc to juz rewolucja?

Trudno jednoznacznie odpowiedzieé¢
na to pytanie. Z jednej strony mozna za-
uwazy¢, ze viDoc bazuje na dobrze zna-
nej i catkiem powszechnej (gtéwnie dzie-
ki popularyzacji dronéw) technologii. Juz
wczesniej dostepne byly bowiem rézne
rozwiazania, ktére pozwalaly przetwa-
rza¢ w chmurze zdjecia z telefon6w ko-
moérkowych do postaci danych 3D, a tak-
ze robi¢ uzytek z lidaru wbudowanego
w sprzet Apple’a. Wystarczyla wpraw-
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na reka geodety, by podnies¢ dokladnosé
tych danych do poziomu centymetréw.

Ale z drugiej strony viDoc RTK wyréz-
nia sig potaczeniem intuicyjnosci obstugi,
szybkosci pracy i kompaktowosci z cen-
tymetrowq dokladnoscia. Sprawia to, ze
zestaw ten moze znalez¢ wiele réznorod-
nych zastosowan, np. w archeologii, ar-
chitekturze krajobrazu, kryminalistyce
czy budownictwie. Grzegorz Durlo widzi
spory potencjal takze w lesnictwie, a kon-
kretnie w analizie objetosci drewna.

A co z geodezja? Tu takze pole do po-
pisu jest spore (cho¢ — co oczywiste —
wszystko zalezy od wymagan doklad-
nos$ciowych danego projektu). ViDoc
szczegOlnie dobrze powinien sig spraw-
dza¢ w cyklicznym inwentaryzowaniu
niezbyt rozlegtych obiektéw, np. w moni-
torowaniu postep6éw inwestycji budowla-
nych. Przyda sie takze w lokalnym uzu-
pelnianiu danych pozyskiwanych przez
drony (oferuje bowiem znacznie lepsza
rozdzielczo$é) badZ w pomiarach miejsc
trudno dostepnych (fot. 6).

Nawet jesli nie uznamy viDoc RTK za
rozwigzanie przetomowe, to instrument
ten z pewnoS$cig zwiastuje rychlg pomia-
rowa rewolucje. Skoro bowiem konkuren-
ci Apple’a (choéby Samsung) réwniez za-
powiadaja montaz w swoich urzadzeniach
mobilnych matych lidaréw, niechybnie
pociagnie to ze sobg eksplozje zastosowan
tego typu sensoréw. Krétko mowiac, od
szerokiego wykorzystania fotogrametrii
w geodezji juz nie uciekniemy.

Jerzy Krolikowski,

Maciej Wywidt, Grzegorz Durto

Artykut powstat we wspétpracy

z firmg NaviGate, ktéra posiada
status Premier Reseller Pix4D w Polsce
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