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Wynikiem ponaddwuletnich prac badawczych kanadyjskiej
firmy Optech i wloskiej Sineco jest zintegrowany system mo-
bilnego skaningu laserowego 3D — Lynx Mobile Mapper. Jak
wskazujg pierwsze eksperymentalne pomiary, technologia pod
wzgledem szybkosci i efektywnosci zbierania danych bije na
glowe stacjonarne systemy skanujagce.

I6wnym zadaniem Lynx Mobile
G Mapper jest wykonywanie po-

miaréw skanerem laserowym,
zamontowanym na ruchomej platfor-
mie. Dziata on w trybie profilowania,
tzn. jego praca odbywa sig tylko w jed-
nej plaszczyznie. Sprzet moze by¢ za-
instalowany zaréwno na samochodzie,
jak i lodzi, dZwigu czy drezynie poru-
szajacej sie po torach kolejo-
wych. Nie ma w tym niby nic
odkrywczego, ale pomysto-
dawcy postanowili, ze dane
ze skanera w postaci chmu-
ry punktéw zostang podda-
ne obrébce wraz z informa-
cjami z dwéch dodatkowych
sensor0w wyznaczajacych
pozycje: inercjalnego i sateli-
tarnego GPS. Wynikiem tego
typu pomiaréw jest chmura
punktéw, ktérych wspélrzed-
ne sg korygowane ze wzgledu
na zaklécenia ruchu pojazdu
i zorientowane przestrzennie
w globalnym uktadzie wspét-
rzednych WGS-84. Lynx two-
rzg wiec: skaner laserowy,
inercyjny system wyznacza-
nia pozycji Applanix POS
LV oraz zestaw odbiornikow
GPS.

odstawowym elementem
P systemu Lynx jest stwo-
rzony przez kanadyjskie-
go Optecha specjalnie do tego
celu skaner laserowy z obro-

towa glowica 360° pracujacy

Dwie

dwuczestotliwoéciowe
(L1/L2) anteny GPS

Dwa dwuczestotliwoiciowe
(L1/L2) odbiorniki GPS

tylko w jednej ptaszczyzZnie. Posiada on
zasieg ok. 100 m, a predko$¢ skanowania
wynosi 100 000 pkt/s. Glowica obraca sig
z predkoscig 9000 obr./min i — co bardzo
interesujace — dziata nawet w tempera-
turze -20°C, co przy innych skanerach
jest praktycznie niemozliwe. Na pojez-
dzie zamontowany jest minimum jeden
skaner, a najbardziej efektywne jest
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Inercyjna jednostka pomiarowa

(IMU - Inertial Measurement Unit)

uzycie dwéch sensoréw. Inzynierowie
z firm Optech i Sineco zaproponowa-
li, zeby ustawi¢ je pod katem 30-40° do
toru jazdy, a nie prostopadle, jak to ma
miejsce w wiekszosci podobnych syste-
moéw. Okazuje sie bowiem, ze taki uktad
daje najlepsze efekty podczas skanowa-
nia (np. miast z duzg ilo$cig zabudowy)
i zapewnia najmniejszg liczbe tzw. mar-

Modut skanujgcy
z obrotowqg
gtowicq 360°

Centralna
jednostka komputerowa

(DMI - Distance
(POS Computer System)

Measurement
Indicator)
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twych pdl (miejsc nieobjetych skanowa-
niem, rys. 1). Lynx Mobile Mapper jest
tak zaprojektowany, ze moze wspéipra-
cowaé z maksymalnie czterema skane-
rami na raz. Jest przystosowany takze
do podlaczenia dwoch skalibrowanych
kamer wideo, z ktérych obraz stuzy do
nakladania rzeczywistych koloréw na
chmury punktow.

Elementem segmentu inercyjnego
Applanix jest jednostka pomiarowa
z trzema akcelerometrami i trzema zy-
roskopami. Uzupelnia jg zainstalowany
na kotach pojazdu odometr, ktéry do-
starcza precyzyjnych danych o przeby-
tej drodze. Ta cze$¢ systemu odpowiada
za okres§lanie wszystkich parametréow
ruchu pojazdu (pozycji wzglednej,
predkosci liniowej, przyspieszenia,
orientacji i zakl6écen katowych ruchu
pojazdu).

Zestaw uzupelniajg dwa dwuczesto-
tliwosciowe (L1/L2) odbiorniki sate-
litarne GPS. Jeden z nich (zwany sta-
cjonarnym) pracuje jako instrument
podstawowy i dostarcza danych o po-

zycji samochodu. Drugi (okreslany mia-
nem ruchomego) peini funkcje elektro-
nicznego kompasu. Pomiary z obu anten
nie sg wykorzystywane w trybie czasu
rzeczywistego, tylko poddawane post-
processingowi razem z danymi ze stacji
bazowej (lub permanentnie dzialajacej
stacji referencyjnej). Podzespoty syste-
mu inercyjnego i satelitarnego sg spiete
w centralnym komputerze, ktéry odpo-

wiada za przetwarzanie
i gromadzenie danych

pozycyjnych.

odczas przejaz-
P du pomiarowego

wszystkie urzadze-
nia zbierajg dane nieza-
leznie. Koficowy wynik
jest efektem cato$ciowe-
go opracowania obser-
wacji. W procesie obréb-
ki danych brane sg pod

siatki (rys. 2, 3, 4) prze-
prowadzono w komer-
cyjnym oprogramowa-
niu PolyWorks.

W tej samej aplikacji
opracowane zostaly po-
miary przeprowadzo-
ne podczas przejazdu
po publicznej drodze
asfaltowej. Pomierzo-
no wszystkie obiekty
otaczajgce odcinek tra-
sy (budynki, chodniki,

uwage tylko dwa pliki:
SBET (Smoothed Best
Estimated Trajectory) z systemu Appla-
nix, ktéry zawiera informacje o parame-
trach ruchu jednostki pomiarowej pod-
czas skanowania, oraz ROW z Optecha
z danymi ze skanowania (odleglos¢, kat,
rozdzielczo$c i czas).

Pojazd z systemem Lynx moze po-
ruszac sig z maksymalng predkoscig
100 km/h i wtedy producent gwarantuje
doktadnosé modelu 3D (o rozdzielczosci
1 cm) na poziomie 5 cm.

stepne eksperymenty z za-

stosowaniem systemu Lynx

wykonano jeszcze z topogra-
ficznym skanerem Optech ILRIS-3D. Na
pierwszy ogien poszla kopalnia odkryw-
kowa. Zadaniem byt pomiar catego obiek-
tu (wraz z haldami) i wtérne obliczenie
objetosci wydobywanego kruszcu na pod-
stawie chmury punktéw. Z powodu cigz-
kich warunkéw drogowych samochéd
poruszat sig z predkosciag
5 km/h. Pomierzono obiekt
o wymiarach 500 x 600 m
w 30 minut i zebrano okolo
19 mln punktéw z rozdziel-
czo$cia 10 cm. Dokladnosci
sktadowe poszczegdlnych
instrumentéw (ILRIS-3D —
7 mm, POS - 30 mm, GPS
- 10 mm) daty wynikowaq
precyzje wytworzonego mo-
delu na poziomie 40 mm.
Obliczenia objetosci, wyge-
nerowanie przekrojow i po-
wierzchni oraz stworzenie

mosty, znaki drogowe
itp., rys. 5, 6). Odcinek
o dtugosci 8 km pokonano w 30 minut
ze §rednig predkoscig 15-20 km/h. Ze-
brano ok. 9 mln punktéw, a ich gestosé
wyniosta ok. 60 na m* W tym przypad-
ku osiagnieto troche gorsza doktadnosé
modelu, spowodowang gléwnie prze-
rwami w odbiorze sygnatu GPS.

Dystrybutorem firmy Optech na pol-
skim rynku jest firma Czerski Trade Pol-
ska Ltd.

Opracowanie redakcji na podstawie artykutu
opublikowanego w ,GIM International” nr 1/2008,
kiérego autorami sq:

DARIO CONFORTI odpowiedzialny w firmie
Optech za wsparcie techniczne klientéw z zakresu
skaneréw laserowych na obszarze Europy,

Afryki, Azji i Bliskiego Wschodu;

FEDERICA ZAMPA zajmujgca we wioskiej firmie
Sineco S.p.A stanowisko menedzera projekiu

w dziale badan i rozwoju

nowych technologii pomiarowych
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