GEO/FSTAWIENIE

SKANUJ W 3D

Specjalisci od fotogrametrii
bliskiego zasiegu twier-

dza: skanowanie laserowe
jest najszybsza technologia
pozyskiwania danych quasi-

-obrazowych.

aserowy skaner 3D to bar-
|_ dzo zaawansowana mu-

tacja tachimetru elektro-
nicznego. Skaner podobnie
wyznacza wspolrzedne prze-
strzenne (X, Y, Z) mierzonych
punktow, okreslajac odleglosé
i katy. Bardzo zbliZone sg tez
dokladnosci realizowanych
przez skaner czynnosci po-
miarowych. Parametrem naj-
bardziej odrézniajacym te
dwa urzadzenia jest predkosé
pracy, oczywiscie na korzys$c
skanera.

Skaner ma tez duza prze-
wage nad metodami obra-
zowymi, a mianowicie reje-
struje czwartg wspélrzedna
— site odbicia powracajace-
go sygnalu $wietlnego wy-
stanego przez skaner. Znany
jest przypadek, w ktérym po
pomiarze sklepienia koscio-
ta odkryto, Ze jedna z belek
jest wykonana z innego mate-
rialu niz pozostale. Kiedy in-
dziej, po skoficzeniu inwen-
taryzacji fasady zabytkowej
budowli okazato sig, iz pod
$wiezymi tynkami utrzymu-
je sie wilgo¢.

Ktére parametry technicz-
ne skanera sg najwazniejsze?
Trudno znalez¢ jednoznacz-
na odpowiedz na to pytanie,
poniewaz kazdy uzytkow-
nik oczekuje czego$ innego.
Mozna zaryzykowac stwier-
dzenie, ze skanery laserowe
warto rozpatrywaé pod ka-
tem trzech podstawowych
parametréw: wiarygodno-
$ci (doktadno$¢ pomiaru ka-
ta i odleglosci, rozdzielczosé),
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wydajnosci pracy (predkosé
skanowania, pole widzenia
i zasigg skanera) oraz funk-
cjonalnosci w terenie (spo-
séb obstugi, wielkosé¢, opro-
gramowanie).

°
eby poprawnie zinter-
Z pretowac¢ parametry
z grupy ,wiarygodno-
§ci” zawarte w tabelach na
kolejnych stronach, trzeba pa-
mietaé o kilku faktach ,lase-
rowych”. W skanerach monto-
wane jest przewaznie zrédlo,
ktére emituje §wiatto widocz-
ne dla ludzkiego oka (czerwo-
ne lub zielone), ale sa tez eg-
zemplarze pracujace w bliskiej
podczerwieni. Kolor jest $cisle
zwigzany z dtugoscig fali.

Trzeba wiedzie¢, ze fala
elektromagnetyczna (laser)
uzywana do wyznaczania
odlegloéci moze mie¢ dwie
formy sygnaléw pomiaro-
wych: fazowa i impulsows.
Sprzet fazowy to urzadzenia
bardzo szybkie i doktadne,
ale z ograniczonym do kilu-
dziesieciu metréw zasiegiem.
Impulsowe z kolei charakte-
ryzujg sie duzymi mozliwo-
$ciami odleglosciowymi (na-
wet 1800 m), ale ich predkosé
jest duzo mniejsza niz w wer-
sji fazowej.

Na koncowa dokladnosc
pomiaru skanerem wspéi-
rzednych punktéw ma wplyw
— oprocz btedu wyznaczania
dystansu — precyzja mierze-
nia kata (poziomego i piono-
wego). Wiekszos¢ skanerow
korzysta z systeméw odczy-
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towych podobnych do tych
w tachimetrach.

Wykonujac pomiary skane-
rem, nalezy mie¢ §wiadomosc,
ze wiazka ma charakter roz-
biezny i $rednica plamki la-
sera zwieksza sie wraz ze
wzrostem odleglosci. Para-
metr wielkosci plamki lasera
jest skorelowany z doktadnos-
cig pomiaru, zdolno$cig roz-
dzielczg skanera (minimalng
odlegloscig migdzy mierzony-
mi punktami), a tym samym
mozliwoscia jego zastosowa-
nia w r6znych zadaniach po-
miarowych.

Podsumowujac ,,wiarygod-
no$¢”, nie mozna poming¢ mi-
nimalnej wielko$ci mierzo-
nego przyrostu (w poziomie
i pionie), ktéry decyduje bez-
posrednio o szczegblowosci
odwzorowania, a w prostej li-
nii—doktadnosci modelu mie-
rzonego obiektu. Im przyrost
bedzie mniejszy, tym lepiej —
urzgdzenie wyznaczy wiecej
punktéw danego obiektu.
P $ci”. Tutaj bryluja dwie

cechy — predkos¢ skano-
wania i pole widzenia skane-
ra. Skanery fazowe sg szybsze
od impulsowych. W zestawie-
niu znajdziemy sprzet fazowy,
ktéry pracuje z czestotliwo-
$cig 500 000 pkt/s. Najszyb-
szy impulsowy ma osiggi
50 000 pkt/s, a przewaznie jest

rzejdZzmy do ,,wydajno-

to niewiele wigcej niz kilka ty-
siecy punktéw na sekunde.

Pole widzenia skanera okres-
la sig oddzielnie w plaszczyz-
nie poziomej i pionowe;j. Pre-
zentowane w tabeli modele
obracaja sie o 360° wokdt wlas-
nej osi. Wniosek jest wigc ta-
ki, ze to wlasnie zakres pracy
w pionie wplywa na wydaj-
no$¢ pracy danym instrumen-
tem. W wiekszosci prac skaner
ustawiany jest na tradycyjnym
statywie, dlatego jego pole wi-
dzenia bedzie w pewnym stop-
niu ograniczone. Realizacja
duzych projektéw skanerem
o mniejszej szybkosci i mniej-
szym polu widzenia moze sie
wydluzy¢ nawet dwukrotnie.
Z dwéch instrumentéw to ten
o polu widzenia wigkszym
o kilkadziesiat stopni bedzie
potrzebowal do zeskanowa-
nia obiektu nawet o kilkana-
$cie stanowisk mniej.

juz jesteSmy w punkcie
Hfunkcjonalno$é”. Najwaz-
niejszymi parametrami
w tej kategorii sg oczywiscie
spos6b obstugi instrumentu
i stopien jego skomplikowa-
nia ze wzgledu na uzywane
oprogramowanie oraz liczba
komponentéw wchodzgcych
sklad zestawu pomiarowego.
Prezentowane na kolejnych
stronach modele skaneréw
mozna podzieli¢ pod wzgle-
dem obstugi na dwie grupy:
S.27p



SKANERY LASEROWE

3rdTech

Amberg Technologies

MARKA Faro Technologies
MODEL DeltaSphere-3000IR Profiler 5003 Photon 80/20
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2001 2006 2008
PRZEZNACZENIE archeologia, prace renowacyjne, kryminalistyka inzynierskie, pomiary tunelowe, kolejowe inynierskie, ochrona zabytkéw, lesnictwo
TRYB PRACY skanera [fazowy/impulsowy] fazowy fazowy fazowy
LASER

$rednica plamki w zaleznosci od odlegtosci [mm/m] /9 3/1 33

dtugos¢ fali [nm] 780 650 785

moc [mW] 8 brak danych 20

klasa bezpieczeristwa 3R 3R 3R
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] 15/12 <4/25 1,2/25

kata [] 0,015 0,007 brak danych
ROZDZIELCZ0SC SKANOWANIA [mm] 0,25 0] 06
PREDKOSC SKANOWANIA

maksymalna [pkt/s] 43000 500000 120000

Srednia [pkt/s] 15000 250000 120000
ZASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 05 1 06

maksymalny [m] 15 79 76/20
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 290 310 320

w poziomie [°] 360 360 360
MINIMALNA WIELKOSC MIERZONEGO PRZYROSTU

W pionie 0,067° 0,0018° 0,009°

w poziomie 0,067° 0,0018° 0,00076°
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUDOWANY INTERFEJS

wewngtrzny dysk twardy [MB] nie dotyczy 268 80 6B

ekran nie dotyczy 4 linie nie dotyczy

liczba klawiszy nie dotyczy b 2

funkeje obstugiwane z poziomu panelu nie dotyczy zarzqdzanie plikami, definiowanie rozdzielczosci uruchomienie pomiaru

skanowania, obstuga kompensatora

KOMPUTER ZEWNETRZNY | OPROGRAMOWANIE

minimalne wymagania techniczne

Pentium, 512 MB, Windows XP/Vista

2 GHz, 512 MB RAM, 40 GB HDD, Win XP

Pentium 1 GHz, 1 GB RAM, Windows XP

oprogramowanie do prowadzenia pomiarow

SceneVision-3D (kontrola skanowania, ustawianie

parametréw, modelowanie 3D, fqczenie skanow,

ich kolorowanie, komentarze, dodatkowe funkcje
rekonstrukeji zdarzen, import/eksport danych)

w zlaeznosci od zastosowania

FARO Scene (obstuga skanowania,
obrdbka chmury punktow. import/eksport,
zarzqdzanie danymi, analizy przestrzenne,

pomiary na punktach)

oprogramowanie do opracowywania wynikéw

SceneVision-3D (kontrola skanowania, ustawianie

parametréw, modelowanie 3D, faczenie skanow,

ich kolorowanie, komentarze, dodatkowe funkcje
rekonstrukgji zdarzeri, import/eksport danych)

TMS-Scan, TMS-Tunnelscan, TunelMap,
GRP RailCloud
[ub innych producentow (np. PolyWorks)

w zaleznosci od pakietu: Reconstructor,
Geomagic Qualify, Studio, InovX,
ATS RRTunnel, FARO Cloud

REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwagji RTPI IFS FLS

format importu /eksportu RTPI, XYZ, 3DD/RTPI, XYZ, VRML zaleznie od aplikacii WRL, DXF, XYZ, XYB, IGS, PTS, PTX, PTC
KOMPENSATOR nie czujnik pochylenia tak
APARAT CYFROWY

whudowany/zewngtrzny (nazwa)

zewngtrzny (Fuji Finepix S5 Pro)

zewnefrzny

zewnetrzny (Nikon D70/D200)

rozdzielczos¢ [megapiksele] 12 zaleznie od modelu 7-10,2
format zapisu zdjg¢ JPEG zaleznie od modelu RAW, JPEG
SENSORY ZEWNETRZNE nie dotyczy kamery, wézki do pomiardw geometrii toréw, nie dotyczy
GPS
STANDARDOWE PORTY WEJ§(IA/WYJ§CIA Ethernet, USB 2 x USB, Ethernet, Bluetooth, zasilanie 2x USB
IASILANIE
rodzaj baterii/czas ciggtej pracy [h] brak danych/7 Li-lon/1,5 brak danych/5-8
zasilanie zewnetrzne tak tak tak
INFORMACIE DODATKOWE brak danych brak danych brak danych
0GOLNE
wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 355 x 355 x 102 268 x 190 x 372 410x 160 x 280
waga [kg] 10 14 14,5
norma pyto- i wodoszczelnosci brak danych brak danych brak danych
temperatura pracy [°C] 0 do +45 0do+40 5 do +40
wyposazenie standardowe skaner, statyw, torba podrézna, okablowanie, Sce- zaleznie od wersji brak danych
neVision-3D, okulary ochronne, opcja: aparat cyfro-
wy, laptop, wozek, dodatkowe oprogramowanie
gwarancja [miesigee] 12 1224 36
dystrybutor Grafinta S.A. (Hiszpania), (zerski Trade Polska Sp. 7 0.0. FARO Technologies Polska
Inition Ltd. (Wlk. Brytania), FTS S.A. (Grecja) www.czerski.com www.faro.com

www.3rdtech.com
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SKANERY LASEROWE
MARKA

Leica HDS

Maptek I-Sie Laser Imaging

kontrola sensora pochylenia

MODEL Leica ScanStation 2 (opis na s. 36) Leica HDS6000 I-Site 4400LR
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2007 2006 2006
PRZEZNACZENIE pomiary inZynierskie, geodezyjne, pomiary inzynierskie, geodezyjne, pomiary topograficzne
architektura, inwentaryzacja architektura, inwentaryzacja

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

$rednica plamki w zaleznosdi od odlegtosd [mmy/m] 4/50 8/25 140/100

dtugos¢ fali [nm] brak danych 650 905

moc [mW] 1,5 brak danych 10

klusa bezpieczeristwa 3R R 3R
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosci [mm/m] 4/50 <4/25 50/700

kata [] 12’ 25 0,04
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm] <l od 1,6 do 50,6 1
PREDKOSC SKANOWANIA

maksymalna [pki/s] 50000 500 000 4400

$rednia [pkt/s] zalezna od gestosci i zakresu zalezna od gestosc i zakresu 4400
IASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 1 1 5

maksymalny [m] 300 79 700
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 270 310 80

w poziomie [°] 360 360 360
MINIMALNA WIELKOSC MIERZONEGO PRZYROSTU

W pionie <l mm 1,6 mm 0,108°

W poziomie <l mm 1,6 mm 0,108°
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUDOWANY INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [MB] nie dotyczy 60 6B nie dotyczy

ekran nie dotyczy 4 linie nie dotyczy

liczba klawiszy nie dotyczy b nie dotyczy

funkcje obstugiwane z poziomu panelu nie dotyczy zakres i ggstos¢ skanowanig, nie dotyczy

KOMPUTER ZEWNETRZNY | OPROGRAMOWANIE

minimalne wymagania techniczne

1,4 GHz, 512 MB RAM, 80 GB HDD, Win XP

1,7 GHz, 1024 MB RAM, 80 GB HDD, Win XP

tablet PC, 20 GB HDD, pamiec flosh 2 GB

oprogramowanie do prowadzenia pomiarow

CycloneSCAN (ustawianie parametrow
skanowania, automatyczna identyfikacja celu,
wigcie, bezposrednie wprowadzanie wspétrzednych
stanowiska, obstuga sensora pochylenia, podglgd
chmury punktéw, natozenie koloru)

CycloneSCAN (ustawianie parametrow
skanowania, automatyczna identyfikacja celu,
wigcie, bezposrednie wprowadzanie wspétrzednych
stanowiska, obstuga sensora pochylenia, podglad
chmury punktéw, natozenie koloru)

HHC 2.1 I-Site Studio 3.1 (ustawianie
parametrdw pracy, zarzqdzanie pomiarami
i chmurq punktéw, podglgd wynikéw,
eksport/import danych, podglad zdjgc
cyfrowych, kontrola spoziomowania)

oprogramowanie do opracowywania wynikéw

Leica CloudWorx (modelowanie danych,
tranformacjo wspétrzednych, wizualizacja 3D,
pomiary inzynierskie, ustugi serwerowe)

Leica CloudWorx (modelowanie danych,
tranformacja wspétrzednych, wizualizacja 3D,
pomiary inzynierskie, ustugi serwerowe)

1-Site Studio 3.1 (modelowanie 3D, faczenie
skandw, ich kolorowanie, filtrowanie, pomiary
i obliczenia na chmurze punkidw,
import/eksport danych)

REJESTRACIA DANYCH

format zapisu obserwacji

IMP Leica Cyclone

IMP Leica Cyclone, ZFS, ZFC

3DP

format importu /eksportu

COE, DXF, ASCII, LandXML, ZFS, ZFC, 3DD

COE, DXF, ASCII, LandXML, ZFS, ZFC, 30D

3DP, 3DV, MA, VRML, DXF, DWG, DXB, 0BJ, 00T,
DGD, TXT, 3DI, ARCH_D, JPG, IREG

KOMPENSATOR tok czujnik pochylenia tak
APARAT CYFROWY
wbudowany/zewnetrzny (nazwa) whudowany zewngtrzny whudowany
rozdzielczos¢ [megapiksele] 1 dowolna 37
format zapisu zdjec TIFF, JPEG, BMP TIFF, JPEG, BMP IPEG
SENSORY ZEWNETRZNE brak danych
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYISCIA 2 x zasilanie, Ethernet zasilanie, Ethernet, 2 x USB, Bluetooth Ethernet, USB

IASILANIE

rodzaj baterii/czas ciggtej pracy [h] brak danych/3 Lilon/1,5 Ni-MH/brak danych

zasilanie zewnetrzne tak tak nie dotyczy
INFORMACIE DODATKOWE brak danych brak danych zintegrowana luneta geodezyjna
0GOLNE

wymiary (df. x szer. x wys.) [mm] 265 x 370 x 510 240 x 260 x 300 271 x 365 x 431

waga [kg] 18,5 16 14 (z bateriq)

norma pyto- i wodoszczelnosci P52 P54 P65

temperatura pracy [°C] 0do +40 0do +40 -10 do +50

wyposazenie standardowe

skaner, statyw, spodarka, 2 akumulatory, fadowarka,
kable, pojemniki na skaner i baterie, CycloneSCAN

skaner, statyw, spodarka, 2 akumulatory, fadowarka,
kable, pojemniki na skaner i baterie, CycloneSCAN

skaner, tablet HHC, pendrive 2 GB,
2 baterie, fadowarka

gwarancja [miesigee]

12:36

12:36

12

dystrybutor

Leica Geosystems Sp. z 0.0.
www.leica-geosystems.com

Leica Geosystems Sp. z 0.0.
www.leica-geosystems.com

Maptek
www.isite3d.com
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Maptek I-Site 3user Imaging

Riegl Laser Measurement Systems GmbH

Riegl Laser Measurement Systems GmbH

RIEGL Laser Measurement Systems GmbH

I-Site 4400CR LMS-Z420i LMS-Z390i LPM-321
2007 2003 2007 2007
pomiary topograficzne pomiary topograficzne, architektoniczne, pomiary topograficzne, architektoniczne, pomiary topograficzne, architektoniczne,
archeologiczne, inzynieryine, budowlane archeologiczne, inzynieryine, budowlane archeologiczne, inzynieryine, budowlane
impulsowy impulsowy impulsowy impulsowy
140/100 16/50 16/50 80/100
905 bliska podczerwien bliska podczerwien bliska podczerwieri
10 brak danych brak danych brak danych
3R 1 1 1M
50/400 10/50 6/50 25/50
0,04 0,0025 0,001 0,009
1 5 1 brak danych
4400 24000 24000 24000
4400 11000 11000 1000
2 2 1 10
400 1000 400 6000
80 80 80 150
360 360 360 360
0,108° 0,004° 0,002° 0,018°
0,108° 0,004° 0,002° 0,018°
nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy

tablet PC, 20 GB HDD, pamiec flash 2 GB

1 6B, Windows 2000/XP, karta graficzna z Open GL

1 6B, Windows 2000/XP, karta graficzna z Open GL

1 6B, Windows 2000/XP, karta graficzna z Open GL

HHC 2.1 I-Site Studio 3.1 (ustawianie
parametrdw pracy, zarzqdzanie pomiarami
i chmurg punktéw, podglod wynikow,
eksport/import danych, podglad zdjg¢ cyfrowych,
kontrola spoziomowania)

RiSCAN PRO (obstuga skanera, rejestracja
zdjec cyfrowych, zapis danych GPS, automatyczne
skanowania punktow charakterystycznych,
potautomatyczna kalibracja aparatu cyfrowego)

RiSCAN PRO (obstuga skanera, rejestracja
zdjec cyfrowych, zapis danych GPS, automatyczne
skanowania punktow charakterystycznych,
potautomatyczna kalibracja aparatu cyfrowego)

RiPROFILE (obstuga skanera, rejestracja zdjg¢
cyfrowych, zapis danych GPS, automatyczne
skanowania punktow charakterystycznych,

potautomatyczna kalibracja aparatu cyfrowego)

1-Site Studio 3.1 (modelowanie 3D, tqczenie
skandw, ich kolorowanig, filtrowanie, pomiary
i obliczenia na chmurze punktdw,

RiSCAN PRO (automatyczne tqczenie skanow,
wyrownanie obserwagji, filtrowanie danych,
naktadanie tekstury, generowanie orfoobrazéw,

RiSCAN PRO (automatyczne tqczenie skandw,
wyrdwnanie obserwagji, filtrowanie danych,
naktadanie tekstury, generowanie orfoobrazéw,

RiPROFILE (qutomatyczne fgczenie skandw,
wyrownanie obserwagji, filtrowanie danych,
naktadanie tekstury, generowanie orfoobrazéw,
tworzenie przekrojow, rzutow, pomiar odlegtosc,

import/eksport danych) tworzenie przekrojow, rzutow, pomiar odlegtosci, | tworzenie przekrojow, rzutéw, pomiar odlegtosci,
katow, pola, objefosci, tworzenie animacji) katow, pola, objefosci, tworzenie animacji) katow, pola, objefosci, tworzenie animacji)
30P 30D 30D 30D

3DP, 3DV, MA, VRML, DXF, DWG, DXB, OBJ, 00T,
DGD, TXT, 3DI, ARCH_D, JPEG, IREG

30D, 3PF, VTP, ASCII, POL, DXF, STL, 0BJ, PLY

30D, 3PF, VTP, ASCII, POL, DXF, STL, 0BJ, PLY

3DD, 3PF, VTP, ASCII, POL, DXF, STL, 0BJ, PLY

tak tak tak nie
whudowana zewnetrzny (Nikon D300) zewnetrzny (Nikon D300) zewnetrzny (Canon EOS 400D)
37 131 131 105
ipeg JPEG, TIFF, RAW JPEG, TIFF, RAW JPEG, TIFF, RAW
brak danych nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
Ethemnet, USB Ethernet, RS-232 Ethernet, RS-232 Ethemnet, RS-422
Ni-MH/brak danych Pb-Gel/9 Pb-Gel/9 Pb-Gel/9
nie dotyczy tak tak tak
zintegrowana luneta geodezyjna synchronizator czasu GPS synchronizator czasu GPS analizator mocy powracajgeego
syqnatu odbitego
271 x 365 x 431 463 x 210 463 x 210 315x 370 x 445
14 (z bateriq) 16 15 16
IP65 P64 P64 P64
-10 do +50 0 do +40 0 do +40 0 do +45
skaner, tablet HHC, pendrive 2 GB, brak danych brak danych brak danych
2 baterie, fadowarka
12 12 12 12
Maptek Riegl Austria Riegl Austria Riegl Austria
www.isite3d.com www.riegl.com www.riegl.com www.riegl.com
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SKANERY LASEROWE

aptech ncorporuted

odkrywkowe), architektoniczne, archeologiczne

odkrywkowe), architektoniczne, archeologiczne

MARKA Optech Incorporated Topcon

MODEL ILRIS-3DER ILRIS-3D GLS-1000 (opis na s. 20)
ROK WPROWADZENIA NA RYNEK 2007 2001-2005 2008
PRZEZNACZENIE pomiary topograficzne, inzynierskie (kopalnie | pomiary topograficzne, inzynierskie (kopalnie pomiary topograficzne, inzynierskie

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

$rednica plamki w zaleznosd od odlegtosci [mm/m] 8/50 8/50 6/50

dtugosc fali [nm] 1535 1535 brak danych

moc [mW] brak danych brak danych brak danych

klosa bezpieczeristwa 1 1 1
DOKEADNOSC WYZNACZANIA

odlegtosc [mm/m] 7/50 7/50 4

kata [] 0,0046 0,0046 0,006
ROZDZIELCZOSC SKANOWANIA [mm] 1,2 1,2 brak danych
PREDKOSC SKANOWANIA

maksymalna [pkt/s] 2500 2500 3000

$rednia [pkt/s] 2500 2500 3000
IASIEG SKANOWANIA

minimalny [m] 3 3 1,5

maksymalny [m] 1800 1500 350
POLE WIDZENIA

w pionie [°] 40 (opcja 360) 40 (opcja 360) 70

w poziomie [°] 40 (ocja 360) 40 (ocja 360) 360
MINIMALNA WIELKOSC MIERZONEGO PRZYROSTU

W pionie 4 4 brak danych

W poziomie 4 4 brak danych
0BStUGA SKANERA PRZEZ WBUDOWANY INTERFEJS

wewnetrzny dysk twardy [MB] 268 268 karta SD

ekran kolorowy VGA kolorowy VGA tak

liczba klawiszy 1 ] 20

funkeje obstugiwane z poziomu panelu brak danych brak danych programowania pefnego skanowania

KOMPUTER ZEWNETRZNY | OPROGRAMOWANIE

minimalne wymagania techniczne

Pocket PC, Wi-Fi, Windows Mobile

Pocket PC, Wi-Fi, Windows Mobile

brak danych

oprogramowanie do prowadzenia pomiarow

Controller 4.3.0.2 (parametry skanowania,
przekazywanie obrazu z whudowanej kamery
i mozliwos¢ zmiany jej ustawien, graficzne

zaznaczanie obszaru skanowania na zdjeciv

oprogramowanie do opracowywania wynikow

Parser 4.3.5.4 (eksport wynikow w roznych for-
matach z natozeniem infensywnosci odbicia lub in-
formacji RGB z kamery cyfrowej), IMAlign (import,
tqczenie skandw, georeferencia), opcja: PolyWorks
(oprogramowanie do pomiarGw inzynierskich, pomiar
objgtosci, inwentaryzacja, generowanie powierzchni),

L-Map (system CAD, generowanie ortofoto)

Controller 4.3.0.2 (parametry skanowania,
przekazywanie obrazu z whudowanej kamery
i mozliwos¢ zmiany jej ustawier, graficzne

zaznaczanie obszaru skanowania na zdjgciv)

Image Master (obstuga skanowania,
ustawianie parametréw pomiaru,
rejestracja zdjg¢)

Parser 4.3.5.4 (eksport wynikow w réznych for-
matach z natozeniem intensywnosc odbicia lub in-
formacji RGB z kamery cyfrowej), IMAlign (import,
tqczenie skandw, georeferencia), opcja: PolyWorks
(oprogramowanie do pomiardw inzynierskich, pomiar
objetosd, inwentaryzacja, generowanie powierzchni),

I-Map (system CAD, generowanie ortofoto)

Image Master (fqczenie chmur punkidw,
nakfadanie zdje¢ cyfrowych, transformacja
wsptrzednych, generowanie rzutow
i przekrojow, podstawowe pomiary
na chmurze punkiéw)

REJESTRACJA DANYCH

format zapisu obserwacji HDR, BLK, ASC, JPEG HDR, BLK, ASC, JPEG wewngtrzna baza danych

format importu/eksportu XYZ, PIF RAW, PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC, BLF, IVA, IXF | XYZ, PIF. RAW, PTX, 3DV, BWP, S3D, PTC, BLF, VA, IXF TXT, DXF, DGN, inne
KOMPENSATOR nie nie tak
APARAT CYFROWY

whbudowany/zewnetrzny (nazwa) whudowany lub zewnetrzny: Nikon, Canon whudowany lub zewnetrzny: Nikon, Canon whudowany

rozdzielczos¢ [megapiksele] 6 ) brak danych

format zapisu zdje¢ JPEG JPEG brak danych
SENSORY ZEWNETRINE GPS, INS, kamera termalna lub spekiralna GPS, INS, kamera termalna lub spekiralna nie dotyczy
STANDARDOWE PORTY WEJSCIA/WYJSCIA 2 x USB, GPS, ethernet, Wi-Fi, zasilanie 2 x USB, GPS, Ethernet, Wi-Fi, zasilanie brak danych
ZASILANIE

rodzaj baterii/czas cigglej pracy [h] AntonBauer Hytron140/3-4 AntonBauer Hytron140/3-4 Li-lon/4

zasilanie zewnetrzne tak tak tak

www.czerski.com.

www.czerski.com

INFORMACJE DODATKOWE zdalne sterowanie przez Wi-Fi, rozbudowa o modut | zdalne sterowanie przez Wi-Fi, rozbudowa o modut | whudowane leniwki z serwomotorami do
do skanowania w ruchu, mocowany na statywie | do skanowania w ruchu, mocowany na statywie geo- | recznego sterowania ruchem glowicy skanujqcej
. geodezyjnym, 2-dniowe szkolenie w Toronto dezyjnym, 2-dniowe szkolenie w Toronto
0GOLNE
wymiary (dt. x szer. x wys.) [mm] 320 x 320 x 220 320 x 320 x 220 260 x 576
waga [kg] 13 13 12 (z bateriami)
norma pyto- i wodoszczelnosci brak danych brak danych brak danych
temperatura pracy [°C] 0do +40 0do +40 brak danych
wyposazenie standardowe skaner, statyw, kontroler PDA, zasilacz skaner, statyw, kontroler PDA, zasilacz sieciowy, brak danych
sieciowy, okablowanie, Wi-Fi, pendrive 2 6B okablowanie, antena Wi-Fi, pendrive 2 GB
gwarancja [miesigee] 1224 1224 brak danych
dystrybutor (zerski Trade Polska Sp. z 0.0. (zerski Trade Polska Sp. z 0.0. TPISpz0.0.

www.topcon.com.pl
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- 3
Zoller+Frohlich

IMAGER 5006 (opis na s. 18)

2006

pomiary inZynierskie, topograficzne, budowlane

pomiary inZynierskie, archeologiczne,
przemystowe, topograficznego Sredniego zasiegu

impulsowy fozowy
3/50 3/1,5/10
532 650
brak danych brak danych
3R 3R
4/50 ]
0,0006 0,007
3,2 0]
5000 500000
5000 250 000
brak danych 1
350 (w technologii OverScan) 79
60 310
360 360
0,0009° 0,0018°
0,0018° 0,0018°
nie dotyczy 80 GB
nie dotyczy 4 linie
nie dotyczy b
nie dotyczy zarzqdzanie plikami, obstuga skanowania
brak danych Pentium 1,2 GHz, 512 MB RAM, Windows XP

PointScape, PocketScape (parametry
skanowania, pomiary na chmurze punkidw,
rendering)

Z+F LaserControl (parametry skanowanie,
przeglgdanie i edycja danych, eksport/import)

Real Works Survey (orientowanie skanéw
i ich faczenie, georeferencia chmur, pomiary,
raporty, eksport do CAD, modelowanie 3D,
obstuga przetworzonych danych GPS i total
stadion - umieszczenie roznych rodzajow danych
pomiarowych w jednym pliku projekfowym)

Z+F LaserControl (tqczenie chmur punktéw,

nadawanie koloréw, rzut ortogonalny, przeciecia,

pomiary), LEM (pakiet narzedzi do obrébki chmur

punktow pod kqtem modelowania 3D, serwer da-
nych dla aplikacji CAD)

PPF, SOI, ASCII IFS
ASCII, DXF, DWG, inne IFS, IFC, JPEG, VRML, PTZ, PTX, ASC, SAT, OBJ, LFD, ASCI
tak czujnik pochylenia
whbudowany zewnefrzny (Nikon D40 lub kamera przemystowa)
brak danych 6,1
JPEG JPEG
nie dotyczy mozliwos¢ podtqczenia odbiornika GPS i odbior NMEA
USB, Ethernet 2 x USB, Ethernet, bezkablowe, zasilanie
brak danych/8 Li-lon/1,5
tak tak

poprawka termiczna w czasie rzeczywistym,
autofokus z mozliwoscig kontroli przez operatora

pod koniec 2008 1. dostepny model EX do pracy
w miejscach podwyzszonego ryzyka wybuchu
(np. w kopalniach)

343 x 323 x 404 268 x 190 x 372
13,6 14
P53 brak danych
0do +40 0do+40

skaner, statyw, okablowanie, zasilacz, tarczki
celownicze, oprogramowanie, walizka transportowa

skaner, statyw, 2 baterie, tadowarki,
okablowanie, Z+F LaserControl

12

12-36

Geotronics Polska Sp.  0.0.
www.geotronics.com.pl

Jacek Krawiec
www.zaser.pl

niewymagajgce i wymagajace
zewnetrznego interfejsu. Do
pierwszej grupy nalezy wcigz
niewiele instrumentéw, ale
jest to najnowszy trend tech-
nologiczny — tak skonstru-
owaé skaner, by wszystkie
jego podzespoly znajdowatly
sie w jednej obudowie (dysk
twardy, ekran, klawisze, apa-
rat cyfrowy, baterie). Wtedy
w teren mozna poj$¢ jedynie
zniewielka skrzynia transpor-
towg o wadze kilkunastu kilo-
graméw. Przy drugim sposo-
bie obstugi skanera wymagane
jest podiaczenie (kablowe lub
bezkablowe) zewnetrznego
rejestratora (palmtopa, table-
tu, laptopa itp.) z zainstalo-
wanym oprogramowaniem
sterujacym. Niezaprzeczal-
ng zaletq takiego zestawu jest
mozliwosé biezacej kontroli
pomiaréw na ekranie kompu-
tera, ale bardzo ucigzliwg wa-
da - powiekszona waga catego
kompletu, dochodzaca czesto
(wraz z akumulatorami ze-
wnetrznymi) do kilkudziesie-
ciu kilograméw!

Aplikacja do sterowania
praca skanera i wykonywa-
nia podstawowych operacji
na chmurach punktéw musi
by¢ prosta w obstudze. Trze-
ba mie¢ swiadomos¢, ze ska-
nowanie to niewielki procent
calego procesu przygotowa-
nia finalnej dokumentac;ji
i nie musi by¢ on wykony-
wany przez specjalistéw bie-
glych w sprawach inzynieryj-
nych. Operator powinien bez
wiekszych probleméw méc
ustawi¢ wszystkie parame-
try dziatania instrumentu:
na zdjeciu wskazaé¢ obszar
objety pomiarem, okresli¢
liczbe mierzonych punktow
(rozdzielczos¢) skanowane-
go obiektu (oddzielnie w pio-
nie i w poziomie) czy podac
maksymalny btad wyzna-
czenia polozenia punktu.
Oprogramowanie powinno
takze wspoméc taczenie ska-
néw z réznych stanowisk
pomiarowych i przeprowa-
dzi¢ transformacje lokalne-
go uktadu wspoéirzednych
(w ktérym pracuje skaner)
do uktadéw geograficznych.
Software powinien takze ofe-

rowaé mozliwosci podstawo-
wych pomiaréw na chmurze
punktéw (odlegtosci, katow,
azymutéw, powierzchni itp.)
czy wygenerowania przekro-

jow i rzutow.
N o zastosowaniach

skanera laserowego.
Sprzet topograficzny przy-
datny jest do realizacji wiel-
koobszarowych pomiaréw na
terenach goérniczych, gdzie
inwentaryzacji podlegajg od-
krywki, haldy i inne ubocz-
ne produkty tej dziatalnosci,
a nastepnie okreslane sa ich
objetosci i na tej podstawie
wyznaczana zdolnos§¢ wydo-
bywcza. Archeologia to tak-
ze domena tego typu sprzetu,
ale raczej tez w wydaniu po-
wierzchniowym, gdzie sta-
wia sig mocniejszy akcent na
ogoblny model niz poszczegdl-
ne detale obiektu.

Sprzet §redniego zasiegu to
modele o duzej precyzji. Ma-
ja one znacznie wieksze pole
do popisu, jesli chodzi o r6z-
norodno$¢ zadan. Przemyst
we wszelkich wydaniach,
szczeg6lowa inwentaryzacja
architektoniczna (patrz s. 4),
archeologia i pomiar detali
obiektéw historycznych. Ska-
ner z powodzeniem sprawdza
sig takze w inwentaryzacji za-
sobow lesnych (patrz s. 32).

Oproécz podstawowego wy-
dania skanera 3D wiegkszo$é
producentéw oferuje wersje
przeznaczone do pomiaréw
profili. Instrumenty takie
dzialaja tylko w jednej ptasz-
czyznie i przewaznie instalo-
wane sg na obiektach rucho-
mych. Tzw. mobilny skaning
mozna juz spotkaé na samo-
chodach zbierajgcych dane
o drogach (patrz s. 10), na
wozkach szynowych inwen-
taryzujacych przebieg sieci
kolejowej i jej bezposrednie
otoczenie czy chociazby na
obiektach ptywajacych, gdzie
skaner tgczony jest bezposred-
nio z systemami wyznaczania
pozycji (INS, GPS) i obserwa-
cje na biezaco korygowane sg
ze wzgledu na zaklécenia ru-
chu statku.

OPRACOWANIE REDAKCI

a koniec kilka stéw

GEODETA 27

MAGAZYN GEOINFORMACYINY NR 4 (155) KWIECIEN 2008





