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Laseroveé skenovani nebo-li laser scanning patfi k nejmodernéjSim metodam sbéru
geodat.

Je zalozeno na principu prostorového snimkovani situace velmi presnymi
digitalnimi skenery.

Snimanim je zméfena vzdalenosti pomoci odrazu optického paprsku od prekazky
a jeji zaznam do pameti zafizeni. Obvykle je pofizovan i obrazovy zaznam
méfenych objektu.

Timto zpusobem vznikne v kratké dobé velké mnozstvi geodetickych dat, ktera se
vyznacuji maximalni pfesnosti a vysokou hustotou mérfenych bodu.

Po pofizeni snimku jsou tyto pomoci vhodného programu vyhodnocovany a
vysledkem je tzv. mracno bodu.

Mracno bodu s velkou presnosti popisuje prostorovou polohu objektu nebo
snimanou situaci.

Jejich mnozstvi (hustota) je zavisla na rychlosti pohybu scanneru a rozliSeni

snimaciho zafizeni. DalSim zpracovanim mracna bodu Ize vytvofit vektorovou
kresbu povrchové situace.



e Staticke

Jedna se o metodu, kdy se pofizovani snimku déje bez pohybu snimaciho
zarizeni.

Snimaci souprava téz mize byt umisténa na pohyblivém zafizeni, ale
snimkovani se provadi pouze pfi jejim zastaveni (metoda stop and go).

Statické laserové skenovani nachazi sveé uplatnéni predevsim pfi pofizovani
pfesné dokumentace prostorové slozitych objektl, jako jsou doly, lomy,
Stoly, primyslova zafizeni a konstrukce, nebo historické budovy a ulice.



e Mobilni

Snimaci zafizeni je umisténo na pohyblivém zarfizeni. Jeho nosi¢em mize byt
automobil, nebo je umisténo v letadle a podobné.

Mobilni skenovani a mapovani terénu prinasi oproti doposud pouzivané
statické metodé rfadu vyhod. Misto méfeni jen jednotlivych budov Ci objektu
umozni naskenovat cela mésta , pripadné kilometry dalnic a jejich okoli.

Je vyuzivano zejména pfi mapovani dopravnich staveb, reambulace
technickych map, zaméreni vétSiho rozsahu ulicnich Car a extravilanu, méreni
deformace komunikaci, zaméreni nadzemnich vedeni inzenyrskych siti apod.



Fy GEOVAP pusobi v tomto oboru jiz vice nez 8 let.

Hlavnim cilem této metody je propojeni nejnovejsi technologie do oblasti
geodézie a tim posouvat moznosti celého geodetického oboru.

K dosazeni tohoto cile vyuzivame zkuSenosti nabyté na zakladé
dlouholetého pusobeni v oboru, postupy inovaéniho méfeni a pokrocilého
zpracovani geodetickych dat.

Mobilni mapovani provadime pomoci soupravy slozené z terénniho
automobilu Toyota Hilux a mobilniho laserového systému LYNX fy Optech.
Automobil opatfeny senzory je schopny jet rychlosti az mezi 80 km/h a 120
km/h (v zavislosti na poZadované hustoté skenovani) skrze danou oblast

a diky snima¢um vyhodnocovat veskeré své okoli.
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Mobilni mapova souprava laseroveho

systému LYNX
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3D MAPPING
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Mobilni mapovani zeleznicnich staveb
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3D MAPPING




GEOVAP ghimani dalnice D5
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Technologicka linka mobilniho laserového
o mapovani




Ziskana data jsou nasledné vyuzita pro vytvoreni mimoradné presné
a komplexni 3D mapy, sestavajici z nékolika desitek tisic bodu.
Vyhodou systému je i fakt, ze nemusime spoléhat na denni svétlo -
nami pouzivany systém pracuje prakticky kdykoli, a Ize ho tak pouzit
pro mereni v noci, pri minimalnim provozu na komunikacich.

Spojenim unikatnich technologickych postupl a nami vyvinutého
software (GeoStore V6 , aplikace Laser Scan data), nabizime
klientim komplexni sady geodetickych dat, které najdou uplatnéni
zejména v silniCnim hospodarstvi, doprave, vodnim hospodarstvi,
dulnim primyslu a v mnoha dalSich oborech. Oproti béznym
metodam pouzivanym v geodeézii pracujeme rychleji, efektivnéji a
jsme schopni nasim klientum uspofit finanéni naklady.



Priklady vyuziti v projekcni
cinnosti

Tvorba a udrzba mapovych podkladu
MuazZeme ji rozdélit do téchto etap:

» Revize existujicich TM, grafické rozliSeni (resymbolizace) dle
zakazek

» Pochulizka v terénu, stanoveni prostort pro snimkovani

» Porizeni dat mobilnim skenovanim

« Vytvofeni a uprava zobrazeni mracna bodu

« Vyhodnoceni mracna bodu a pfipadna kresba vektorové mapy
« Porovnani a aktualizace puvodniho stavu technické mapy

* Import zmén do DB
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3D laserové zameéreni —

*Obarvené v realnych barvach
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mracno bodu

*\/ intenzité odrazivosti laseru




Porovnani komplexnosti vystupu klasickéeho
zamereni a laserového mapovani

*V8echny prvky polohopisu a vyskopisu, nadzemni inzenyrskeé

l site,...

sLaserscanning + vektoroveé vyhodnoceni *Geodetické zl?mégenl' — vektorova
resba
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Reambulace (aktualizace) digitalni technicke

mapy

*Chybéjici strom — v mapé je stale uveden




Vyuziti laserového mapovani pro dopravni
infrastrukturu

» Zamereni skuteCného provedeni stavby

» Zaznamenani vychoziho stavu pro nasledne porovnani v Case
(pfed ukonCenim zaruky apod.)




\‘

Vypocet

kubatur a modely terénu
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Pbdklady pro urban

Modelovani
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Podklady pro pasporty

= Verejné osvetleni= Mestsky mobiliar

= Vefejna zelen = Verejny informacni systém
] o (rozhlas, hasici, atp.)

= Dopravni znaceni = Objekty MHD
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Laserové mapovani v kombinaci
s katastralni mapou

= Analyza méstskeho majetku nad katastralni mapou




|dentifikace skutecné polohy komunikace

*Ukazka z Pardubického kraLe:
Cervena Sipka ukazuje parcelu na které by
meéla vest silnice . tfidy
(komunikace je zcela na jiné parcele)




Kombinace s georadarem

*Méfici viz s dvéma georadarovymi anténami
(rtzné frekvence pro svrchni a spodni vrstvy)

gk i &
om \‘.Q"“\" ’
R }
»

A

— — ’ ROADSCANNERS




© GEOVAP
Georadar — ukazka vystupu

. SV , Interpretace dat z georadaru — rozhrani
Staniceni silnicni komunikace jednotlivych konstrukénich vrstev
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Mraéno bodu vedeni linky VN nad komunikaci
v prohlizec¢i Pointools1.7
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Ukazka nejrozsirenej §I(1: o webového reseni GIS
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Cesky virad zeméméticky a katastralni (CUZK)
]ednotna digitalni technické mapy : Zlinského kraje stiednich Cech, vychodnich Cech, jizni Moravy,
GIS Karvind, Plzeri, Liberec, Pardubice, Krnov, Humpolec atd.




V ramci projektu Jednotné digitalni technické mapy Zlinského kraje bylo provedeno
snimkovani ulicnich ¢ar centra mésta a hlavnich komunikaci.

Pro identifikaci licovacich bodu bylo vyuzito padvodniho stavu technické mapy.

Vytvofené mracno bodu bylo transformovano na ucelovou mapu polohopisné
situace.

Byl tedy vytvoren digitalni model ve 3D z bodu ve 3.tfidé presnosti.
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Vyhody pro tvorbu mapy
* Rychlost mereni dat
* Moznosti dalsiho vyuziti
* Mnozstvi namerenych hodnot
* Primé vyhodnoceni nepristupnych vysek
* Bezpecna technologie
« Komplexni zpracovani

» Vytvoreni kompletniho 360° obrazu snimané
oblasti

* Financni uspora u akci vetsiho rozsahu
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Nevyhody pro tvorbu mapy

» Znacne porizovaci naklady soupravy
* Nedostupnost objektu mimo uliéni ¢aru

* Moznost chyb pfi vyhodnocovani mracen
bodu (napf. uliéni vpusti)

* Financni vyhodnost pouze u rozsahlejsich
zakazek

» Nutnost porizeni vyhodnocovacich programu
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Laserové skenovani a projekt
Jednotné digitalni technické mapy
Zlinského kraje (JDTM ZK)

* Pouziti pri aktualizaci

» Resdeni prostort systematickych chyb
 Reambulace neaktualnich oblasti

* Pasport silnicni site

* Modely terenu ve 3D
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Mapovy portal JDTM ZK

JDTM ZK

Jednotna Digitalni Technicka Mapa Zlinského Kraje
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Budoucnost vyuziti 3D mapovani

WEB PROHLIZEC
Online ptistup
GS PASPORT APLIKACE
DESKTOP CAD Pasportizace 3. stran
Sprava & Editace

>4
TERRASOLID

Software

. ZAKAZKY & APPLICATION
Rizeni & Sprava
zakazek

LAS
Namérena
data
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©’ GEOVAP Odkazy

Nttp://www.geovap.cz
nttp://www.cesko3d.cz/software/
nttp://www.jdtm-zk.cz/



http://www.quantum3d.cz/
http://www.quantum3d.cz/
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Déekuji za pozornost



