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Dobry den, damy a panové, rad bych vas seznamil s poslednimi trendy v
oblasti sbéru a zpracovani uc¢elovych map velkych méfitek, a to zejména
digitalni technické mapy jako jedné ze soucasti DMVS.



MOBILNi MAPOVANI

Poslednim trendem mam na mysli mapovani za pomoci laserového
scannovani. VSichni pravdépodobné znate statické LS, tomu se zde vénovat
nebudeme. Mym cilem je vas seznamit s mobilnim laserovym scannovanim,
které SSVC a SSStC podporuje a jiz vyuziva pfi aktualizaci a spravé
digitalnich technickych map a zaroven bude zfejmé jednim z moznych
prostfedku pro pofizovani DTM v ramci DMVS.



Jesté bych vas rad pozadal abyste tuto technologii odliSovali od technologie
StreetView a dalSich podobnych systému, proc to vysvétlim zahy.



Mobilni mapovaci systém LYNX

Unikatnitechnologie iFLEX kanadské firmy OPTECH spojuje:
-nejvyssi moznou pfesnost lidard time-of-flight —
-zraku bezpeéné laserové paprsky a '\\ \‘ ‘ / //‘
-vysokou rychlost snimani p g
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Pfedstavim trochu technologii mobilniho mapovaciho systému LYNX. LYNX je
postaven na unikatni technologii iFLEX kanadské firmy OPTECH, pro kterou
byly vyuzity zkuSenosti z oblasti leteckého scannovani. Mezi nejvétsi vyhody
tohoto systému mizeme zaradit vysokou pfesnost a vysokou rychlost snimani.



Mobilni mapovaci systém LYNX
ma dvé hlavni casti

Navigacni ¢ast - POSLV

Applanix POSLV 420 ap p 'anlx

Snimaci c¢ast - SENSORY

2-4 digitalni kamery .
MOBILE MAPPER

Za srdce systému mGzu oznadit jeji navigacni ¢ast Applanix POSLV 420, coz
je nejvysSi a nejlepsi verze téchto pozi¢nich systémd. Druha ¢ast — snimaci,
obsahuje 2 lidary LYNX a 2-4 rizné orientovatelné digitalni kamery.



Applanix POSLV

Pozi¢ni systém se sklada ze dvou GPS pfijimacu, snimace otacek a inercialni
meéfici jednotky. Rozlozeni téchto pfistroju si mizete prohlédnout na tomto
snimku.



Vystupy z POSLV

SBET “Smoothed Best Estimated Trajectory”
Trajektorie vozu v realném case
200 zaznamu za sekundu
Pozice (x, y, z) vozu + ndklony a stoceni

Vystupem z pozi¢niho systému je trajektorie vozidla, ktera obsahuje 200
zaznamu za sekundu o pozici vozidla. Kazdy jeden zaznam obsahuje
soufadnice XYZ a zaroven udaj o naklonu a sto€eni vozidla.



POSLV 420 - vykazuje vysokou presnost

X,Y (m) 0.020 0.100

Z(m) 0.050 0.120
Naklony (°) 0.005 0.020
Stogeni (°) 0.020 0.020

Tato tabulka vam mize prozradit néco o pfesnosti celého systému. Pfi dobrém
signalu GPS systém dosahuje stfedni chybu ur€eni polohy soufadnic XY 2 cm
a stfedni chybu v uréeni vy8ky 5 cm. Pfi ztraté signalu, napfiklad v tunelu
nebo ve velmi vysoké zastavbé je stfedni soufadnicova chyba 10 cm resp. 12
cm a to vSe diky instalovanym gyroskoplm a akcelerometram.



Lidary — Technicka specifikace

2 snimaci hlavy skenerl LYNX
360° pokryti

Rychlost otaceni: 9000 ot/min
vystup: 200 000 pulsti/sec

Méreni aZ 4 odrazy/puls

Trida 1. bezpecnosti laserového zareni
Neviditelny svazek paprsku

Dosah az 200 m

>>zameéreni pasu o Sifce 400 m

Jesté si néco fekneme o pouzitych lidarech. Lidary maji 360 stupriové pokryti
a jsou schopny vyslat az 200000 pulst za 1 vtefinu. Kazdy puls ma az 4
odrazy, to je zejména dulezité v oblasti s bohatou vegetaci, kdy se paprsek
postupné vraci jak ¢astecné narazi na predméty. Pocet pulsu je mozné
dynamicky ménit dle rychlosti vozidla, coz umoznuje efektivni sbér dat. Dosah
kazdého lidaru je az 200 metra.



Vlastnosti systému LYNX Mobile Mapper
Bezpecné méreni

Lasery bezpecnostni tfidy 1. (dle IEC/CDRH)

CLASS 1 LASER PRODUCT ] ’

Ciass 1 IEC 60825-1,
edition ndards for
..... P pursuant to

Laser Notice No. 50, dated July 26, 2001

Zcela bezpecné, zrak neposkozujici
lasery. Mozno se primo divat na
rotujici zrcatka i pres optickou
soustavu.

Mezi dulezité vlastnosti kazdého laserového zarizeni patfi jeho bezpecnost,

systém LYNX spliiuje bezpec€nostni tfidu 1 a je tak zcela bezpecny pro lidsky
zrak.



Vlastnosti systému LYNX Mobile Mapper

Vysoka presnost

Absolutni presnost zaméreni bod +/- 5 cm!!! *

Kazdy bod ma presné
prostorové soufradnice
X, Y,Z

a mize obsahovat i dalsi
informace, napf.:

+ intenzitu odrazivosti

+ barvu

+ Uhel odrazu

+ pocet a Cislo odrazu, atd.

* (v zavislosti na kvalité GPS signalu

Tady jiz mame na obrazku zakladni vysledek mobilniho mapovani — a to tzv.
mracno bodU v intenzité odrazivosti. Kazdy bod ziskany v ramci méfeni ma
souradnice XYZ s absolutni pfesnosti 5 cm. Kromé informace o poloze a
intenzité odrazivosti mize bod jesté obsahovat informaci o barvé, uhlu odrazu,

poctu a Cisle odrazu a dalsi.
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Vlastnosti systému LYNX Mobile Mapper

Vysoka rychlost méreni
Rychlost jizdy pfi méreni: od 20 do 120 km/h

e

Bézny skenovaci den

> 3 miliardy bodd
Uli¢ni fronta v zdstavbé:

40-80 km/den

Liniové trasy mimo zastavéné
oblasti: az 100 km/den
Délnice a rychlostni komunikace:
az 120 km/den

Za 1 den byl zaméren cely Usek
dalnice D11 - 2x tam a zpét.

DalSi vyhodou tohoto systému je vysoka rychlost méreni, ktera je zavisla od
druhu skenované oblasti. V zastavbé mizeme takto zmapovat od 40 do 80
kilometrt za den naopak napfiklad na dalnicich neni problémem zmapovat az
120 km za den. Pfikladem m(ze byt zaméreni dalnice D11 za 1 den, a to vSe v
presnosti zaméfeni, ktera spliuje tfeti tFidu. Opét bych zde upozornil na
odliSnost od technologii streetview, které jsou spiSe zaméfeny na vizualni
stranku.
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Vlastnosti systému LYNX Mobile Mapper

Moznost ukladani dat v intenzité odrazivosti ...

Jak jiz jsem dfive Fikal systém ma moznost ukladat data v intenzité odrazivosti
skenovanych pfedmétu.
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Vlastnosti systému LYNX Mobile Mapper

..nebo v barvé

Anebo ziskat data v barevné Skale.
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Vlastnosti systému LYNX Mobile Mapper

Snadné a rychlé vyuziti namérenych dat

Vyhodou ziskanych dat je jejich snadné a rychlé vyuziti pro okamzité potieby.

Zde napfiklad okamzité zjisténi potfebnych mér v pficném Fezu dalnice.
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Lidary - vystup: mracna bodti

Zde mUzete vidét priklady vystupu v intenzité odrazivosti. Mzete si vS§imnout,
Ze jsou pfi pouziti této technologie dobfe viditelné nadzemni sité v€etné
trolejového vedeni.
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LYNX — hlavni oblasti vyuziti

Podrobné zaméreni polohopisu a vyskopisu

=> snadné generovani DMT

=> rychlé a pfesné ziskani podkladi pro projektové prace

=> moznost kombinace s dal$imi mapovymi podklady, napf. s katastralni mapou => okamzita kontrola
prabéhu vlast. hranic

Tvorba, sprava a aktualizace digitalnich technickych map

Zaméreni stavajiciho stavu staveb

Moznost sledovani (monitoring) postupu stavebnich praci

Sledovani zmén v okoli komunikaci (ptdni eroze, skalni sesuvy, riist vegetace,...)

Vyhledavani a lokalizace objektt (pfekazek) v blizkosti komunikaci z pohledu
bezpecnosti silnicniho provozu (napft. reklamni poutace)

Pasportizace dopravniho znaceni

..a mnoho dalsich

Mobilni mapovaci systém ma velké moznosti vyuziti. Z jednoho mraé¢na bod(
mame moznost vyhodnotit celou Fadu jevid. Snadné generovani DMT, ziskani
podkladu pro projektové prace. Velké moznosti dava kombinace s dalSimi
mapovymi podklady — napf. s katastralni mapou a zejména s DTM. Nabizi se
zameéfeni stavajiciho stavu zejména liniovych staveb, monitorovani postupu
stavebnich praci, pfesné sledovani zmén v okoli komunikaci, ale nejen
komunikaci. Jesté jsem dnes nefekl, Ze systém neni vazan pouze na
automobil, ale je mozné ho vyuZzit na vodé, na Zeleznicich. Nabizi se
samoziejmé moznost pasportizace ruznych jevu. Neni problém v jiz
zméfeném mracnu nahradit pouze jeho ¢ast. Mracna bodU je mozné
samoziejme doplnit napfiklad vystupy ze statického i leteckého laserového
skenovani.

17



LYNX — ukazky aplikaci

Tady mame dalSi ukazky aplikaci — vizualizace napf. s hypsometrii,
vektorizace, k ni se jesté vratim. Méfeni napf. prijezdnich profill a jesté zde
mam ukazku modelovani objektu.
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LYNX — ukazky dat

Rychle si jesté ukazeme par animaci.

19



Tady mame ukazku animace pofizenych dat v kombinaci s digitalni katastralni
mapou. Opakuji, ze vSechny data jsou pofizena v kvalité treti tfidy pfesnosti.
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Tady mame dalS$i ukazku priletu méfenym uzemim. Zde bych upozornil na
vyhodnocenich nadzemnich inzenyrskych siti, coz diky pofizenym datim a
pouzitému softwaru neni zadny vétsi problém.
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V predposledni ukazce vidite moznost tvorby pfi¢nych fezl v libovolné
zvoleném misté pofizenych dat.
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Ukdazka vyhodnoceni dat

DTM

Protoze jsme se dnes bavilio DMVS vénuiji posledni minuty vyhodnoceni a
vyuziti dat pro jeji ¢ast - digitalni technickou mapu. Pro vyhodnoceni mame k
dispozici vzajemné synchronizovana okna, snimky pofizené z digitalnich
kamer, které si miizeme na vozidle libovolné sméroveé orientovat. Od zacatku
fikam, Ze systém je velmi pfesny, zde si mizeme na dvou nahodnych mistech
oveéfit jeho soulad s daty zméfenymi klasickymi geodetickymi metodami.
Vyhodnocovat miZeme liniové prvky jako jsou silnice, ale i bodové objekty,
zde napf. lampa. DalSim patrnym objektem je Sachta, ale i vpust, u které si
musime pohlidat vySkové vyhodnoceni. Nékteré objekty, pro jejich lepSi
druhové zafazeni, si vyhledame na pofizenych snimcich. DalSimi dulezitymi
objekty jsou budovy, tady vidite Ze jsou vidét vSechny vyklenky budov. Data
samoziejmé muzeme vyuzit pro kontrolu stavajicich méfeni, at uz
systematickych chyb, nebo i téch faktickych. Tady vidite jaka je skuteCnost
oproti stavu jenz odevzdal geodet, v€etné inZenyrske sité. Data samoziejmé
pouzijeme i pro aktualizaci stavajicich méfeni. Chybéjici prisky, zde v mracnu
bodU a zde na snimcich, nezbyva nez doplnit. Chybéjici ¢&i zménéné hranice
uzivacich vztaha. Na zavér bych chtél jesté dodat, ze pfi spravé DTM
vyuzivame katastralni mapu, ale pouze jako dalSi oddélenou doplnujici vrstvu,
ktera poskytuje informaci uzivatelim DTM o majetkopravnich vztazich ve
vztahu ke skute€nym uzivacim vztahum.
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Dékuji za pozornost.
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