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Ukazka skenovaci zakazky
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Skenovani vnitfnich prostor V terénu nebo v kancelari 3D BIM model (IFC)
Skenovani venku Registrace dat 3D objekt (mesh)
Statické skenovani Georeference 2D plany
Mobilni skenovani Redéni/sampling Analyzy (rovinatost, krivost...) '
Skenovani ze vzduchu Orezavani Tachymetr, vrstevnice, kubatury...

®
- when it has to be g S



Portfolio Leica Geosystems

BLK360 (G2)

Typicka doba sbéru dat <50 sek
véetné HDR pano snimkd
Kompaktni

Auto-registrace dat v terénu (VIS)
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Statické skenery

RTC360

Typicka doba sbéru dat <90 sek
Produktivni (2 mil. bod(/sek)
Cista a pfesnd data

Auto-registrace dat v terénu (VIS)

ScanStation P30/P40/P50
LS
Dosah az 1000 m

Robustni
Pro specifické aplikace

Vysoka presnost v celém dosahu

gef s



Pro vnitfni i vnéjsi skenovani
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Portfolio Leica Geosystems

BLK2GO

Obarvena data + fotky
Registrace v terénu

Export dat v terénu

Autonomni kinematickeé skenery

BLK2FLY

Skenovani nepfristupnich prostor
Autonomni
Anti-kolizni systém

Jednoduché na ovladani
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BLK ARC

Autonomni skenovani
Skenovani rizikovych prostredi
Montaz na libovolny nosic

Pro vnitrni i vnéjsi skenovani »
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Leica BLK360 (G2)
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BLK360 — nova generace uspesneho skeneru

Klicoveé vlastnosti:

 Extrémné kratka doba sbéru dat

« ZvySena rychlost skenovani (680tis.bodu/s)

» Bleskovy sbér panoramatickych snimku

VIS systém pro pozicovani skeneru

Zvysena presnost mereni

Kompaktnejsi

Stahovani dat pomoci USB ©
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BLK360 (G2)
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Leica BLK3
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Leica RTC360
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RTC360 — vlajkova lod mezi statickymi skenery

E e %i

Klicové vlastnosti:

* \ysokorychlostni sbér dat pri zachovani maximalni kvality

&
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e Extrémni rychlost skenovani (2 mil.bodu/s)

» Sbér panoramatickych snimku v HDR
* Dosah skeneru min. 130 m
* Dvoji méreni bodu technologii ,,double-pu’!f e”

* VIS systém pro pozicovani skeneru

* Chytra filtrace pohybujicich se predmeéetu




Vizualni Inercialni Systém - L&
Auto-registrace v terénu bez zasahu RS

Systém kalibrovanych kamer a IMU jednotky p
urcovani polohy

Lokalizace skeneru v prostoru béhem piesunu [JEEE Sy
Skener zna svou novou pozici

Automatické zarovnani skenl posd f

i Setup001

skenovani e s e | o

« Whody ?

* Auto-registrace bez nutnosti ':/;\

Setup001 Setup complete.

* Delsi vzdalenosti mezi dvéma st SEEESEE 4SRN e
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Technologie Double Pulse
Technologie dvojiho méreni pro Cista a presna data

Sampled Data
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Figure 4: Emitted EDM pulses on RTC360.

Nese vice energie
* Lépe zachyti povrchy s
nizkou odrazivosti
Silny puls

evwvys

nizkou odrazivosti

LepSi pro povrchy s

% E / vysokou odrazivosti
Pfijimaci dioda zvladne
Slaby puls prijmout signal od vysoce
odrazivych povrchti
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1 min 42 sek 4 min 05 sek : 6 min 39 sek
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bilni skener

- rucni mo

Leica BLK2GO
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BLK2GO - rucéni mobilni skener

Klicoveé vlastnosti:

* Rychly a pruzny sbér dat

o 420 tis. bodu za vterinu

« GrandSLAM technologie pro spolehlivé urCeni trajektorie
« Sbér panorama snimku, obarvené mra¢no bodu

« Zobrazeni dat v realném Case

« Kompaktni baleni bez nutnosti pridavnych zarizeni

* Vhodny jak do interiéru, tak do exterieru
gef@ps
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PATENTOVANA TECHNOLOGIE GRANDSLAM ( SIMULTANNT LOKALIZACE A MAPOVANI)

= Spolehlivé urceni trajektorie skeneru v neznamem prostredi

= Kombinace rychlého dvouosého lidaru, multikamerového systéemu a IMU
(inercialni merické jednotky)

Lokalizace pomoci LIDAR Lokalizace pomoci kamer




BLK2GO kvalita dat
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Nyni polni aplikace Cyclone FIELD360 dostupna
i pro BLK2GO |

* Nova vizualizace skenovani

o Cisténi dat

* Registrace jednotlivych skenovacich pochodu
rovnou v terénu

* Export registrovanych dat primo z terénu

« Set¥i ¢as v kancelafi
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BLK2GO
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Rozsifte moznosti sbéru dat s nov
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| skener
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étajici autonomn

Leica BLK2FLY -
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BLK2FLY — autonomni létajici skener

Klicové vilastnosti:

r

« Autonomni navadéni pristroje a skenovani

« Automatické vyhybani se prekazkam

« Sbér panorama snimku, obarvené mra¢no bodu
« Zobrazeni dat v realném Case

« Manualni rezim pro rucni mereni

« Uzavreny systém bez nutnosti pridavnych zarizeni

gefgps
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Skenovani vnitfnich prostor V terénu nebo v kancelari 3D BIM model (IFC)
Skenovani venku Registrace dat 3D objekt (mesh)
Statické skenovani Georeference 2D plany
Mobilni skenovani Redéni / sampling Analyzy (rovinatost, krivost...) '
Skenovani ze vzduchu Orezavani Tachymetr, vrstevnice, kubatury...
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Vystupy z 3D dat

Vystup CAD/BIM Obecny vystup, linie, analyzy Sdllenl vizualizace dat

Leica CloudWorx Cyclone 3DR Leica TruView
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Leica TruView

Sdileni a vizualizace dat

Jak dostat data do TruView ?

e Offline cesta -> soubor LGS

* Online cesta -> Cyclone Enterprise

Cyclone Enterprise — online nastroj pro publikaci dat

* Centralné ulozena data v serverovém prostredi

* Sprdva uzivatell, nastavovani prav

* Jediny zdroj dat — zadné duplikace
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Prispévky  Sledujici

@ 23 231 251
| e Fispa jici  Sleduji

Leica 3D skenovani

Produkt / sluzba

& Leica laser scanning

T Czech Republic

® BLK360 /BLK2GO / BLK2FLY / RTC360 / PXX vic
Kundratka 17, Prague, Czech Republic
Zobrazit preklad
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(27 www.gefos-leica.cz/konference-blk-day

Panel pro profesionaly
Za poslednich 30 dni bylo osloveno 702 Gétu.

Upravit Sdilet profil Kontakt
https://www.facebook.com/gefos.cz
N
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BLK-Day 23 software RTC360 BLK360 ScanStat

https://www.instagram.com/gefos_leica
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iuﬁe
/@ www.gefos-leica.cz
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Dékuji za pozornost
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