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TOPCON 3 MOBILE MAPPING
O que é um Sistema de Mobile Mapping?

Consiste num sistema de recolha de dados de imagem e LIDAR
(Light Detection and Ranging) montado num veiculo




TOPCON MOBILE MAPPING
O que faz um Sistema de Mobile Mapping?

« Captura exata de imagens e dados LIDAR georreferenciados

 Reduz o tempo necessario aos trabalhos de campo

 Produz dados de elevada qualidade
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Como frabalha um Sistema de Mobile Mapping?

Camaras fotograficas recolhem imagens do entorno visivel
(LOS - Line of Sight)

Laser Scanners recolhem coordenadas tridimensionais de
pontos e intensidade de reflexao

Posicao derivada de medicdes GNSS, IMU e odometro

Software de processamento sincroniza e regista os dados
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Utilidade de um Sistema de Mobile Mapping

Levantamento topografico de estradas, linhas de caminho-de-
ferro, pontes, edificios e linhas de costa

 Recolha de elementos de vias rodoferroviarias para
cadastro/bases de dados SIG

 Medicao de grandes volumes (minas, escavacg0es, aterros,
pilhas de inertes)

« AvaliacOes de primeira resposta em zonas de desastre

« Complementar outras técnicas de recolha de dados
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Quais as tendéncias de desenvolvimento dos Sistemas de Mobile
Mapping?

Mais leves e compactos

Mais versateis

Maior volume e diversidade de dados

Simplificacdo de processos de calibracao

Simplificacao do manuseamento dos dados

Menores custos




TOPCON . MOBILE MAPPING
Composicao do IP-S2

 Hardware:

« (Caixa de integracao IP-S2

* IMU 100 hz (Inertial Measurement Unit)
* Recetor GNSS de 20Hz

« Odometro de 30 Hz

« Laser scanners para recolha de nuvens de pontos
« Camara digital de 360°

« Suporte do sistema sobre o veiculo

« Software:
« Ferramenta on board para controlo do trabalho
* Ferramenta de Calculo (georreferenciacéo dos dados)

 Ferramenta de Extracao de Informacéao
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Composicao do IP-S2

Antena GNSS

Camara—
Digital 360°

Laser Scanners

" odémetro

Computador de bordo

IMU
(Inertial
Measurement
Unit)




TOPCON MOBILE MAPPING
Composicao do IP-S2 Compact+

Distintas configuracdes

de camaras fixas e video

Outros Dispositivos

Scanners:

3o0ub

Oddémetro

Antena GNSS
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Composicao do IP-S2 Compact+

» 3 0ub5 Laser Scanners SICK

e 20U 4 lasers de 180° com abertura de 10° nas laterais

« 1 laser de 90° com abertura 30° virado para o solo na traseira

* Frequéncia de varrimento de 75Hz, permitindo recolher por cada laser

30.000 pontos por segundo a uma distancia de até 40 m

» Camara digital de 360°

« Recolhe 15 imagens por segundo com 3 ou 5 Mega pixel

« Mosaico panoramico a cores (total maximo 30 Mega pixel)
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Composicao do IP-S2 Compact+

Solucéo compacta

« Sistema de posicionamento GPS + INS
« 3 0ub5 Laser Scanners

« Camara panoramica

Transporte facil

« 25Kg

« Para montagem em qualquer veiculo
Facil de Utilizar

- Rapido de por em marcha

« Condutor + Operador

Robusto

« Unidade calibrada de fabrica

« Trabalha com po, calor ou mau tempo
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Software on board - Spa"rial Collect

MOBILE MAPPING

« Configuracéo IP-S2
e« Controlo de sensores

Spatial Collect
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Software calculo - Geoclean

 Processamento dos dados GNSS, INS,

odémetro e bases GNSS fixas para calculo de

solucao de posicéao e atitude

 Processamento para georreferenciacao das

imagens e nuvens de pontos

« Exportacédo de dados a formatos externos

MOBILE MAPPING

[ Bundlle Storage Director:

~=lolx|

Login Information
Set Bundle Directory -
ngsideboerDeskoplP-S2 Test Data Currertly logged \n. a3: jieboer@topcon com L
Refresh Bundle List| | | Sonnection Status: Online
Buncil
Bunidle Mame Currert Jok | Currert Job Status ‘% D. | Run Start Time
Infineon Raceway - Test R... |Paint Cloud Gen .. |Point Cloud Generated - Sun Jan 06 00:00:00.. <]
Infineon Racewsy - Test R... Point Cloud Gen... Point Cloud Generated Sun Jan 06 00:00:00... | |
Infineon Racewsy - Test R... Point Cloud Gen... Point Cloud Generated Sun Jan 06 00:00:00.
Livermaore Teat Data - 01-0... Paint Cloud Gen... Point cloud generated Tue Jan 06 222504 [
Livermore Test Run - SICK ... |Point Cloud Gen... Point Cloud Generated Sun Jan 06 00:00:00... [
sases
Joblnfo | Bundle Info
Joh Type Joh Sefting [l
Inertial Post-Processing
Bundie Info Processor GCoordinate Type:
PGR Converter
" " =
EErTE b Aoty [l V]
Point Cloud Generation File Type: _
Foint Cloud Yiewer
Message Dutmper Job D Colorize point cloud
Bundle Reset
=
“eses
Bundle Job Histar
Joh Name Job Dete Stete | Status
Point Cloud Generation 2009-01-09 15:51:59 Finished Point cloud genersted Q
Point Cloud Generation 2009-01-05 09:41:09 Finished Point cloud genersted =
Point Cloud Generation 2009-01-05 09:40:59 Canceled Canceled due to prior job cancelstion C

Show Job Infa| [Show Job Everts| |Cancel Selected Jobi
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Software de exiragao de informagao - Orbit GIS

£~ o cls
File Edit Window Help

Fie ETdt Window Help

ey - [

» W~ Longitudinal road stru
» @~ Transversal road struct
» ¥~ Rails :
» W& @ Railway Area e —
» @ @ Buildings | 5= - [I_urnrnl_gr!'oglﬂ Maviqation - Selection -
» @ Q) Bulldings Annex ot =k o

» Ue [ )
» @& @ Road appunenances LR ‘2 "‘
» @ @ Engenering Constructid * W e Pancrama o @
» @ Za Public Domain » U @ pereaien e
» @ PublicDomainofthe rdd » w4 Planyan Asney ) ) b F e - — . . = s
» @ Q Waterzones E : § S \J AN

* U ' Hasiskaan 1] - ; : . e gi\
> & @ Area GRS . wf‘ /S‘
> O @ Astial 2006 » 4 W shaton (%] S Y . r ‘(‘) ‘
»o@ 2 » U e wStectum. @@ 4 t il ”';
2 oim > Wwneiress
> oW st | = o e Dl
> O @ Opanstrestr

panoramad . AUMINISTRATION Object mspector Panoramas | GPS Photogrophyy  Asset Inventory
a . =
Dbt izl ¥ ASSET BVENTORY ] i 11 Jr’ [} g
| 454 to Inventon & =Y 5%,
select | focus | clear all 2cd Friscioy besy uml lm:unJ l(tu 'Il Imnum“ Inventory I S Sflitass2
Aod iy sroined
ot invenlocy b

ANrove nvenbory nam
¥ GPS PIOTOGRAPING
 MODILL MAPPING

Procedures



TOPCON MOBILE MAPPING
Software de exiracao de informacao - Outras solugcoes

« Tratamento e extracao de informacao a partir de nuvens de pontos

« Topcon Scan Master v 2
* Point Tools
* Point Cloud

*  Kubit
 Terrasolid
 ClearEdge
 Scancyr

* AutoDesk (AutoCAD, Civil 3D, Revit, InfraWorks)
 Etc...
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Precisao IP-S2

GNSS Point Error RMS (m)
Outage om 10 m 20m
Duration (sec)
2D H 2D H 2D H
0 0.040 0.035 0.055 0.040 0.105 0.060
15 0.045 0.035 0.060 0.040 0.110 0.060
30 0.065 0.040 0.080 0.045 0.130 0.065

\Documents and Settingsihkonnoly Documents\Projects\WobileContiIPS- 7\Geoflean).7 TestiResultsito_Outageliiovath-Ru.... |2

LLC +1
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Precisao IP-S2

Pontos de controlo

Before GCPs After GCPs
GCP MeasuredDx (m) |Dy(m) Dz (m) Dh(m) |Dv(m) Dx(m) |Dy(m) |Dz(m) |Dh(m) |Dv(m)

104|104 M2 -0.08 0.01 0.01 0.07 -0.04|control -0.06 -0.02 0.04 0.08 -0.01
107|107 M2 0.01 -0.02 -0.06 0.05 -0.04|check 0.01 -0.07 -0.02 0.07 -0.01
108|108 M2 0.02 0.02 -0.07 0.06 -0.04|control 0.00 0.00 -0.02 0.01 -0.02
109|109 M2 0.03 0.07 -0.05 0.09 -0.02|control 0.04 0.03 -0.01 0.04 0.02
126|126 M2 -0.42 -0.03 -0.27 0.17 -0.47|control 0.00 0.00 -0.01 0.00 -0.01
127|127 M2 -0.39 -0.17 -0.30 0.19 -0.49|check 0.04 -0.14 -0.04 0.15 -0.02
158|158 M2 -0.03 -0.02 -0.06 0.02 -0.07|check 0.02 -0.04 -0.09 0.08 -0.06
164|164 M2 0.15 -0.02 -0.12 0.19 -0.01|control 0.02 0.01 -0.01 0.02 0.01
167|167 M2 0.08 -0.04 -0.10 0.13 -0.03|control -0.02 -0.02 0.01 0.03 -0.01
172|1172_M2 -0.36 0.34 -0.07 0.43 -0.26|control 0.02 -0.03 -0.02 0.04 0.00
183|183 M2 -0.12 0.16 0.03 0.19 -0.04|check 0.00 0.01 -0.02 0.02 -0.01
187|187 _M2 -0.10 0.17 0.04 0.20 -0.03|check 0.01 0.03 0.00 0.03 0.00
188|188 M2 -0.10 0.15 0.03 0.18 -0.03|control 0.01 0.01 -0.01 0.01 0.00
190({190_m2 -0.12 0.07 0.09 0.16 0.00|check -0.02 -0.08 0.05 0.10 0.03

stdev 0.17 0.12 0.11 0.10 0.17|stdev 0.02 0.05 0.03 0.04 0.02




TOPCON MOBILE MAPPING
Resolugao do IP-S2

« A densidade de pontos depende de varios fatores: frequéncia de

varrimento dos scanners, velocidade de deslocamento do veiculo e
distancia ao objeto

A uma velocidade de 10/ 20 km/h obtemos uma resolucdo de 4 /5 cm
(distancia entre pontos) junto a traseira do veiculo

« Mudltiplas passagens na mesma zona produzirdao maior resolucao

ORPIROROReS < o-:o0cn  §
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Exemplos de aplicagoes - levantamentos de estradas e linhas de
caminho-de-ferro

Spatial Factory

File View Tools Help

sl <o ARG
& L Points Lines Polygons Edit
| Point Cloud Al®
- MARKINGS :
. [ Feature Set
: [] street line 1
~ [0 street line 2
~ [0 street line 3
[ traffic light
[ street lamp
= [ Polygon
. [ sign
[=} Feature Set 2
~ [ Line 6
“[] Point 2
i [=}-Feature Set 3
i ; Rail exchange
= MTQr LI
—Settings
Property Value
Color
Name l Rail exchange
—Statistics

Longitude | 12.710756097 deg
Latitude [ 42.955755854 deg
Alitude  [287.215m
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Exemplos de aplicagoes - controlo de qualidade de estradas

» Condicoes da superficie da estrada
« Estudos de visibilidade
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Exemplos de aplicagoes - inventario
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Exemplos de aplicagoes - controlo de movimentos de terras e geragao de DTM
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