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Proc GS18T?

 |MU neomezuje sklon
 Bez magnetického kompasu

* Neni nutna zadna kalibrace pred
ani béhem meéreni
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Proc GS18T?
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Rychlejsi meren
Drive nedostupné body
Bezpecnost

Mnohem rychlejsi
vytycovani

= vysoka produktivita
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GS18 |
GNSS prijimac s fotogrammetrickou kamerou

Visual
Positioning

+ Swiss Technology

by Leica Geosystems



GS18| ‘é}‘
GNSS prijimac s fotogrammetrickou kamerou

Visual
Positioning

= Navic kamera

*» Diky RTK a IMU znamé prvky
vnejsi orientace

» = Moznost prusekové
fotogrammetrie

» Zaroven vsechny vyhody GS18 T
(mereni s naklonenou tyCkou)
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GS18 |
Sbér dat — ovladani snimkovani ot

Positioning

A= 1603

Skupina snimku
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GS18 | ‘é‘

Sbér dat — zasady pri snimkovani Visuzl

Positioning

» Max. 1 minuta (120 sn., 2 Hz)

» |dealné 20 s — 30 s (CS20)

» Obloukova draha (ne rovna)

=2 m - 10 m od objektu

« < 2 m: nejsou prekryty
> 10 m: ztrata presnosti
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Pre-processing po snimkovani — automaticky: Visual

Positioning

» Detekce sité spojovacich
bodu

* Posouzeni konfigurace
snimku

» \V/yrovnani vnejsi orientace

» Ulozeni skupiny
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GS18 |

Méreni na snimcich v Captivate — kontroler nebo simulétor:

) Vykop-Prosecka
2
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Mereni ve snimcich
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GS18 |
Méreni na snimcich v Captivate — kontroler nebo simulétor'
£ 2D0.013m
) Vykop-Prosecka @ i8 @ | 1D0.009 m @ 16:03
?f — w' =

ID bodu

2D kvalita
0.010 m
Pouzité snimky
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Ulozit Odstran Predch Dalsi
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Positioning
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GS18 | ‘é‘
Méreni na snimcich v Captivate — kontroler nebo simulator: Visu
Positioning
% # 2D0.006 m
(-J VYkop'ProseCka _+_ 18 S 1D 0.008 m @ g
Body Linie Snimky Skeny Skup.snimkG 3D prohl. Q
L ® 102img
3D kval. 0.043 m Trida Méreny Podtrida Imaging
101img

3D kval. 0.067 m Trida Méreny Podtrida Imaging

026img

3D kval. 0.010 m Trida Méreny Podtfida Imaging

045

3D kval. 0.014 m Trida Méreny Podtrida Fixed

® 044

3D kval. 0.011 m Trida Méreny Podtrida Fixed
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Infinity
Snadna a nazorna orientace ve snimcich

J- Pohled 1B) Inspektor

= Ohniska
» Trajektorie

= Nahledy
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Infinity

Mérfeni bodu na snimcich — prusekova fotogrammetrie

9efQps

@ Inspektor 28 [ prohlizec skupiny obrazk

q_ i & 1ima (Merking 1)
-~ S ontrkyal 2D = 0.0037

b . PP - 3
W 11 1ima (Vierking 2)
Konitlvel.2D = 0,005 m

IMG_049 IMG_050 IMG_052 IMG_046 IMG_048 IMG_04¢



Infinity
Vypocet nove orientace (snimkove triangulace)
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Infinity
nocet nové orientace — ridké mrac¢né bodu

Mraéna bodi [IGEGIGEEN Infrastruktura

Skupina obrazka
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VEINLECE Husté mraéno bodi
2 Vytvorit husté mracno bodt z
B vybrané skupiny obrazk.

Pokud neni skupina obrazkd
zorientovana, bude orientace

BRRs) vypoctena pred vytvorfenim hustého

mracna bod
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Infinity -
Vypocet noveé orlentace huste mracné bodu infinity
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GS18 |
Prinos | I

2,

“ll!“"ll Il |'l|]"wv‘ ([ Visual
il ‘ ‘ ‘ Positioning
LA AAREEX ,

_—~ I

“ || = " * Nepristupné body

it = Body mimo GNSS

i - Nebezpeéna mista

e - Rychlost
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GS18 |
PFenost bodu ze snimku

4

Visual
Positioning
|

Pri dodrzeni kritérii

» Podlozeno testem na terce
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GS18 | — test presnosti bodu ze snimku
Situace, vztazné RTK zaméreni

» 4 body

s Zameérené nekolikrat
RTK — prumér jako
vztazné souradnice

Ld
- when it has to be right Lu_cg

Geosystems



GS18 | — test presnosti bodu ze snimku

Docasna stabilizace
' % T

= Skenovaci 4,5 ter¢e na
magneticke podlozce

= VV otocné vidlici zajistujici
stabilitu stredu terce

= |dealni identifikace na snimcich
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GS18 | — test presnosti bodu ze snimku
Snimkovani

» Skenovaci pruchody ve
vzdalenostech:

=2 5 10m

* 15, 20 m pro prezkoumani vlivu
pri velkém prekroceni max.
povolené vzdalenosti
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GS18 | — test presnosti bodu ze snimku
Méreni ze snimku — Captivate (v kontroleru)

9 Test-GS18l-terce T o [d o @ = = Meri ?ve b?dy ZAS Smm‘l,(_l_J primo
ES po mereni nebo pozdeji v

ID bodu kontroleru

10004-2m02

2D kvalita = Software au’tomoatlcky zmeri bod
0.038 m Z max. 5 snimku

Pouzité snimky

<
10

= Méreni na vice snimcich Ize
provést rucne

Ulozit Odstran Predch  Dalsi
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GS18 | — test presnosti bodu ze snimku
Méreni ze snimku — Infinity (na PC)

bo Imaging
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IMG_002 IMG_003
Archiv Id bodu Y Typ bodu
B Protokoly 10005-kr05 (16.10.2020 150525) | Vypotten

10005-20m (16.10.2020 15:10:25) Vypocten

10003-20m (16.10.2020 15:30:44) Vypocten
10004-20m (16.10.2020 15:37:07) Vypocten
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16.10.2020 15:10:25
16.10.2020 15:15:58
16.10.2020 15:30:44
16.10.2020 15:37:07
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IMG_004

Zdroj Y
Test-GS18i-terce
Test-GS18l-terce
Test-GS18l-terce
Test-GS18l-terce.
Test-GS18I-terce

Vlozeno uzivatelem

Observace

v

IMG_004

e |
738046,023
738 046,025
738044411
738 040,059
738031374
738 048,726

X(N) [m]
1040 667,611
1040 667,595
1040 668,368
1040 670,377
1040 674,461
1040 666,318

Visual
Positioning

* Navic spoleCné svazkoveé
vyrovnani jednotlivych skupin

7

Reim Automaticky -
4 Objekt

Id bodu 1n0002

Typ bodu Vypocten

e 1 snimku (snimkovacich pruchodu

— ol ®Jmoznuje zpresnit observace ze

Zdroj Vlozeno uzivatelem
Vrstva W Body e

==l snimku vzdalenéjSich snimku od

Observace 18

S objektu

Obrazek
&
X 73830 px
y 449,84 px
Zrusit Vytvoiit
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GS18 | — test presnosti bodu ze snimku
Mracna bodu ze snimku — Infinity (na PC)

* Metodou DIM (Dense Image
Mapping) stejné jako ze snimku
z dronu
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GS18 | — test presnosti bodu ze snimku

Mracna bodu ze snimku — Infinity (na PC)

Vzdélenost bodil | zdroj vyp.soui. | @Ap | eAH | max.Ap | max.AH_
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Captivate [ 0,029/ 0,022 0,110 0,071
Infinity 0,011 0,013 0,017 0,039
Captivate | 0,031/ 0,022 0,042 0,067
Infinity 0,011 0,013 0,013 0,034
Captivate | 0,094/ 0,025 0,176 0,074
Infinity 0,013 0,013 0,017 0,035
Captivate | 0,092/ 0,021 0,113 0,064
Infinity 0,017 0,015 0,021 0,035
Captivate  |0,166/ 0,057 0,226/ 0,076
Infinity 0,022 0,019 0,028 0,036
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