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Nuage de points ...

* Un nuage de points est un ensemble de points de données dans
un systeme de coordonnées a trois dimensions.

* Ces points se définissent en géneral par les
coordonnées x, y et z et servent souvent a repréesenter la surface

extérieure d'un objet.

e Un numeériseur balaie une surface exterieure dans ses trois
dimensions pour en géenérer un nuage.

* Ses faisceaux prennent des mesures a un grand nombre de points
d'une facon automatique pour produire le nuage sous forme de

fichier de données.
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La technologie utilisée par le numériseur LS300 est basée sur le LIDAR et le SLAM

Le SLAM (Simultaneous Location and Mapping) consiste a localiser chaque scene ou
nuage de points, vis-a-vis des données relevées precédemment.

Le SLAM est donc défini comme le probleme de la construction d'une « carte » en méme
temps que la localisation du numériseur dans ce plan
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Lorsque vous initialisez le systeme,
l'algorithme SLAM utilise les
données des capteurs et la
technologie de vision par ordinateur
pour observer l'environnement et
faire une estimation précise de
votre position actuelle.

Lorsque vous vous déplacez, le site
SLAM reprend cette estimation de
votre position précédente, recueille
de nouvelles données a partir des
capteurs, compare ces données
avec les observations précédentes
et recalcule votre position.

En répétant continuellement ces
étapes, le systeme SLAM suit votre
parcours au fur et a mesure que
vous vous déplacez dans l'espace.
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SLAM est un processus
complexe que 'on peut
'assimiler a la méthode des
stations libres enchainées en

topographie.
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Ajustement en bloc des données de
stations totales et de récepteurs GNSS
dans les études de déformation
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Nous y avons adjoint des points de
contréle actif GNSS en mode post-
traitement et temps réel.

La société CGEOS Creative Geosensing
SPRL a récemment développé les

I pour i

ce type de réseau de surveillance a
I'aide de stations totales automatiques
TOPCON/SOKKIA MSO1AX/NETO1AX.

o CRAN . Point de controle L'un des modules permet de calculer
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tres grand nombre de fois par

seconde.

photogrammétriques étaient plébiscitées pour leur
efficacité en termes de réalisation, mais au niveau de la qualité de la restitution

ainsi que de I'ii

des objets spatiaux, on était loin des espérances.

Il était donc toujours indispensable de recourir a la topographie, non seulement
pour améliorer la précision de certaines zones, mais également pour la mise
Jjour de ces bases de données année aprés année.
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La topographie avait vu ég

son

technique s’améliorer avec les

nouvelles stations totales et les systémes de traitement des données sur base
de codage des informations attributaires des points, lignes et surfaces.

En combinant la méthode d’'ajuste-
ment en bloc des stations totales et de
ces nouveaux points de controle GPS,
nous avions la solution technique qui
nous permettait de réaliser de multiples
projets comme celui des mesures de
déformation des batiments a Bruxelles
lors du creusement dun tunnel souter-
rain prés du centre Schuman ou bien
I"auscultation de quatre stations hydro-

Figure 2. Stations libres enchainées.

servo-moteurs, imposent la mesure sur
prisme ce qui fait qu‘aujourd’hui les coor-
3D sont aisé i

Les méthodes basées sur les obser-
vations de direction (horizontale et
zénithale) ont laissé place au chemine-
ment polygonal et a la station libre.

Nous proposons dans cet article, une

Point de contrdle

et l'orientation des stations totales
déployées dans des projets de surveil-
lance numérique (monitoring) ou il ne

libres enchainées

Sur le terrain, le topographe placera
sa station totale de telle maniére qu'il
puisse relever un maximum de points
de détail.

faut pas assurer des visées réciproq
sur les stations totales au prix de dispo-
sitif de montage de prisme dans I'axe
principal des stations.

Enfin, nous présentons une méthode

Dans I’ ication de la des
stations libres enchainées, il lui suffira
de marquer certains points de détail
qui pourront étre relevés d'une autre
mise en station. C'est d’ailleurs une
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algorithme SLAM est une
technologie sophistiquée qui
effectue automatiquement
une polygonale au furet a
mesure que Vous Vous

déplacez.

mations. Nous avons donc proposé
comme premiére innovation de considé-
rer I'encodage au prisme moyennant un
boitier de saisie synchronisé en temps
avec les données saisies a la station
totale. Nous fimes heureusement
surpris de recevoir la visite d’un direc-
teur de la société Geotronics de Suéde,
nous annongant confidentiellement la
production d’une station totale roboti-
sée permettant I'encodage au prisme.
Il souhaitait valider I'opportunité de
dé de leur

société aupres de nous.

La deuxiéme innovation que nous
avons proposée consistait 8 modifier la
méthode de lever proprement dite et de
généraliser I'utilisation de la

dite de “station libre”. La difficulté étant
de pouvoir disposer de multiples points
de contrdle. Pour s’affranchir de cette
difficulté, nous avons proposé |'ajus-

En mai 2004, nous avons appliqué cette
méthode pour le calcul des coordon-
nées des stations totales automatiques
impliquées dans les projets de mesure
de déformation. En effet, pour bénéfi-
cier de la haute précision requise pour
ces opérations, la portée des distances
devait étre réduite. En zone urbaine,
ces stations devaient étre suffisam-
ment nombreuses pour relever tous
les prismes dont les coordonnées 3D
étaient requises. Le probléeme était que
ces stations totales étaient installées
dans des zones de déformation et qu'il
fallait donc recalculer les coordonnées a
chaque cycle de mesure en s’appuyant
en final sur des prismes de controle
installés sur des zones non soumises
a déformation. Mémes soucis pour les
levés de déformation dans les mines a
ciel ouvert.

des stations libres avec les points de
controle actif GNSS qui font partie d'un
développement logiciel de la société
CGEOS Creative Geosensing SPRL de
Belgique.

Cette méthode a été inventée en 2004
par Joél van Cranenbroeck et breve-
tée au Canada et aux USA par Leica
Geosystems AG sous la référence : CA
2482871 et sous le titre : method and
apparatus for ground-based surveying
in sites having one or more unstable
zonef(s).

Introduction

Les méthodes de densification de
sodésique et topog :
reposent notamment sur I'utilisation des
stations totales qui ont connu des déve-
loppements spectaculaires en matiére
de précision et d’automatisation. Le

par le biais de points de passage ou de
connexion.

Le principe fut développé en photogram-
meétrie numérique pour |'ajustement des
modeéles indépendants.

Nous substituons donc a un chemine-
ment polygonal (figure 1) une série de
stations libres (figure 2). Le but d'un
cheminement polygonal est de déter-
miner les coordonnées des points de
station de proche en proche pour en
final calculer les points de détail par
rayonnement.

Ici, nous simplifions la mise en ceuvre
sur le terrain en nous focalisant sur
les levés de points de détail. Il ne faut
plus matérialiser les stations, mais il
y a un avantage a marquer les points
de connexion, du moins pendant les
opérations de levé. Il y a donc un gain
de productivité significatif.

Lautre avantage de la méthode propo-

de modéle mathématique et en adjoi-
gnant les rotations 3D.
Nous avons proposé cette méthode

de ole ne sont pas i és et
donc on évite des mises en station qui
ne visent qu'a assurer des fermetures

pour l'at 1i de quatre

hydro-électriques en Ukraine pour un
projet financé par la Banque mondiale
en 2010. Notre proposition a regu la
meilleure évaluation pour son caractére

poly: 3
Dans le cas d'une station totale roboti-
sée, le topographe se retrouve au prisme
et peut donc gérer lui-méme les points
de connexion (figure 3), ainsi que les

innovateur et également |

Point de
connexion

q éventy Il se retrouve

Station

Point de
tement en bloc des stations en nous En 2007, pour la construction du Burj verrouillage automatique du téles- sée est qu’elle s'adapte parfaitement connexion
inspirant des méthodes de la photo- Khalifa, nous avons développé le cope sur un prisme faisant appel a des a la détermination des coordonnées Figure 3. Points de connexion.
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Avantages du produit

Haute precision Rayon de balayage

Precision du point

Vitesse de balayage




Parametres

Multi-plateforme
Kit d’installation portable, sac a dos, drone,

veéhicule et drone ...

Protection class Class | Laser Lines 16
Range 120m Scanning speed 320,000/s
FOV 360°x285° Solution method Hybrid Solution
Laser Sensor 1 Accuracy 1cm (Highest)
Positioning SLAM Working -35-60°C
Temperature
Running time 4 Hours Operative Mode LED Color Screen

Weight

1.35KG (Handheld)

Internal Hard Disk

500G (Expandable)

Product Surface

Aviation aluminum
(high protection,
high anti-
interference)

Operation Mode

key & mobile APP




Avantages du produit

Produit leger

ComNav LS300 Terminal

portable Leger

Le poids du terminal portable est réduit
pour vous aider a effectuer facilement la
mesure et a ressentir la commodité d’'une
utilisation légere.



Avantages du produit

Batterie remplacable a chaud

ComNav LS300 Two Battery
System

Il adopte une conception de redondance
sans interruption de deux batteries, prend
en charge le remplacement a chaud et le
remplacement des batteries, et possede
ce brevet technique (Brevet n° : ZL 2022
2 0611635.5).
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Avantages du produit

Nouvelle expérience visuelle

ComNav LS300 \Y[o] ¢!

realistic color point cloud

ComNav LS300 a une fonction de
couleur de nuage de points plus
excellente qui offre aux utilisateurs des
effets de couleur immersifs clairs, des
détails plus clairs, des couleurs plus

- 7 - -'.l. "
vives et des effets plus realistes. e
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Avantages du produit

Solution hybride HSL

Le LS300 dispose d’une
technologie de résolution hybride
unique qui peut effectuer le post-
traitement des données
précédentes pendant la
numerisation.

Les données collectées de haute

précision sont plus rapides et plus
. . . l‘" - ,'
efficaces que jamais. 3“/ . ‘.:‘3
A R s



Avantages du produit

Processus de point d’ancrage

ComNav LS300 Procédé de point

d’ancrage unique

Afin d’assurer la précision et la stabilit¢ des
données de balayage pour les scenes intérieures
et extérieures avec de grandes portées, de faibles
caractéristiques et une difficulté élevée, la
fonction de solution de point d’ancrage unique
de ComNav peut le gérer sereinement. Pendant
le post-traitement des données, entrez les
coordonnées absolues des points de contrble pour
la solution, et les points de controle peuvent

effectuer un ajustement global des données SUlv 2@k -
les données pour obtenir des dgunm de .; ,_,_,

résultats de balayage de haute wc@‘n ) v
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» o
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Facilité d’utilisation

= Be Cn61% @None &0 &« Edit

3 : gs100i_2024-09-18-17-06-40
Hardware: Normal Working State: Saving

Anchors File

Compute Set
Scan Mode

Tunnel Mode

Uav Mode

Point Cloud Density high density
High quality(Time Consuming)

dot distance(Unit: m) 0.002-0....

Color Set

Point Cloud Coloring

Image output interval(m) 0.1-5

Camera orientation front-back

RTK Set

- ) Add Solving Queues

- o ” “®-5 - -‘ v - - .
L8 # . 3 A==F 3o v e

Le LS300 se pilote entierement par un Smartphone ou bien le RO de ComNav
Technology a 'aide d’une application Android. Les récepteurs GNSS de ComNav
Technology peuvent s’intégrer avec le LS300

14
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Le balayage a main levée convient
aux tunnels miniers étroits, aux
espaces souterrains et aux grands
sites.

Kit de sac a dos

Sac a dos

Le kit de sac a dos RTK se porte a
I'arriere, adapté a l'extérieur et a
d’autres scenes a grande échelle,
obtenant directement des données
de coordonnées absolues.

Monté sur voiture

Support de voiture

Le kit de montage ,de voiture est
installé sur le toit du' 'véhicule et
effectue un balayage rapide des
installations des deux coOtés de la
route.

Kit drone

Drone

Le kit UAV est compatible avec le
DJI M300 pour le contréle du
balayage et I'affichage du travail sur
la télécommande au sol.
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La gamme des récepteurs ComNav Technology
E\"} ComAlavTech

2.800 € 4.500 € 5.500 € 3.500 € 6.500 €

The ONE IMU RTK N2 IMU RTK N3 IMU RTK VENUS IMU LASER r:SIZSR IMU RTK
Compact GNSS RTK  Palm GNSS RTK GNSS RTK Pour les La canne est Pour |
IMU un seul bouton Pour les travaux travaux topographiques remplacée par un laser ; ourta hi
pour allumer et topographiques et géodésiques avec vert. Peut se placer .opograp '©
i o L . : . intense et sans
eteindre, ideal pour périodiques et interfaces multiples et aussi sur une canne. L
: . . : . limitation
les chantiers de les points de batteries amovibles Travaux de voirie et

construction calages levés rapides



REMOTE
Tablette
Android

avec le
logiciel,
support
surla
canne,
prisme
360° et
canne
de
mesure

AXIS10
Station Totale Motorisée avec embase,
antenne BT Long Range, 2 x batteries et
chargeur, cables et coffret de transport

115.000 €

2 ans de garantie,
formation gratuite, r\“
mise aj S
jour des
micrologiciel et des
logiciel gratuite et
support 24/7

ComAavTech

LS300

Incluant le capteur, deux batteries, les
cables, le chargeur de batterie,
poignée, le logiciel LIDARWORK
(License perpétuelle) et application
LS300 sur Android 25.000 €
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