Evoluzione nel rilievo 3D



EVOLUZIONE DELLA TOPOGRAFIA

Rilevamento topografico:
“Posizionamento tridimensionale , , di puntia partire da misure di angoli verticali ¢,
angoli orizzontali 9, distanze oblique d e dislivelli AH”
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EVOLUZIONE DELLA FOTOGRAMMETRIA

Rilevamento fotogrammetrico:
“Posizionamento tridimensionale , , dipuntia partire da misure, mediante un
restitutore, di coordinate immagine , su due fotografie”
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INTEGRAZIONE FRA TOPOGRAFIA E FOTOGRAMMETRIA

Rilevamento integrato topografico-fotogrammetrico:
“Posizionamento tridimensionale , , dipunti mediante misure automatiche di angoli
verticali ¢, angoli orizzontali 9, distanze oblique D e loro colorazione dalle immagini

gl = Sistemi integrati 7errestrial Laser Scanning (TLS) e fotogrammetrici
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Strumentazione digitale

Tecniche integrate di rilievo e Monitoraggio del Territorio

o Stazioni Totali motorizzate

* Tecnologie robotizzate avanzate
 Precisioni angolari 1”7, 3", 5”

Misurazioni senza prisma — misurazioni di precisione fino a
range di 2000 m
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Riconoscimento e misura
automatica di punti




TS robotizzati ad insequimento automatico della mira
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Monitoraggio

* Inseguimento
automatico della mira

* Monitoraggio continuo

* Controllo di versanti,
dighe, infrastrutture,
frane, etc.




Rilievo integrato

tracciamento di
punti e linee e
sovrapposizione
SuU immagini
scattate con
fotocamera
coassiale al
cannocchiale
dello strumento




Misure di dislivelli

Livelli di alta e altissima precisione
misura di dislivelli

Livelli laser
- lettura automatica

- stadie “intelligenti” con codice a
barre




Ricevitori satellitari

Strumentazione di rilievo
satellitare

GPS
GPS + GLONASS
GPS + WAAS/EGNOS




Strumentazione integrata

* TS + GPS




Monitoraggi/controlli

e Controllo di
deformazioni

e Controllo di
manufatti

e Allineamenti




Monitoraggio continuo

* Rilievo integrato
misure topografiche
classiche + misure
satellitari

* Monitoraggio continuo
presso stazione di
controllo




Verifiche/controlli

Controllo di
opere civili

Controllo di
cedimenti




Strumentazione laser scanner

Acquisizione di maglie molto
fitte di punti

Velocita di scansione elevata

Precisione millimetrica




Laser scanning
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Laser scanning/Rilievo da drone

icest 6,392,036




