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FLI-MAP ugusu - Millau Képrist — Fransa

Tecribeli Fli-Map gelistirme ekibi benzersiz kalite ve dogrulugu yakalayabilmek i¢in konumlandirma,
lazer tarama, Fli-Map 400 icerisine dijital gorlintlileme konusundaki biitlin gelismeleri birlestirdiler.

o ileri-asagi (nadir)-aft (geri) tarama yénii Bisbutlin dogruluk icin GPS ve INS hata kaynaklari hesaba
e Lazer yansimalarinin ¢ok yonli geri donisi katilmalidir. Deneyler Sert yizeyler icin 3cm(1sigma)nin
e Yiksek nokta yogunlugu basarilabilir oldugunu géstermistir.
e Daha yiksek dogruluk
e Homojen lazer veri kiimesi Lazer yansimalarinin ¢ok yonlii geri doniisleri
e Tek gegiste daha genis koridorlari haritalama 0.9 m minimum mesafede benzemeyen en fazla 4
yetenegi yansima yakalanmistir, bu bitkisel alanlarda hizh
e Asag ve ileri yonlendirilmis yuksek ¢oztntrlikli yorumlama ve lazer veri sonuglandirmasina yardimci olur
gorlntileme
e RGB degerlerini yakalayan bir hat tarama Yiiksek nokta yogunlugu
kamerasinin entegrasyonu Yiiksek nokta yogunlugu yakalanan verilerden detayl bilgi
aciga cikmasi olarak sonuglanir, boylece kullanicilara
ileri-asagi (nadir)-aft(geri) tarama yonii bltiin nesneleri haritalandirma imkani ve tipik
Lazer, Veri islemcilerinin agagidakileri belirlemesini hesaplamalari ¢ok kesin bir bigimde yapabilmeleri
saglayan Ug¢ yonli tarama yapar: imkanini saglar.
1. Cokince ve uzun nesneler 6r. Koridordaki Antenler,
mil levhalari, trafik isaretleri vb. Homojen lazer veri takimi
2. Operatorlere baglh olarak gecis hatlarinin sagindaki Zemin dizeyinde bir Fli-Map 400 veri takimi
bina ¢atilarinin%15 egimlik bir agi ile kolayca tarama Ornegi ugusta ve karsi yonde esit
hesaplanabilmesi gerekli 6nlemleri tanimlayabilir cizgiler saglar boylece daha kesin veri islemeye olanak
3. Bitkisel alanlarda bile zeminden 6nemli yansimalari saglar.

yakalayabilme sansini artirir
4. Catinin binadan daha genis oldugu durumlarda bina
duvari yapilari(én ve arka)

FLI-MAP400in dogrulugu lazer tarayicinin yiksek
dogruluguna gore kiyaslamali LIDAR noktalarinin
dogrulugu 1- 1.5cm(1sigma) olarak hesaplanabilir

Lazer ve RGB verisi
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Tek bir gegiste Daha genis koridorlari
haritalandirma ozelligi
Minimum ugus ylksekligine gore tek bir gegiste

o6nemli oranda daha genis koridor elde edebilme

imkani. Ozellikle yeni insa edilmesi gereken
altyapi projelerinde ya da rotanin bir cok kivrimi
oldugu projelerde bu mikemmel firsatlar sunar.

Asagi ve ileri gorinimli yiksek ¢oziinarltkli

Gorlntileme

1. Asagi gorintileme her zaman size gerekli
bilgileri ve koridordaki nesnelerin ve arazi
durumunun iyi yorumlanmasini saglamaz. ileri
bakan foto size farkli bir bakis agisi olasiligina
gore ek bilgi saglamaktadir.

2. GIS paketlerinin igine entegre edilebilen asagi
goruntilemeden orta dalga akimh bir foto
mozaik Uretilebilir.

3. Foto mozaikler goriintiileme ve
dokiimantasyon olarak kullanilir, gorsel
verilerle calisiimasi daha kolaydir, 6zellikle
karmasik verilerle ugrasmayan kisilere kolay
¢alisma imkani saglar.

RGB Degerlerini yakalayan hat tarama kamerasi

entegrasyonu

Hat tarama kamerasi ile bir RGB degeri lazer

verilerine atanabilir.

1. Boylece RGB ile goriintllenebilen koridor
genisligi gercekte foto kamerasinin
kapsayabildigi alandan daha fazla olan lazer
verisinin kapladigi alan kadardir.

2. Birlazer nokta bulutu farkl goriinti agilardan
degerlendirilebileceginden, RGB degerleri
kullaniciya proje alaninin farkli agilardan
gercekgi bir gorintilenmesini sunar. Yerel
olanaklarin iyi bir yorumu tasarim
mihendislerine ve bakim mihendislerine
secenekleri degerlendirme ve en etkin
yaklagimi segme olanagi tanimaktadir.

3. Lazer verileri ve RGB degerlerinden 3boyutlu
gercekgi goriintuler gikarilabilir.

Bu similasyon yazilim paketlerinin sunum
amagli kullanimi igin miikemmel olanaklar
saglar.

4. RGB renkli lazer noktalari ile gergek
ortofotolar yaratilabilir. Uguslarin
tamamlanmasindan sonra bu Urin ayri
goriuntiler Gzerine temellendirilmis
ortofotolardan ¢ok daha az zamanda
retilebilir.
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Lazer ve RGB veri kIIanllarak bir kavsagin 3D

gorintlsinin hazirlanmasi

e RGB veri kullanilarak bir kavsagin 2D

Lazerv
goruntisinin hazirlanmasi



