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di intervento.
La campagna di rilevaménto>e state effettuata nel giorno 19 dicembre 2011.
1 RILIEVO LASER SCANNING
Il rilievo laser scanning dell’a@di studio €& stato realizzato con le seguenti finalita:

1. Ricostruzione di un modello D aggiornato dell’area in esame;

2. Definizione di un riferimento carto per la successiva localizzazione degli interventi.
3. Eventuale fase di monitoraggio sucg

1.1 La tecnica

parita di risoluzione angolare dello strumento la risoluzi iale dei punti & quindi funzione della distanza di

ripresa.

tridimensionale dell'oggetto scansionato e pud essere gestita con specificksoftware di elaborazione grafica 3D.
La tecnica laser scanning trova numerose applicazioni in diversi can i quello topografico, geologico,

architettonico, di conservazione dei beni culturali e industriale.

della lunghezza del segnale, fino al completo riconoscimento del segnale di ritorno. Quest'u |r§>metodo e
utilizzato nelle applicazioni laser da aereo e consente di distinguere, per uno stesso impulso emesso, w

it
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nell’elevata risoluzione-spaziale raggiungibile e nella possibilita di eseguire scansioni in aree di difficile accesso o

non direttamente visibili da”aereo. | moderni laser scanner terrestri utilizzati in ambito geologico applicato

consentono risoluzioni millimetriche, in relazione al metodo utilizzato per valutare la distanza dell’oggetto

riflettente.
Nel presente studio le scansi@ono eseguite con un dispositivo 3D Laser Imaging Sensor, modello LMS-
Z390 da terra, prodotto dalla Rie nstrument Systems basato sulla metodologia a tempo di volo (Figura 1).

Le principali caratteristiche tecniche'd
- Distanza di misura: circa 400 m, in fuf

- Area di ripresa: 80°verticale e 360°0orizz

- Accuratezza: £ 6 mm
- Passo di scansione verticale minimo: 0.002° @

- Passo di scansione orizzontale minimo : 0.002° Q

- Velocita di scansione: fino a 12.000 punti/secondo

- Lunghezza d’onda: 1550 nm

- Apertura del raggio: 0,3 mrad
La densita di punti rilevati & legata quindi alla distanza dell’area\dii sse in funzione del passo di scansione

verticale ed orizzontale dello strumento, che possono essere inferiori an centesimo di grado.
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laser.

Sulla base dell’accurate%richi le coordinate dei riflettori vengono acquisite mediante, rilievo celerimetrico
elo GPS differenziale, seco@er%ure operative statiche o dinamiche; queste ultime, se effettuate in modalita
RTK (cinematica in tempo reale ern ettono di avere rapidamente le coordinate del punto con errori centimetrici

nelle tre direzioni.
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quali reti di p e contro la caduta massi e pali di sostegno di energia elettrica, nonché dalla presenza di

vegetazione di altg e da cespugli, che localmente si presentano anche in aree molto vaste

6 posizioni distinte, tu

di scansionare I'area da @Itezza dicirca 10 metri (Figura 3).

a strada provinciale e mediante l'ausilio di una piattaforma aerea che ha permesso
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Per ogni posizione di scansione sono state realizzate scansioni di inq ento a bassa risoluzione, riprese

ottiche ad alta risoluzione e scansioni di dettaglio, in modo da raggiungere upa uzione adeguata.

In questo modo sono stati acquisiti oltre 54 milioni di punti.
La Figura 4 riporta la nuvola di punti totale ricavata dall’'unione delle nuvole di‘p a ed alta risoluzione
ottenute da ciascuna posizione di scansione. In bianco sono riportati i punti coincimterreno (ground) e in
colorazione diversa gli elementi antropici e la vegetazione, ottenuti mediante a| iitri del software di

elaborazione, esegquiti in vari step.
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‘w--- tutte le acquisizioni eseguite, &

Per permettere la ricostruzione della nuvola di punti globale generata del

stato necessario installare 35 riflettori all'interno dell'area di vista del laser @ e localizzarli tramite un rilievo

celerimetrico di dettaglio. %

1.3 Elaborazione dei dati Q

| dati grezzi provenienti da ciascuna posizione di scansione sono stati quindi alli
cartografico comune.

: n@st rbo anche
nell'interpretazione delle nuvole di punti prodotte. La componente vegetativa € stata eliminata ma mente e con
algoritmi automatici. @

Grazie all’elevata risoluzione della nuvola di punti ottenuta dalle 6 scansioni, & stato possibile cop e

d’ombra che inevitabilmente la morfologia assai accidentata provoca.
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Sulla base\del modello 3D ottenuto & stato quindi possibile ottenere le sezioni verticali ed orizzontali del fronte

rilevato asso di campionamento pari a 30 metri visibile in Figura 7.

&6 & ! 7 §

Elenco dei file forniti a corredo della presente relazione: %

1. Curvedilivelloin 2D

Curve di livello in 3D

Raster del modello digitale del terreno Q

n. 33 sezioni verticali ed orizzontali

Nuvola di punti del terreno in formato LAS

o M 0D

Digital Elevation Model formato ASCII %;

Buggiano, 27 dicembre 2011
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