Co nowego w wersji PointCloud Pro 5.0?

Najnowsza wersja PointCloud Pro 5.0, ktéra ukazata sie w 2009 roku, zawiera wiele

udoskonalen. Najwazniejsze z nich to m.in.

=  kompatybilno$¢ z AutoCAD 2010 i z 64 bit-owymi systemami operacyjnymi

= Cylinder kubit:
o nowa, wewnetrzna jednostka PointCloud o szerokim zastosowaniu
o usprawniony algorytm automatycznego wykrywania ksztattow

o S$ledzenie przebiegu obiektow

= Ulepszone funkcje do pracy ze zdjeciami:
o orienfowanie obrazéw
o nawigowanie zdjeciem z pozycji kamery
o usprawnienia w rysowaniu w trybie 3D
o wektoryzacja przy wykorzystaniu niezaleznych zdje¢ tego samego
obiektu

= dalsze usprawnienia w ergonomii:
o automatyczne generowanie wielu przekrojow (multiple slice), a
nastepnie uktadow uzytkownika na ich podstawie
o zarzgdzanie sektorami za pomocg menedzera sekcji
o opcjazamkniecia konturu

o mozliwos¢ wyciemnienia uchwytu/zaczepienia chmury punktow

Kompatybilnos¢ z AutoCAD 2010 i systemami operacyjnymi é4 bit:

PointCloud 5.0 jest kompatybilny z AutoCAD 2010 i innym oprogramowaniem
wywodzgcym sie z AutoCAD 2010 (Architecture, Map 3D, Civil 3D, itd.). PointCloud
5.0 moze byc¢ takze instalowany na starszych wersjach AutoCAD 2007 — 2009.

Nowa wersja pracuje takze na systemach operacyjnych Windows Vistaé4 bit i
Windows XP 64 bit.
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Nowa jednostka cylinder kubit
Cylinder kubit jest wewnetrznym obiektem PointCloud . Za jego pomocq i przy
wykorzystaniu obszernych funkcji, mozliwe jest projektowanie i nadawanie takim

obiektom jak rury cylindrycznych ksztattow.

Os i okrag
reprezentujgce
cylinder

cylinder kubit

Komenda wpasowywania cylindrow w chmure punktéw byta dostepna juz w
poprzednich wersjach PointCloud. Teraz zostata zoptymalizowana, poprzez
automatyczne wykrywanie ksztattow.

Dodano takze nowe funkcje, umotzliwiajgce edytowanie cylindréw. Sq one juz od
dtuzszego czasu znane i doceniane przez uzytkownikdéw aplikacji TachyCAD. Dzieki
nim cylindry sg tworzone poprzez definiowanie osi i promienia przekroju. Istniejq rézne
sposoby na potgczenie rur:

o poprzeztgczgce wygiecie,

drugi cylinder

Nowe fgczenie miedzy
cylindrami

= Bryta AutoCAD

pierwszy cylinder

= poprzez torus,
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= poprzezinny cylinder,

=

=  poprzez reduktor.

e ) oem

Mozliwe jest takze

= przestrzenne tqgczenie,

stan poczatkowy przeciecie osi taczenie powierzchni

=  centrowanie

Najkrotsza
odlegtos¢

= |ub wygiecie 2 cylindréw do siebie.

 ———

Najkrétsza
odleatosé
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Cylindry kubit mogqg zosta¢ przeksztatcone w  bryty AutoCAD Iub tatwo
przedstawione za pomocgq reprezentujgcych je osii przekrojéow.

Na zyczenie wielu uzytkownikdw, ktorzy byli szczegdlnie zainteresowani topologiq i
przebiegiem systemu rurociggdw, wprowadzono komende ‘sledzenie osi cylindrow’
(tracing of cylinder strings). Narzedzie to pozwala na stworzenie polilinii 3D z
pojedynczych cylindrow, bedqgcych czescig wiekszego ciggu cylindrow.
Reprezentuje ona wowczas 0§ rurociggu. Uzytkownik ma wptyw na przebieg takiej

polilinii.

Praca ze zdjeciami

Wysokorozdzielcze zdjecia sg obecnie przydatnym nosnikiem informacji w analizie
chmury punktow. Dzieki zorientowanym obrazom doktadniej i wygodniej jest
digitalizowac¢ niektére geometryczne ksztatty. Opcja pracy ze zorientowanymi
zdjeciami dostepna byta juz w poprzednich wersjach PointCloud, jednak teraz
wprowadzono pewne ulepszenia.

Orientacja obrazéw

Poniewaz nie wszyscy producenci skanerdéw w swym oprogramowdaniu zapewniajq
mozliwos¢ orientacii zdjec, PointCloud oferuje samodzielne przeprowadzenie tego
procesu w AutoCAD. ‘Zorientowac zdjecie’ oznacza ustawi¢ je w przestrzeni CAD w
stosunku do chmury punktéw, w jakiej znajdowato sie ono w chwili jego robienia.
Okreslana jest pozycja kamery i kierunek robienia zdjecia.

Do tej procedury PointCloud wykorzystuje punkty kontrolne. Wystarczy 10
charakterystycznych, dobrze oznakowanych punktdw na obiekcie, aby okredli¢
pozycje zdjecia w trojwymiarowej przestrzeni. Jedynym warunkiem jest ich dobra
widoczno$¢ na zdjeciu. Dodatkowe funkcje zapewniajq i usprawniajg import, reczne
wprowadzanie i
wyswietlanie tych punktow. 50

Za pomocq komendy

“image orientation" punkty

kontrolne sqg przypisywane (52

do odpowiedniego zdjecia.

4 Data: Czerwiec 2009



Po wykonaniu tych czynnosci PointCloud wylicza parametry orientacji zdjecia a

nastepnie ustawia je w poprawnym miejscu w przestrzeniu.
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Zorientowane zdjecie wstawione
jest w miejsce, z ktérego zostato
zrobione, prawidtowo w

odniesieniu do chmury punktow.

W trakcie procesu orientacji, zdjecie moze zosta¢ skorygowane o wyliczone przez

program parametry dystorsji obiektywu.
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Nawigacja z pozycji kamery

Ten rodzaj poruszania sie i orientacji w przestrzeni zostat specjalnie zaprojektowany
do pracy ze zorientowanymi zdjeciami. Wybierajgc tryb ‘camera navigation mode’
widok uzytkownika wstawiony jest i zablokowany w miejscu, z ktérego wychodzg
promienie rzutujgce zdjecia. Uzytkownik widzi projekt z ‘oka kamery’.

Oczywiscie mozliwe jest zblizanie, oddalanie czy obrdt zdjecia wokodt tego miejsca.

Zabieg ten znacznie utatwiac rysowanie w trojwymiarowej przestrzeni.
Dodatkowo, uzytkownik moze wybiera¢ pomiedzy réznymi trybami wyswietlania
obrazu.
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Udoskonalone rysowanie w trybie 3D

Analiza i modelowanie w trybie 3D zostaty znacznie usprawnione dzieki zastosowaniu
zorienfowanych zdjec¢. Rysunek 3D moze powstac teraz przy uzyciu jedynie paru
komend. Mozliwe jest rysowanie nie tylko na przecieciach z ptaszczyznami, ale takze
na przecieciach z cylindrami kubit. Teraz kazda komenda AutoCAD moze byc

wykorzystana do rysowania w trybie 3D.
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Rysowanie na podstawie zdjecia i na przecieciv z ptaszczyzng kubit, wpasowang w

chmure punktow.

Przeciecia w przestrzeni

Chociaz PontCloud wprowadza zupetnie nowqg opcje do $Srodowiska AutoCAD,
efektem jej wykorzystania jest powstanie standardowego punktu AutoCAD.
Tréjwymiarowe punkty tworzone sg na przecieciu promieni rzutujgcych dwaédch,
niezaleznych zdje¢ tego samego obiektu. Ich przebieg jest wskazywany przez

uzytkownika poprzez wskazanie tych samych obiektdw na obu obrazach.
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X S/ Promienie z rzutujace

\, z wyliczonym punktem Punkt przeciecia
§ i przeciecia oszacowany na srodku
b najkrétszego,
h wirtualnego odcinka
3 pomiedzy promieniami.

1

W ten sposdb mozna rysowac przy wykorzystaniu wielu, niezaleznych zdjec¢ tego
samego obiektu i w ten sposdb uzupetni¢ informacje pochodzgce z chmury

punktow.

W jaki sposob wyprobowaé nowe mozliwosci PontCloud Pro 5.0?

Klienci, ktérzy posiadajg wczesniejszg wersije mogg wyprobowac PointClod Pro 5 za
darmo. ChcielibySmy Panstwu zaoferowac takze uaktualnienie poprzedniej wersji.
Uzytkownicy, ktérzy posiadajg umowe na automatyczne aktualizacje otrzymujg

nowq wersje bez dodatkowych optat.

Kontakt

Laser 3D

ul. Krélowej Jadwigi 190C/2
30-212 Krakow
www.kubit-polska.com

Tel. kom. | +48 784 052 886

Lkubit
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