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Q1 Co to jest PointCloud?

PointCloud fo naktadka no F====arm=mmmms
AUtoCAD do  wizudlizacj | —
pracy z chmurg punktéw 3D.
Aplikacja ta wspomaga °

wykonywanie dokumentaciji

zabytkow, budynkow
historycznych, zaktadow
przemystowych i innych

obiektdw na kazdym poziomie
szczegotowosci. PointCloud i

pozwala na jednoczesng prace z chmurg punktow oraz zdjeciami, rzutami i
innymi obiektami CAD.

Chmura punktow moze byc¢ efektywnie przetwarzania w srodowisku AutoCAD
poniewaz zapewnia ono doskonate komendy do modelowania. Opcja
rozpoznawania obiekiu pozwala na jednoznaczng identyfikacje kazdego
punktu i odczyt tréjwymiarowych wspdtrzednych. Uzyskane w ten sposdb
dane geomeftryczne o zeskanowanych obiektach mogg by¢ wykorzystane w

innych, niezaleznych aplikacjach.

Q2 I jakimi wersjami AutoCAD wspétpracuje PointCloud?

PointCloud mozna zainstalowac na kazdej wersji AutoCAD 2004 do 2010, a
takze Architectural Desktop, AutoCADMap, Civil 3D itp.
PointCloud wykorzystuje wszystkie zalety systemow 32 bit i 64 bit.

Q3 Jakie typy skaneréw laserowych wspétpracujq z PointCloud?

Import chmury punktdw do AutoCAD staje sie o wiele tatwiejszy dzieki
formatowi PTC programu PointCloud. Prawie wszystkie dostepne na rynku
skanery go obstugujg. W przeciwnym wypadku dane mogqg zostac wczytane

za pomocgq pliku ASCII.
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Eksport plikdw PTC mozliwe jest z systemow takich jak:
e FaroScene (FARO)
llris3D-Parser (Optech)
e LaserControl (Zoller&Frélich i Leica HDS4500/6000)

e Polyworks (Inovmetric)

e JRC 3D Reconstructor (Gexcel/Topotek)
e RealWorlsSurvey (Trimble)

e RiScanPro (Riegl LMS)

e Scan Master (Topcon)

e Poinfools (pointools)

e LupoScan (Lupos3D)

e Scan Manager (3D Scanline)

e efc.

Dodatkowo istnieje mozliwos¢ bezposredniego importu plikdw Leica HDS PTZ,
ktére sg automatycznie konwertowane na binarne pliki formatu PontCloud
(*.ptc). Dane PTZ mogg by¢ tworzone za pomocqg oprogramowania takiego
jak:

e Cyclone Register

e Cyclone Viewer Pro

Q4 Jakiego typu obrazy sq wykorzystywane do pracy z PointCloud?

Funkcjonalno$¢ PointCloud polega min. na mozliwosci przetwarzania danych
3D zarejestrowanych skanerem laserowym, razem z informacjg pochodzqgcq z
wysokorozdzielczych zdjec. Zdjecia przeksztatcone do postaci ortophoto za
pomocg programoéw takich jak RealWorks Survey (Trimble), JRC 3D
Reconstructor (Gexcel/Topotek) lub RiScanPro (Riegl LMS)mogg zostac
bezposrednio zaimportowane do AutoCAD i wstawione w odpowiednie
miejsce w przestrzeni AutoCAD. Dodatkowo, wersja PointCloud Pro pozwala
na bezposredni import zorientowanych zdje¢ utworzonych przez RiScanPro
(Riegl LMS, scanposimages, undistorted images) or Reconstructor
(JRC/Topotek, ORI image files)
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Orientacja zdjec¢, czyli przypisanie im takiej pozycji, jakie zajmujg w
prawdziwej przestrzeni wykonana moze zostac w PointCloud. Parametry
orientacji wewnetrznej i zewnetrznej kamery ofrzymywane sq na podstawie
danych 3D (pomierzone tachimetrycznie punkty kontrolne) lub na podstawie
danych 2D (przynajmniej 10 punktow wspdlnych na zdjeciu i chmurze
punktow). W wyniku tego procesu otrzymujemy zorientowane w przestrzeni
obrazy, ktére mogqg zosta¢ nastepnie wykorzystane do:

1. Rysowania 3D za pomocqg zorientowanego zdjecia i wpasowane]

ptaszczyzny

2. Rysowania 3D za pomocg wiecej niz jednego zorientowanego zdjecia
Q5 W jaki sposob powstajq rysunki 3D?

Rysunki 3D powstajgce za pomocq zorientowanego obrazu i wpasowanej

ptaszczyzny:

Uzytkownik wskazuje punkt na zdjeciu, a
program oblicza przeciecie promienia
rzutujgcego z  wybranym  obiektem
(chmura punktow, ptaszczyzna,

cylinder). W ten sposéb powstaje punkt

3D, ktéry moze zostac¢ wykorzystany do

kazdej komendy AutoCAD.

Rysowanie 3D w oparciu o pare zorientowanych zdjec:

Uzytkownik wskazuje odpowiadajgce sobie punkty na 2 rdznych,
zorientowanych zdjeciach. Punkt przeciecia 2 promieni rzutujgcych zostaje

przekazany do paska polecen.

Q6 W jakim formacie zapisywane sq chmury punkiow?

Kazda chmura punktéw zaimportowana za pomocqg pliku ASCIl  jest
zapisywana w formacie PTC. Poniewaz format PTC jest bardziej kompaktowy
niz ASCII, pliki te mogqg byc¢ szybciej przywotywane. Elementy utozone sq w

nim w ten sposdb, ze jedynie niezbedne punkty wyswietlane sq od razu.
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Co wiecej, sqg one automatycznie sortowane w trojwymiarowej przestrzeni,
dzieki zastosowaniu drzewa 6semkowego (rekurencyjny podziat przestrzeni na
8 czesci o jednakowej wielkosci).

Pliki PTC przypisane sg rysunkom w AutoCAD w ten sam sposdb co obrazy,

zatem NIE zwiekszajg ich rozmairow.

Q7 W jaki sposéb uporzqdkowaé strukture chmury punktow?

R6znym czescig chmur punktow (np. pojedynczemu cylindrowi) mogq zostac
przypisane rozne kolory. Sektory mogg by¢ w danym momencie wyswietlone
lub ukryte. Uzytkownik ma bezposredni dostep do tych funkcji przez
menedzera sekcji, w ktérym organizuje on strukture danych wedtug wtasnego
uznania.

Narzedzie to jest bardzo przydatne woéwczas, gdy uzytkownik nie chce
pracowac z catq iloscig danych. Po wydzieleniu odpowiednich sekcji za
pomocg poligondw, szesciandw lub  przekrojow uzytkownik moze
zdecydowad, ktére z nich maja by¢ wyswietlane. W ten sposéb czes$c

chmury, z ktérg uzytkownik nie chce pracowac nie zajmuje pamieci

komputera. Kazdg utworzong sekcje mozna zapisa¢ do osobnego pliku PTC.

Rysunek 1 Definiowanie widocznych sektoréw (w tym przypadku jako przekroju); Ukrycie

pozostatych punkitéw; Wektoryzacja konturu
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Q8 Dlaczego PointCloud jest tak szybki?

Wyttumaczenie jest bardzo proste. Oszczednos¢ pamieci komputera wynika z
faktu, Zze jedynie widoczne dla uzytkownika punkty sg wyswietlane.
Oprogramowanie wykorzystuje skomplikowany algorytm, dzieki ktéremu
oszacowuije punkty widoczne od strony uzytkownika. Okreslono maksymalng
liczbe 0.7 miliona punktow (1024x768) mozliwych do wyswietlenia, nawet jezeli
chmura zawiera ich 30 miliondw.

Dzieki tym zabiegom PointCloud zawsze pokazuje punkty w odpowiedniej
kolejnosci. Punkty znajdujgce sie na dalszym planie (za innymi punktami), nie
sg wyswietlane. Dzieki temu, rysunek jest bardziej czytelny i zrozumiaty oraz

tatwiej jest na nim pracowac.

PointCloud wyswietlanie uzytkownik
O 0O O
L] B DDD O]
= 0 >
O O
08 o
O ;O
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[]

Rysunek 2 Jedynie punkty na powierzchni (ciemne punkty) sq widoczne dla uzytkownika
i wyswietlane w PointCloud. W czasie nawigowania zmienia sie zestaw wyswietlanych
punkiow.

Punkty w PointCloud zajmujg mniej pamieci komputera niz standardowe
punkty AutoCAD. Kazdy standardowy punkt AutoCAD niesie z sobg
dodatkowe informacje, tj. warstwa, nazwa czy tez styl. Aby nie obcigzac
pamieci komputera, dane w PointCloud nie zawierajg tych informacji, co
znacznie usprawnia prace. Chociaz chmura punktdw traktowana jest jako
pojedynczy obiekt w AutoCAD, uzytkownik moze wykorzysta¢ kazdy
pojedynczy punkt. Dzieki komendzie lokalizacji obiektu mozliwe jest
przyciggniecie kazdej linii, polilini a takze wymiaru do wybranego punktu.

W czasie korzystania z orbity 3D chmura punktdw jest przerzedzana tak, aby

utatwic uzytkownikowi jej rotowanie, nawigowanie i orientacje w przestrzeni.
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Q9 Jakie zalety ma funkcja ‘SendToKubit'?

PointCloud zawiera biblioteke (SendToKubit), dzieki ktdérej mozliwe jest
przekazanie wspotrzednych punktéw z zewnetrznego programu do AutoCAD.
Wspotrzedne te mogg by<¢ wykorzystane do wykonywania kazdej komendy,
ktora ich wymaga (nie tylko linia, poliginia ale takze kopiuj, obrdg).
Digitalizacja wykonywana jest w ten sposdb, ze punktdw chmury sg
wskazywanie w oprogramowaniu producenta skanera, a rysunek powstaje w

AutoCAD.
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Rysunek 3 Podczas digitalizacji podglad chmury punktéw moizliwy jest w oprogramowaniu
stuzqgcym do rejestracji skanéw (rys. po lewej stronie), a funkcja ‘SendToKubit’ pozwala na
import wspotrzednych potrzebnych do wykonania komendy w AutoCAD.
‘SendToKubit’" obstugiwane jest w nastepujgcych systemach:

e FaroScene (FARO)

e JRC Reconstructor (Gexcel/Topotek)
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e RIiISCAN Pro (Riegl LMS)
e LupoScan (Lupos3D)

e PlanarView (kubit)

Q10 Jaki jest sekret PointCloud Free Edition- wersji darmowej?

Koncept ‘Pay-Per-use’ proponowany przez kubit zrodzit sie na zyczenie
niektérych naszych klientéw, ktdrzy oferujgc swoje ustugi pragng przekazac
ostatecznym odbiorcom dane (chmure punktow) z mozliwoscig ich dalszej
obrobki i analizy.

Koncept: kazdy uzytkownik PointCloud moze udostepnic ostatecznym
odbiorcom pozyskane dane wraz z mozliwosciq ich edytowania za pomocg
wszystkich funkcji oprogramowania. Do uruchomienia PoinCloud FreeEdition
nie wymagana jest zadna licencja. Wersja darmowa jest aktywowana dla

okreslonej chmury punktow, ale bez ograniczen w stosunku do korzystaniu z

funkciji.
Uzytkownik skanera 3D Ostateczny odbiorca danych
PointCloud PointCloud
Petna wersja Free Edition
(z kluczem licencyjnym) (bez klucza licencyjnego)
Przetwarzanie Przetwarzanie
danvch danvch
Chmura Edveia ch Edycja chmury Nieaktywna
. ycja chmury nkté chmura
pUnkTOW pUhkTéW Py W niinkbtAw,

Rysunek 4 PointCloud Free Edition to tatwy transfer danych i wykorzystanie informacji

pochodzqgcej z chmury punktéw.

Posiadacz jednej licencji PontCloud moze aktywowac 10 zestawdw chmur
punktéw do dalszej edycji dla ostatecznego uzytkownika. Mozliwe jest

udostepnienie wiekszej ilosci aktywacii.
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Q11 W jaki sposéb moge wypréobowaé PointClod?

Funkcjonalno$¢ PointCloud moze zostac w petni przetestowana za pomocqg
darmowej wersji demonstracyjnej. Testowanie mozliwe jest na przyktadowych
danych w niej zawartych, lub na danych uzytkownika. Plik instalacyjny
znajduje sie na stronie internetowej kubit. Zachecamy takze do kontaktu z
naszym posrednikiem (wszystkie dane kontaktowe zamieszczone sq na

poczgtku dokumentu).

Q12 Jakie funkcje dostepne sg w PointCloud i wersji Pro?

PointCloud

Lista funkcji PointCloud Pro
Zarzadzanie chmura punktéw
Wstaw chmure punktéw (kubit PTC-format) X X
taduj chmure punktow X X
Wylacz chmure punktow X X
Ustaw aktywng chmure punktow X X
tacz chmury punktow X X
Usun chmure punktow X X
Ustaw parametry (Srednia odlegto$¢, szum) X X
Ustaw pozycje uchwytu X X
Import
Importuj chmure punktéw (ASCII) X X
Importuj pliki Leica HDS PTZ X X
Importuj Riegl RiSCAN Pro rsp — plik
projektowy - chmura punktéw X X

- zorientowane zdjecie X

- zdjecie orto X X
Import zdjecia orto X X
Trimble RealWorks Survey — import zdjecia orto X X
Sekcje
Definiuj przekroj X X
Przesun przekroj X X
Zmieh grubos¢ przekroju X X
Definuj wiele przekrojow - rownole do UCS X X

- wzdtdz obiektu AutoCAD X X
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Definiuj widoczng sekcje X X
Definiuj widoczna sekcje wewnatrz poligonu X X
Definiuj widoczng sekcje na zewnatrz poligonu X X
Przywré¢ poprzednio zdefiniowany ukfad sekcji X X
Menedzer sekji - pokaz/ukryj sekcje X X
- tworz nowg sekcje X X
- koloruj sekcje X X
- exportuj sekcje X X
- tacz sekcje X X
- sortuj X X
- taduj/zapisz/kopiuj/defibuj
sekcje X X
Ustawienia wyswietlania sekcji X X

Modyfikuje style wyswietlania punktéw chmury

Pokaz/ukryj zakres chmury punktow X X
Pokaz/ukryj uchwyt chmury punktéw X X
Modyfikuj wielko$¢ punktu X X

Narzedzia do digitalizaciji

Ustaw wysokos$¢ (ze wspotrzednych punktu) X X
UCS z ptaszczyzny X
UCS z przekroju X X
Wykrywanie nakladania sie sekcji i obiektow X

Praca z obrazami

Wstaw zorientowane zdjecie (kubit ORI format) X

Wstaw raster X

Zarzadzaj punktami kontrolnymi (definiuj, import, zmien rozmiar,

dopasuj, wyszukaj) X
Ustaw UCS na podstawie widoku X
Orientacja obrazéw X
Widok i nawigacja kamery X
Modyfikuj styl wy$wietlania zorientowanych obrazéw X

Rysowanie 3D z wykorzystaniem zorientowanych obrazow i
ptaszczyzn (chmura punktoéw, ptaszczyzna, cylinder) X

Rysowanie 3D — Punkt przeciecia z 2 obrazéw X
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Modelowanie 2D

Wpasuj przekroj X

Wpasuj przekroj — z narzuconymi restrykcjami X

Modelowanie 3D - Cylinder

Wpasuj cylinder X
Rysuj cylinder X
tacz cylindry torusem X
kolankiem X
cylindrem X
Wstaw facze X
Przeciecie wszystkich cylindréw X
Wysrodkuj cylinder (w sotunku do cylidra odniesienia) X
Skre¢ cylinder (w kierunku innego cylindra) X
Przeksztal¢ cylinder do linii osiowej X
Przeksztat¢ cylinder w bryte AutoCAD X
Tworz rurociag X
Modelowanie 3D - Plasczyzna
Wpasuj ptaszczyzne X
Wpasuj ptaszczyzne- z restrykcjami X
Rysuj ptaszczyzne X
Modyfikuj ptaszczyzne - Wydtuz (2 ptaszczyzny) X
Modyfikuj ptaszczyzne - Linia przeciecia (2 ptaszczyzny) X
Modyfikuj ptaszczyzne — Punkt przeciecia (3 ptaszczyzny) X
Modyfikuj ptaszczyzne — Nowy zasieg X
Modyfikuj ptaszczyzne — Modyfikuj zasieg X
Aktywuj chmure punktéw do Free Edition (wersji darmowej) X X

Dodatkowo PointCloud wykorzystuje identyfikacje obiektow AutoCAD oraz

umozliwia prace w réznych uktadach AutoCAD.
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