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La nostra storia
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Topcon Today

4900+ Employees | 93 Global Locations







Gli argomenti di oggi
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Soluzioni di tracciamenito e di verifica QA/QC per il building construction
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Building Construction nel mondo




Building Construction in Italia
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Gli Strumenti studiati per necessita specifiche
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Esempio di rilievo scanner topografico in situazione agevole

Discutiamo la differenza di lavoro tra un laser scanner con Inerziale e uno scanner Topografico.

Confrontiamo due metodi diversi di rilievo eseguiti su la stessa struttura

vediamo i numeri............

RILIEVO TOPOGRAFICO:

* N. di scansioni 14

*  Tempo dirilievo 4,5 ore

* Tempo di elaborazione 18
minuti

* Peso dei dati 6gb

+ Accuratezza corrispondente al
piano di progetto su caposaldi
topografici

* Rilievo verificabile da ogni
singola stazione
con misurate strutturate

RILIEVO AUTOMATICO:

* N. di scansioni 145

*  Tempo dirilievo 9 ore

* Tempo di elaborazione piu di
una settimana

* Peso dei dati 280 gb

* Nessuna accuratezza
corrispondente al piano di
progetto su caposaldi
topografici

* Rilievo non verificabile se non
per approssimazione
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22topcon Cosa posso fare con un laser scanner topografico?

Abbiamo spiegato un metodo accurato e produttivo che permette di risolvere molte situazioni diverse
A distanza di poco tempo anche grazie ai social se ne sente parlare specialmente nelle grandi costruzioni.




swTOPCON  Cosa posso fare con un laser scanner topografico?




#v TOPCON Cosa posso fare con un laser scanner topografico?

Navy Industries, Oil & Gas Industries
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Article

Diagnostic Multidisciplinary Investigations for Cultural
% Heritage at Etna Volcano: A Case Study from the 1669 Eruption
in the Mother Church at the Old Settlement of Misterbianco
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Topcon GLS-2000
in un rilievo 3D multi-sensore




Produttivita del movimento terra
Automatizzate la vostra flotta di macchine movimento terra

Machine Control




Storia del Machine Control

Per costruire la piramide di Cheope :

* 2,6 km cubi di materiale movimentato
e 100 mila uomini occupati
* 23 anniimpiegati




Storia del Machine Control

Nel 1836 lo Yankee Geologist, il primo
escavatore a vapore movimentava 380 metri
cubi di terra al giorno.

Un solo operatore avrebbe potuto lavorare le
stesse quantita necessarie per la piramide di
Cheope in “soli” 18 anni.

SNl




Storia del Machine Control

Il Marion 6360 costruito nel 1965 avrebbe potuto svolgere lo stesso lavoro di
movimentazione materiale in 31 giorni.

© Tom Rushing



Come nasce Il Machine Control




Cos’é quindi il Machine Control

Tecnologia ON BOARD connessa a sistemi e/o
soggetti esterni che ne determinano il
posizionamento

Esecuzione indicativa e/o automatica di un
progetto 2D e/o 3D




Machine Control Systems

Escavatore
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X52x Compass 2D
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Da X53i a MC MAX 3D
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Metodo tradizionale

* Impiego laser 1 0 2 pendenze

* Impiego personale a terra

» Necessari picchetti e/o riferimenti per
planimetria-quota

* Interpretazioni continue del progetto

e Verifica continua e ripetitiva del lavoro eseguito




Metodo GNSS - indicativo

PRO:

* Nessun’altra strumentazione impiegata, no
ulteriore personale

* Nessun picchetto presente

e Visione d’insieme dell’intero progetto

* Qualita di esecuzione £ 2 cm

CONTRO :
e Zone con scarsa ricezione (ostacoli ecc.)
* Possibilita di creare sovrascavo




Metodo GNSS - automatico

* Nessun’altra strumentazione impiegata, no
ulteriore personale

* Nessun picchetto presente

* Visione d’insieme dell’intero progetto

* Qualita di esecuzione £ 2 cm

* Impossibilita di eccedere il progetto da
parte dell’'operatore




Applicazioni tipo Escavatore

Scavo e riempimento (scavo cassonetti,
fognature, plinti — riempimento a
diverse quote)

Scarpate (strade, vasche - possibilita di
eseguire offset sui piani)

Fossi (scoli, drenaggi - possibilita di
sagomatura diretta con cambio benna)

Batimetria (scavi in immersione)

Demolizioni (martellone impiegato
come “benna’)
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Machine Control Systems

Dozer
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Metodo tradizionale 2D

* Creazione piano orizzontale
* Creazione pianisu 1l o 2 pendenze
* Verifica continua e ripetitiva del lavoro eseguito




Dual GNSS







Metodo 3D MC

PRO:

* Nessun’altra strumentazione impiegata, no
ulteriore personale

* Nessun picchetto presente

* Visione d’insieme dell’intero progetto

* Qualita di esecuzione £ 2 cm

CONTRO :
* Zone con scarsa ricezione (ostacoli ecc.)




Applicazioni tipo Dozer

* Profilatura piani (scotici, piazzali,
strade, riempimenti - possibilita di
eseguire offset sui piani)







Machine Control Systems

Grader

Kl




Sonic Control 2D
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Laser Control
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Single GNSS

3D




Twin GNSS 3D




Metodo tradizionale

* Necessari picchetti per planimetria-quota

* Impiego personale a terra per verifica continua e
ripetitiva

* Continue correzioni e rifacimenti



Metodo GNSS

PRO:

* Nessun’altra strumentazione impiegata, no
ulteriore personale

* Nessun picchetto presente

* Visione d’insieme dell’intero progetto

* Qualita di esecuzione £ 2 cm

CONTRO :
* Zone con scarsa ricezione (ostacoli ecc.)




Applicazioni tipo Grader

* Finitura piani (sagomature piazzali,
strade - possibilita di eseguire offset sui
piani)







MC Mobile

Mini Escavatori
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MC Mobile:

‘ Rilievo )
( Progetto
‘ Esecuzione )



Fase 1 - Rilievo

* Impiego LN150 per rilievo sito

e Strumentazione autolivellante

* Programma in ambiente Android

* Individuazione sito di lavoro

* Raccolta punti rappresentativi terreno




Fase 2 - Progetto

* Creazione progetto sullo stesso programma
* Semplicita d’'uso software — Pocket 3D

* Possibilita di navigare sul progetto

* Aggiunte e/o modifiche al progetto




Fase 3 - Esecuzione

* Passaggio automatico del progetto alla
macchina

* Semplicita d’'uso software — 3DMC

* Realizzazione in autonomia

* Aggiunte e/o modifiche al progetto per
interferenze




PRO:

* Figura unica coinvolta nell’intero processo

* Nessun picchetto presente

» Possibilita di continue verifiche e/o modifiche
* Visione d’insieme dell’intero progetto

e Qualita di esecuzione £ 1 cm

e lllimitati usi ed impieghi

CONTRO:
* Limitata area d’impiego (a/l momento)




Vantaggi del Machine Control

Introduzione tecnologia

¥

Automazione fasi di lavoro

Riduzione tempi esecuzione

et

Aumento produttivita

Precisione di esecuzione

et

Minori costi




Sicurezza

* Minor stress degli operatori

* Topografo non deve effettuare verifiche
continue in campo

* Nessuna misura diretta in zone pericolose

* Possibilita di caricare a display zone/quote di
pericolo
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Presentazione flusso di lavoro SmoothRide per le
ripavimentazioni stradali




Tecniche Attuali per il rifacimento stradale
Rilievo
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Tecniche classiche per il rifacimento stradale Fresatura




Tecniche attuali per il rifacimento stradale

stesa asfalto 2D




SmoothRide | RD-M1 System Components
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Acquisizione dei dati geometrici con RD-M1

Lo scanner RD-M1 permette di creare tramite una scansione, la nuvola di punti ed il DTM della superficie stradale esistente

Una volta riprogettata la strada, il modello 3D da eseguire lo si carichera sulle frese e/o vibrofinitrici per 'esecuzione. Il progetto
verra raffrontato alla scansione eseguita in tempo reale dal SW a bordo dei mezzi d’opera




Acquisizione dei dati geometrici con RD-M1
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Smoothride — Magnet Collage
Dalla Scansione alla Creazione DTM Rilievo (EGL)




Smoothride — Magnet Construction
Dal DTM Rilievo (EGL) al DTM Progetto




Analisi e valutazioni delle scelte progettuall
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Smoothride — RD-MC
Componenti Fresa




Delta Quota







Smoothride —
Fresatura a spessore Variabile con RD-MC




Smoothride —
Fresatura a spessore Variabile con RD-MC
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Smoothride —
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O sitelink3D

« Servizio Cloud

« Sincronizzazione dati di progetto

* Monitoraggio 3D cantiere in tempo reale
* Report dettagliati fasi di lavoro

« Uso di gettoni a scalare

 Support Desk
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Descrizione attivita dimostrativa

Sistemi utilizzati:

Topografia di inquadramento
GNSS Topcon HiPer HR

Metodo di misurazione
PP e NRTK

Proiezione
UTM32Nord — ETRF2000
RDN (Rete Dinamica Nazionale) i
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Tempi di lavoro:

RILIEVO IN CAMPO

GNSS

GLS2200

RD-M1

Awvio GNSS per utilizzo rete, PP immediato

Stazionamento per 8 caposaldi di appoggio in uso a Laser Scanner GLS-2200,
spostamenti inclusi - 45 minuti
Stazionamento per 13 scansioni statiche georiferite - 2 ore

Km 51,5 di tracciato rilevato - 1,06 ore
Quality assurance

ELABORAZIONE DATI

GNSS

GLS2200

RD-M1

Calcolo GNSS per utilizzo rete PP - 15 minuti
Stazionamento per 8 caposaldi di appoggio in NRTK (dati in tempo reale)

Elaborazione di 13 scansioni, registrazione immediata, scan process - 15 minuti

Km 51,5 di tracciato rilevato — 30 minuti
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