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CARACTERISTICAS DEL SISTEMA

La presente documentaciotescribe los equipos empleadopor INSICA y sus
caracteristicas

1. SistemaliDAR aerotransportado

El sistema LIDAR aerotransportads unsistemaque utiliza una técnica dearrido

optico con pulsos lasgrara recoger informaciodel terreno. El sistema escaner laser
genera coordenadas tridimensionales de millones de puntos sobre la superficie terrestre
en un corto periodo de tiempo.

Imagen1 Sistema INSICA montado en Helicoptero

2. Descripcion detallada del sistema

ediante se&sha LiDAR

El FLI-MAP (FastLaserlmagingi Mapping Airborne Platform) es un sistema LIDAR
montado en helicoptero disefiado para adquirir informadeinterreno y orientado
especialmente a la captacion de largos corredores
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Integra vari@ componentes como sonl&er(LIDAR), camaras fotogréaficas y camarasy
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de video, obteniendo una herramienta de medicion e interpretacion de gran capacidad.
©

La gran demidad de puntos y la alta precision de los datos del sistemdARI
combinado con la cobertura fotografica del pasillodiche, permite cartografialos
objetos existentes en el terreno, obtener Modelos del Terreno y determinar con gran
precision la alturae los obstaculos o cruzamientos.

a la obten
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Calculo de posicidn
por distancia

Imagen2 Operacion con el sistema LIDAR

Un paquete informatico de procesamiento (FLIP i®pprciona diferentes filtroy
funcionalidades de CAD para aplicar sobre los millones de plagesDicho software
permite la sincronizacion total de las imagenes de video y fotografias, proporcionando
capacidades adicionales al operador en la extraccion de informacion valersa dep

los datodaser
nd

<
En el sistema FEMAP se pueden diferenciar dos partes principales, el equifo
aerotransportado y el equipo de tierra. Ambos son esenciales para llevar a cago el
trabajo de forma correcta.

2.1. Equipo aerotransportado

El equipo aestransportado caiste en una estructura que se acapla parte inferior
del helicoptero, un ordenador centyahonitoresen la cabina.

topografia mediante st

La estructura acoplada a la parte inferior del helicoptero consta de tres partes, que éon el
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estructura montada.
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LM-1200-1 CARGD RACK
ASSEMBLY (REF)

LM-2230~1 CARRIAGE MOUNT
ASSEMBLY (REF)

M-2305-1
BOOM ASSEMBLY

LK-2305-2
BOON ASSEMBLY

llustracion3 Disefio del sistema LiDAR

El armazoén contiene todos los sensores, los cuales estan conectados al ordenador central

ubicado en l&abina del helicoptero.

El ordenador centrakegistra los datos captados, calculando la informacién de

navegaci-n en tiempo real y proporcionando

vuelo.

Todo el sistema lo controla un operador usando un oddemrtatil conectado al

ordenador central. ElI operador dispone de un software avanzado con el que va
comprobando que se recubre la zona que debe ser captada. Ademas en dos pantallas de

video observa las imagenes obtenidas por las camaras.

Como todos los seaees se sitian dentro de una estructura rigida, todas las distancias
entre los sensores son fijas. Estas distancias se calibran cuidadosamente, haciendo

mediciones adicionales tras el montaje del equipo.

2.1.1. Laser

épante senha LiDAR

El sistema FLAMAP utiliza un laseeséaner de 150 kHde frecuencia para asegurar laS
precision y calidad de los datos. I&terobtiene 1.000 mediciones por cada escaneo
tiene un angulo de barrido de 60°.

fla.ge

El lAserescanea a una velocidad de 150 veces por segundo, dando como resultad
de 150.000 puntos por segundo.

cion de

topogra

Cada registro del escaner contiene el instante en que se hizo la medicién, la orlent&mon
del laser informacion sobre la verificacion de datos y deteccion de errorese e

atos para la

informacion sobre la intensidad de la sefial.

Segun la Claficacion delaserUNE EN 608251 /A2-2002, estdaseres Clase 1:

i Pr o dlaserque sn seguros en todas las condiciones de utilizacion razonablemgnte
previsibles, incluyendo el uso de insgrumen
es necesario tomar medidas especiales durante el vuelo.
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Imagen4 PuntosLiDAR obtenidos de una zona urbana con color real y color segun altura
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