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Rodzaje pomiardow zaplanowane w projekcie:

v" GPS RTK Station
(EPP TOPCON Hiper PRO)

v’ Lidar — lotnicze skanowanie laserowe
(Topograficzny: Riegl LMS Q560i; TopEye)
(Batymetryczny: HawkEye Il)

v’ Echo-sonda
(ODOM DigiBar Pro Sound Velocity Profiler)

v Mareo§rafy
(E-Sea Tide Guage)

Dodatkowo:

v’ Lidar - mobilne skanowanie laserowe — wspétpraca z GISPRO
(Mobile Mapping System/ Mobile Laser Scanning) Riegl VZ-400, VQ-250

v Kamera
(Mobotix M12 D45 N45)

»,
.
N

s u
o":
Sk 1

w
c
%



24 Maja 2011, Gdansk

nr)ﬂ.q 278

5 m.“e
&

@\? n sV




-~
(%]
C
©
he;
O
-
—
o
(@]
©

@
=
<
(@]

T 1y,

<%
S gt
a %m

2
Mn m‘vo



Pomiar catego obszaru badan z wykorzystaniem GPS RTK
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Pomiar obszarow testowych z wykorzystaniem GPS RTK
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Pomiar GPS RTK
Obszar 1

Przed sztormem
6.10.2009

Po sztormie
20.10.2009



Lidar — lotnicze skanowanie laserowe
N\

(Batymetryczne: HawkEye Il)
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Lidar — lotnicze skanowanie laserowe (Urzad Morskie w Szczecinie)
(Topograficzne: Riegl LMS Q560i; TopEye) A
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Profile batymetryczne




Profile batymetryczne i wyinterpolowana na ich podstawie batymetria
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Lidar — mobilne skanowanie laserowe (Mobile Mapping System/ Mobile Laser Scanning)
Riegl VZ-400, VQ-250
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Lidar — mobilne skanowanie laserowe (Mobile Mapping System/ Mobile Laser Scanning)
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Lidar — mobilne skanowanie laserowe (Mobile Mapping System/ Mobile Laser Scanning)
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04.07.2009 - 08.09.2009
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