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Introducción. 

Pretendemos con este trabajo  de ESCANER, cubrir 

principalmente  los del tipo TLS, es decir los  Terrestrial Laser 

{ŎŀƴƴŜǊΣ Ŝƴ ŜǎǇŀƷƻƭ  ά9{/!b9w9{ ¢9ww9{¢w9{ [!{9wέΦ 

Comenzamos con  este comentario, porque la industria del 

escáner ocupa un rango amplio de estos equipos, que abarca 

desde los escáner del  tipo médico, los de documentos, los de 

barras  que diariamente vemos en supermercados, y también 

los llamados escáner de vehículos, que fundamentalmente es 

una caja  computarizada que prueba y verifica todas las partes 

funcionales  del automóvil, todos ellos de naturaleza e índole 

completamente diferente. Y pretendemos con este estudio,   

informar principalmente, a los  profesionales de la Topografía, de la Ingeniería Civil, de la  

Mecánica  Industrial, del Catastro,  a  los de los Sistemas de Información Geográficos, a  los que 

laboran en la  Fotogrametría Terrestre,  a los de Preservación del Patrimonio Histórico, y demás 

profesionales de las  Artes o Ciencias,  que necesiten de una representación fidedigna, con valores 

reales en Coordenadas 3D de los diversos  escenarios  que integren  un  proyecto.  He  tomado   

prestadas algunas ilustraciones encontradas  en tesis doctorales de  la Web, así como de algunos 

manuales de proyectos de Nasa, por  lo que doy las gracias por adelantado a los autores originales 

de los mismos. 

El Escaner TLS 

Un Escáner Terrestre de Laser, TLS, es 

un dispositivo, por lo general montado sobre 

un trípode o plataforma estable, que explora, 

por medio de un fino haz de Laser, los 

elementos del espacio circundante, en forma 

tal, que a cada punto del objeto explorado, se 

le asigna, las coordenadas reales que está 

ocupando en nuestro sistema de 

representación espacial. El dispositivo por lo 

general, se mueve a pequeños incrementos 

angulares de izquierda a derecha, y entre cada incremento, que representa una medida del Angulo 
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Horizontal del escáner, éste  queda en forma estática, y 

su telescopio, o un espejo giratorio, se mueve de abajo 

hacia arriba, y va disparando el Laser a intervalos 

predeterminados,  calculando con esos disparos,  la 

distancia entre el escáner y el punto, donde la luz laser 

se refleja y se devuelve. El margen del barrido vertical 

está de acuerdo a la ventana de exploración que le 

hayamos asignado, y que su tecnología permita. Este 

barrido de abajo hacia arriba, o viceversa, representa el 

Angulo vertical de la observación, y por lo tanto, si 

conocemos las coordenadas asignadas al centro del 

escáner, y conocemos el Angulo Horizontal, el Vertical, 

y la Distancia dada por el Laser,  se calculan  las 

Coordenadas del punto explorado.  Entonces, es fácil 

entender, que la precisión de las coordenadas 

obtenidas en cada punto,  depende, de la precisión que 

el equipo disponga,  para la medición de la distancia, y la precisión angular que el mismo exhiba.  

Tipos de Escáneres TLS. 

       Al definir los tipos de escáneres vamos primero a considerar, el rango de exploración, o 

alcance máximo de su Laser, y la tecnología empleada en el mismo, para situarlos en un universo  

de aplicaciones. La variable más común es, clasificarlos por la tecnología usada en la medición de 

distancia del Laser. Estas tecnologías  son principalmente, la  Medición por  Tiempo de Vuelo, y la  

Medición  por Desplazamiento de Fase. El 

primer tipo, o Medidores por Tiempo de Vuelo 

de la señal, se basan en la ecuación general de 

la velocidad y el espacio, es decir, se envían 

unos pulsos Laser  que se reflejan en el objeto,  

y se calcula el tiempo que tomó el pulso, desde 

que salió del escáner y regresó al mismo. Este 

tiempo, representa el espacio de ida y vuelta, 

por lo que tomamos la mitad del mismo. El 

método necesita de relojes o bases de tiempo 

muy exactas,  ya que un nanosegundo  1 ns 

representa 300mm de vuelo, lo que constituye 

un rango de 150 mm. La velocidad de muestreo 

en esta tecnología  es moderada, los más 

modernos de este tipo trabajan a velocidades 

de hasta  128 Khz, es decir, toma de 128.000 

puntos por segundo.  Lo más atractivo de estos escáneres, es su alto rango, es decir, algunos 

alcanzan  hasta 2000 metros de distancia. El otro tipo de escáneres son los  de medición por 
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Desplazamiento de Fase. Una señal senoidal de unos 8 MHz, modula el Laser en amplitud y viaja 

hasta el objeto, se refleja, y regresa hasta el Escáner, entonces bajo el principio, de que un ciclo 

entero de fase, es decir 360 grados de la señal senoidal, necesita recorrer el equivalente a la 

longitud de onda de la misma, se controlan  las mediciones de  fase en la salida, y en la entrada del 

escáner, por lo que en forma continua, se tiene en un contador,  la distancia al objeto o punto 

explorado. Esta modalidad de medición por Desplazamiento de Fase, permite un muestreo mucho 

más rápido que con el de tiempo de vuelo, muestreos de  hasta  1.2 MHz ( 1.200.000 puntos por 

segundo), y más, se encuentran en equipos ya en oferta en el  mercado. Debemos agregar,  que 

después de alcanzada la distancia, de la longitud de onda de  la señal senoidal  moduladora,  el 

contador de distancia, se pone otra vez en cero, es decir, nos encontramos con un proceso de 

ambigüedad. Estos equipos son muy precisos, y  muchos de ellos son de precisión sub milimétrica, 

pero limitados por lo general, a distancias de medición  inferiores a los 100 metros, pero  han 

anunciado sistemas de Fase  AMCW, con modulación de dos y tres señales al mismo tiempo, que 

permiten al vuelo, corregir la ambigüedad en rangos muchos más altos, estos sistemas  son muy 

recientes, pero prometen nuevas perspectivas en los diseños. 

 Escáneres Terrestres y Aéreos (LIDAR). 

        Dentro de los escáneres terrestres, existe una versión dinámica de los mismos, que es 

básicamente, un sistema compuesto por uno o dos  escáneres, montados sobre el techo de  un 

vehículo, donde los escáneres exploran a la derecha e izquierda del mismo, un corredor de unos 

300 metros de ancho,  con detalles milimétricos de todos los puntos del terreno que va 

recorriendo. Este  vehículo lleva montado un sistema GNSS (GPS + GLONASS + GALILEO), 

conjuntamente con una plataforma inercial o IMU, que mantiene la precisión en las coordenadas   

en los momentos de sombra, es decir, cuando los satélites son insuficientes para mantener el 

tiempo real  RTK en forma dinámica.  Más adelante detallaremos sobre esta tecnología. 
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     Por supuesto que en este punto que mencionamos los escáneres  móviles, no podemos dejar de 

nombrar los Escáner Aéreos o  LIDAR, los cuales consisten en un dispositivo Laser montado sobre 

un helicóptero o en un avión, apuntando hacia abajo,  que barre una ventana de 45 grados 

aproximadamente, de derecha a izquierda, y viceversa, y con el movimiento de la nave sobre una 

ruta pre programada,  va tomando los puntos de un pasillo, o corredor, que de acuerdo a la altura 

de la aeronave, presenta un mayor o menor ancho de cobertura  exploratoria. Estos sistemas 

montados  en helicópteros,  cubren  más o menos  200 metros, lateralmente al eje de vuelo. 

Montado  a bordo de  aviones, se efectúan  vuelos más altos y los pasillos o corredores pueden 

alcanzar el ancho de un kilometro. También van equipados de un sistema GNSS por lo general RTK,  

o Cinemático con post proceso, que conjuntamente con el IMU, o sistema Inercial, proporcionan  

puntos de  coordenadas con valores de error inferior a los dos centímetros. Estos sistemas, 

conjuntamente con una cámara digital, son las bases de la fotogrametría moderna. Ya en nuestro 

país existen varias empresas, que están  levantando corredores  para diseño de vías férreas o 

estudios de líneas eléctricas.   Sería deseable  que al menos los organismos del  estado posean y 

trabajen con estas tecnologías, ya que desde el punto de vista económico, compite con los 

métodos clásicos de levantamientos de terrenos, sumado a la velocidad con que se puede ajustar 

cualquier cronograma de proyecto si se trabaja en esta forma.  

Aplicaciones  de los  ESCANERES según Tecnología de Medición. 

       Existen muchos trabajos, donde las distancias entre los objetos a levantar  y el escáner, 

nunca pasan de los 70 metros, este es el caso de la mayoría de las fachadas, bóvedas  y  otros 

elementos de los edificios históricos, también en el levantamiento o catastro de  plantas 

industriales,  refinerías, estaciones de flujo, patio distribuidor de corriente, salas de maquinas, 

etc., etc., etc. Y al mismo tiempo, se desea una gran 

densidad de puntos, de todos los objetos, bien sea, para la 

restauración posterior del monumento,  en el caso de un 

patrimonio nacional, o que se desee conocer las 

deformaciones,  entre escaneos, realizados en diferentes 

épocas,  a  tuberías, reactores,  pantallas  protectoras de 

concreto, o cortinas y taludes de represas y demás. En 

estos casos, es necesario un escáner, que en forma rápida, 

tome una gran densidad de puntos, con distancias 
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menores entre ellos a  2 mm., o tal vez 0.5 mm entre cada punto medido. Para cumplir con lo 

anteriormente expuesto, los del tipo  de Desplazamiento de Fase se prestan excelentemente para 

estas aplicaciones.    

Sin embargo, existen otras situaciones, donde necesitamos realizar levantamientos de 

escenarios a grandes distancias, como un gran condominio industrial para tanques, la medición de 

las deflexiones de un puente, como pudiera ser el del Lago de Maracaibo, o situaciones de un 

frente minero, y en estos casos, necesitamos realizar escaneos a distancias hasta de 2 Km, con 

escáneres de Tiempo de Vuelo de Señal, los cuales nos facilitan precisiones mejores que  1 cm, y 

trabajan en forma confiable. 

 También con frecuencia, se suelen clasificar los escáneres dependiendo  de la ventana de 

visibilidad de los mismos, que  está asociada a su tecnología óptico-mecánica. Los tipos de escáner 

de acuerdo a la visibilidad son: 

 ------- Tipo cámara. Por lo general  el cuerpo no  gira horizontalmente y su campo de vista está 

limitado a ángulos desde 30 a 45 grados en horizontal, y unos 60 grados máximos en vertical. 

Están bastantes limitados a un ancho de escena específicos, y consisten desde el punto de vista 

óptico, en un espejo interno que incrementa su ángulo horizontalmente, para que otro espejo 

interno realice un barrido desde arriba hacia abajo o viceversa,  disparando el Laser en  los 

incrementos adecuados al sistema. Escáneres de este tipo, son los de TRIMBLE  GX,  y OPTECH  

ILRIS entre otros. Se denominan tipo cámara, porque su visibilidad, campo de acción y 

operatividad, son muy parecidos a los de una cámara de fotogrametría terrestre.   

                            Cámara                                Híbridos                            Panorámico   
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------- Híbrido. El cuerpo del equipo gira a pequeños intervalos horizontales, y en cada intervalo, el 

espejo oscilante se mueve desde arriba hacia abajo en forma similar a los del tipo cámara, entre 

estos están el F+Z, el cual es similar en forma, a una estación total topográfica. Existen otros como 

por ejemplo los de RIEGL, que tienen  en vez del  espejo oscilante, un prisma giratorio poligonal, a 

alta velocidad, y realiza  un barrido súper rápido, como es en el caso del RIEGL VZ-400 que toma 

puntos a velocidades de 128 mil por segundo, siendo éste el más rápido en ésta categoría.  Con 

algunas limitaciones en el barrido vertical, puede girar 360° y tomar todo lo que tiene alrededor. 

------- Panorámico. Estos escáneres giran horizontalmente, y tienen a sus vez un espejo rotativo 

vertical de alta velocidad, que les permite tomar prácticamente todo lo que tienen a su alrededor, 

exceptuando la parte inferior donde está situado el trípode. Suelen ser del tipo de Desplazamiento 

de Fase, como consecuencia, limitados en distancia,  y algunos como el Callidus o los de Faro, 

suelen muestrear a velocidades, hoy día, superiores al millón de puntos por segundo. 

Parámetros  utilizados  en el Escáner. 

       Si le echamos un vistazo a cualquier folleto de escáner, nos encontraremos con unos datos 

que posiblemente no nos sean familiares, se pretende con lo que  continúa,  que cualquier usuario 

potencial de escáner, sepa interpretar correctamente los parámetros que lo identifican, y entre los 

principales están los  siguientes: 

------ Tecnología.  Previamente hemos definido los  escáneres que se basan en Medición por 

Tiempo de Vuelo de la señal, o los que se basan en el Desplazamiento de Fase  Modulada.  Los dos 

tipos son de construcción interna completamente distintos, y como  adelante veremos, se usan en 

tareas diferentes. 

Vemos a la izquierda el esquema para cálculo por 

Tiempo de Vuelo y más abajo la formula que se emplea 

para el cálculo de la distancia.  Por ejemplo, si deseamos 

aplicar la formula para calcular el tiempo de vuelo de 1 

mm es decir 0.001 metro, tenemos lo siguiente:       

 

 

Cuyo resultado de  6.7 picosegundos,  se medirá la distancia de 1 mm. 

           En el método  de Desplazamiento de Fase, denominado AMCW, Modulación de Amplitud 

Continua por Onda, la situación es algo diferente;  se compara la fase de salida de la onda, con la 
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fase que la misma exhibe  al regresar, y dependiendo de la frecuencia de modulación, se extrae, 

άƭŀƳōŘŀέ ƻ ƭŀ ƭƻƴƎƛǘǳŘ ŘŜ ƻƴŘŀΣ ǇŀǊŀ ŎŀƭŎǳƭŀǊ ƭŀ ŀƳōƛƎǸŜŘŀŘ ȅ ƭŀ ŘƛǎǘŀƴŎƛŀ ǘƻǘŀƭ ǊŜŎƻǊǊƛŘŀ ǇƻǊ Ŝƭ 

Rayo Laser. 

S  representa la mitad de la distancia, 

que como vemos es función del 

número entero de longitud de onda, 

mas la fracción que corresponde al 

cambio de fase de la misma. 

 

 

 

 

 

-------  Rango  de Medición. El Rango de Medición o alcance del escáner, está primariamente 

asociado a la Tecnología del mismo. Los  de Desplazamiento de Fase suelen tener alcances cortos, 

con  rangos de medición  inferiores  a los 100 metros, y  suelen especificar esta distancia de rango  

άŎƻƳƻ ƭŀ ƳŜŘƛŘŀ ǎƛƴ ŀƳōƛƎǸŜŘŀŘέΣ Ŝǎ ŘŜŎƛǊΣ ŘŜǎǇǳŞǎ ŘŜ Ŝǎǘŀ ƳŜŘƛŎƛƽƴ ŜǎǇŜŎƛŦƛŎŀŘŀΣ Ŝƭ ŜǎŎłƴŜǊ 

empieza a medir desde cero. Por ejemplo, un escáner cuya ambigüedad está establecida en 78 

metros (Z+F), y medimos distancias de 100 metros, la lectura presentada será el exceso de 78 

metros, presentara una medición de 22 metros, en ese punto de 100 metros. Por lo tanto, con 

esta tecnología hay que tomar ciertas precauciones al realizar un escaneo. Si bien esto es un 

inconveniente, tiene otras ventajas que estudiaremos, y  que solo esta tecnología puede suplir.  

 La tecnología de Tiempo de Vuelo de la Señal, tiene un rango mucho mayor, la mayoría  

de estos equipos ofrecen alcances entre los 300 a 700 metros, pero fabricantes como Optech y 

Riegel tienen modelos con alcances    superiores  a los dos  kilómetros.  

---------- Tipo de Laser y Potencia de Salida. A este momento casi todos los LASERES usados en 

escáner  son del tipo infra rojo, invisibles,  pero LEICA utiliza un Laser verde, Clase 3R, y las  

potencias de salida  van desde  2 mili vatios  hasta 45 mili vatios, por lo que es necesario  que 

definamos, las diferentes Clases de LASER,  ya que la clasificación está basada de acuerdo a los 

daños que estos  puedan causar a los organismos humanos, concretamente al  sistema ojo y 

visión. 

  Clase.                     Distintivos de la clase         

      1          Seguro para el ojo humano, bajo cualquier condición. 
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    1M        Seguro cuando se mira directamente, sin ninguna ayuda óptica, pero puede                                                                         

                 ser  peligroso si se observa por medio de objetos ópticos: lupas, colimadores, etc. 

2          Estos son  los Láseres visibles, suelen ser seguros si se miran accidentalmente, pero si                        

se observan en forma  continua, o si inciden sobre la retina por más de 0.25 seg, se pueden crear 

problemas. 

2 M        Estos son Láseres visibles, esta clase de Laser es segura si se miran en forma 

rápida,  pero pueden causar lesiones si se miran con cualquier instrumento óptico. 

    3 R        La radiación en esta categoría está calificada de bajo riesgo, pero de 

peligrosidad  potencial. El límite de esta clase es 5 veces el límite aplicable a la clase 1, o a la   clase 

2  para laser visible. Típicamente lo componen los láseres de onda continua con potencias de 1 a 5 

mw. 

    3 B        La radiación en esta clase es peligrosa. Para un Laser continuo la potencia máxima 

para  no hacer  daño al ojo humano es de 50 mw. La radiacion no solo es peligrosa sino que 

ocasiona daños   también para la piel. Sin embargo se puede ver la radiación en forma difusa. 

     4          Esta es la clase mas peligrosa de los LASERES, y ver la radiación bien sea en 

forma   directa o difusa es  súmamente peligroso. La clase 4  de LASER,  es capaz de 

incendiar  objetos, cuando el  laser incide sobre ellos  en forma directa. 

------ La  Precisión.  La precisión, como en cualquier otro instrumento de medición, viene dada por 

qué cerca está la medición realizada con el escáner de la medición verdadera, expresada 

generalmente  como la media cuadrática de las observaciones. De nuevo, se establece el 

compromiso entre las diferentes 

tecnologías;  el escáner basado 

en Desplazamiento de Fase con 

menor rango, son los más 

precisos, que suelen estar por 

debajo de los 3 mm en todo su 

rango de medición. Los basados 

en Tiempo de Vuelo de la Señal, 

exhiben a corta distancia una 

menor precisión, pero queda 

completamente compensada a distancias intermedias y largas. Típicamente estos escáneres 

muestran precisiones entre  5 y 15 mm. Debido a que la precisión está asociada a la reflectancia de 

los objetos, que mas adelante veremos con detalle, es común que los fabricantes muestren la 

precisión bajo una reflectancia del 18%. 

------ Repetitividad.   La repetitividad  es la capacidad del escáner de mostrar medidas similares 

para el mismo, o los mismos puntos. Está asociada  a la desviación estándar del sistema,  que está 

funcionalmente asociada a  los elementos que garantizan estabilidad mecánica, y  estabilidad en 

los patrones de tiempo,  así como la estabilidad en la generación de frecuencias, durante el lapso  

que toma  la medición. La repetitividad es muy importante, cuando  se desea  re escanear  toda o 
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una porción de la escena, ya que los puntos  tomados deberían  en forma ideal ser los mismos. Los 

instrumentos de fase suelen exhibir repetitividad a veces por debajo del milímetro, los de Tiempo 

de Vuelo de la Señal, suelen presentar repetitividad de 3 a 5 mm, la cual es bastante buena para 

escenarios de medio largo alcance.  

------ Densidad de Puntos. Resolución del Escáner.  De acuerdo a lo que se desea realizar dentro 

del proyecto, vamos a establecer un compromiso para la densidad de puntos en la toma de la   

escena. Es decir la densidad de puntos está asociada a la distancia entre los puntos dentro del  

modelo. A veces queremos una separación máxima entre puntos de 1 mm., por ejemplo, en 

estudios de deformación de una caldera, o de un reactor en una planta de refinación,  pero si 

estamos tomando, las paredes de una edificación o un montón de mineral, para calcular el 

volumen, realizaremos el escaneo posiblemente con distancias entre puntos de algunos 

centímetros. Basta decir que a mayor densidad empleada, requerirá mucho más tiempo para 

realizar el escaneo. Por lo general, los escáneres ofrecen varias densidades de puntos, que como 

hemos discutido se aplican de acuerdo a la aplicación. Suelen denominarse, fina, intermedia y 

gruesa.  El  estudio inicial de un escaneo de 360 grados, posiblemente se realice en la forma 

gruesa, y posteriormente las partes de más interés, en forma fina. Ya que puede diferir entre unos 

minutos para la gruesa, y de algunas horas de labores de escaneo, para la medición en modalidad 

fina, tiempo que depende también  de la ventana de visibilidad asignada. No confundamos esta 

resolución del escáner, o densidad de puntos,  con la resolución de la distancia, o la resolución  

angular, que son expresiones  de las  unidades mínimas que las mediciones  presentan, por 

ejemplo, la resolución de distancia o unidad mínima en distancia es de 0.1 mm, y la resolución 

angular está expresada en segundos de arco.  

 ------ Parámetros Eléctricos.  Es muy importante conocer los parámetros eléctricos, entre los que 

destacan el Voltaje de operación, consumo  de corriente en plena operación, el  tipo de baterías, la  

duración de las mismas, conocer si se pueden reemplazar en caliente o si hay que detener o  no, el 

escáner para hacerlo. Conexión de baterías externas, así como el conjunto de  cables y accesorios. 

------ Parámetros Físicos y Ambientales.  Entre los parámetros Físicos, el peso del equipo  es 

importante y deseamos un escáner que pudiese ser tan portátil como una Estación Total. En 

promedio pesan  entre 9 y 14 kilogramos.  El SELLADO de la unidad viene especificado por la 

norma IPX, IEC, y en general, están bien protegidos contra la humedad, así como protección por  
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lluvia y chubascos. Existen versiones de sellado  que incluso califican para trabajar dentro de 

ambientes altamente  explosivos, y por supuesto este estándar adicional incrementa el costo en 

forma drástica. La temperatura de Operación es muy importante, y en un ambiente tropical, se 

deben tomar precauciones logísticas a fin de que el escáner no se caliente, ya que el nivel de ruido 

en la señal aumenta, con la consiguiente pérdida en precisión. La temperatura de trabajo, 

anunciada por la mayoría de ,los fabricantes  suele ser entre -10° y 40 ° C, con excepción de  Z+F, 

que especifica hasta los 45 C, y hacen énfasis en que el escáner tiene un dispositivo compensador 

de auto calibración por temperatura. Respecto a los demás, en un ambiente cómo el nuestro, se 

deben  tomar precauciones.  

------ La Reflectividad o Reflectancia.  Observamos que la distancia cubierta por el escáner 

depende en parte de la  reflectividad de los objetos a levantar, ésta reflectividad viene expresada 

en este caso por la relación entre la imagen incidente y la imagen reflejada en porcentaje, 

respecto a una dirección específica. 

También se expresa como la 

reflectancia de una tarjeta KODAK 

White ISO  o KODAK GREY, las cuales  

tienen equivalencia con las relaciones 

porcentuales. Debido a que la relación 

señal ruido  o S/N, es en parte la responsable de la precisión y de los errores durante la medición,  

y que la S/N  está correlacionada  con la reflectancia del objeto, es común que los fabricantes 

muestren la precisión y rango de distancia  del equipo, en base a una reflectancia del 18 %, y  sin 

interferencias externas de ninguna clase.  

-------  Formatos de Archivos.    A éste momento, no existe un estándar para los formatos de 

archivo de los escáneres, cada fabricante por lo general, muestra un formato de archivo en ASCII, 

generalmente para intercambio con otros programas,  y otro formato más complejo en binario, 

que suele ser mucho más rápido en las operaciones de carga y descarga de las nubes de puntos. 

También en el mercado existen programas de utilidad para comprimir datos en forma eficaz, uno 

de ellos el COMPRESOR, está ganando bastante terreno, ya que sobre todo en los LIDAR, o escáner 

aéreos, los archivos, productos de cualquier trabajo suelen estar en el orden de  Giga Bytes.  Los 

formatos  más comunes que encontramos cómo archivos de intercambio son:  3DD, VTP, DXF, 

OCT, ASCII, SOP, JPB, BMP, TIFF, SDB, LAS, OBJ, STL, PLY, POL, que corresponden a  escaneos, 

nubes de puntos, puntos de   control, OP Matrices, imágenes, nubes de puntos organizadas, 

PoliData, poligonales, secciones, planos y vistas aéreas. La disciplina del escáner está en plena 

evolución, y ya los colegios e instituciones profesionales están investigando en sus comités para la 

elaboración de estándares apropiados y eficientes. La mayoría de estos archivos son voluminosos, 

y requieren de una plataforma con capacidad de proceso rápida, además de un CAD de diseño, 

que pueda manejar gran cantidad de memoria, y la mayoría hasta ahora de los fabricantes que 

hemos observado usan Micro Station, como sistema para manipular los productos secundarios de 

la nube de puntos.  
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Características de   Sistemas  Típicos.  

       Como ejemplo de estas especificaciones vamos a presentar  varios escáneres: TOPCON, RIEGL 

y  LEICA, sin menoscabo del resto de las marcas, que sin duda  producen  productos excelentes, 

pero no es el propósito presentarlas todas en este estudio. Empecemos  por un producto que  

TOPCON ha presentado  recientemente, y que ha puesto en vilo a los fabricantes de los mismos, 

ya que promete bajar los precios del mercado. El GLS-1000 es un escáner auto contenido, de  

medio alcance, con un poderoso sistema de comunicación WIFI, que permite incluso el 

controlarlo, mientras nos encontramos sentados dentro del vehículo. Tiene compensador de doble 

eje, batería integrada y guarda en su propia memoria. A este anuncio le sigue el realizado el 

primero de Marzo 2010, el  modelo GLS-1500, con velocidad de captura de 30.000 puntos por 

segundo, los datos aportados por TOPCON están en el apéndice, en ingles original. 
   

                                                                   

   

CARACTERISTICAS   DEL  SISTEMA   

Alcance Máximo con reflectividad especifica 330m  al 90%, 150m al 18% 

Alcance calculado al  18% de reflectividad 150m .  Mantiene el enfoque y la misma precisión desde  1m   hasta 150 metros. 

Alcance  Mínimo 1m 

Precisión típica de un solo punto Precisión en distancia: +-  4mm a 150m 

Precisión angular !ƴƎǳƭƻ ǾŜǊǘƛŎŀƭΥ сέ ǇǊŜŎƛǎƛƽƴΣ !ƴƎǳƭƻ  ƘƻǊƛȊƻƴǘŀƭΥ сέ  ǇǊŜŎƛǎƛƽƴ 

Tecnología de Medición Pulsos, Tiempo de Vuelo de la Señal 

Color Invisible (Laser seguro al ojo humano), se puede usar en Aeropuertos inclusive. 

Clase del Laser Clase 1  / El GLS-1500 tiene una matriz prismática que conserva el enfoque. 

Velocidad de escaneo GLS-1000 captura  3,000 puntos/segundo, y el GLS-1500 toma  30.000 puntos/segundo. 

 Densidad del escaneo (Resolución) Punto laser: 6mm at 40m, Densidad Máxima de muestreo: 1mm a 100m 

Campo de Visibilidad  (Por escan) ----- Ventana de escaneo Horizontal: 360° (máximo), Vertical: 70° (máximo) 

Cámara Digital de Imagen 2.0 megapixels digital camera 
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PROPIEDADES   ELECTRICAS 

Fuente de Poder Batería  en el propio aparato de  Litio-ion BT-65Q x4 

Consumo de Corriente <25W 

Tiempo máximo de operación Approx. 4.0 horas por 4 pcs 

Intercambio de baterías en caliente Reemplazo sin apagar  (2 por 2) 

AMBIENTALES 

Temperatura de Operación +32°F a +104°F (0°C a +40°C) 

Temperatura de Almacenamiento +14°F a +140°F (-10°C a +60°C) 

Sellado al Poli/Humedad IEC Especificación IP52 

FISICAS 

Dimensiones 9.5 in. x 9.5 in. x 22.3 in. (240mm x 240mm x 566mm) 

Peso 35 lbs. (16kg)  sin baterías y sin base niveladora 

 

Escáner Riegl VZ-400  

La conocida tecnología Riegl de análisis de la forma de onda completa de la señal láser (FULL 

WAVE FORM), utilizada en los escáneres laser aerotransportados LIDAR, se introduce por primera 

vez en un escáner láser terrestre. Esto permite que el escáner laser Riegl VZ400, pueda superar 

zonas de sombra debidas a la vegetación. El nuevo escáner láser Riegl VZ-

400 es el primer escáner que usando Tiempo de Vuelo y LASER Clase 1, que 

alcanza velocidades de adquisición de 125.000 puntos / seg. Su gran 

alcance (> 500 m) y su precisión (+-4 mm), Y REPETIBILIDAD de +- 2mm, 

hacen de él un instrumento extremadamente versátil y adecuado, en 

numerosos campos de aplicación. 

El VZ-400, es el único escáner láser terrestre del mercado que tiene un 

sistema GPS, un sensor de inclinación interno de doble eje y una brújula 

integrada para la geo referencia y la alineación de los diferentes escaneos 

realizados, sobre el mismo proyecto. 

La adquisición de las tomas de datos, se pueden realizar remotamente a 

través de interfaz LAN / WLAN, o controladas directamente a través de un 

teclado y una pantalla integradas en el instrumento, guardando los datos 


