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Zakup i dostawa licencji na oprogramowania dla Uniwersytetu Opolskiego 
w ramach projektu naukowego pt. "Badania archeologiczne w kościele pw. Podwyższenia Świętego Krzyża w Opolu (Katedra Opolska)” 

część nr 1 - Zakup i dostawa jednej [1] szt. licencji oprogramowania do fotogrametrii


Opis przedmiotu zamówienia/umowy
 
Przedmiotem zamówienia jest zakup jednej [1] szt. licencji (bezterminowej, komercyjnej) na  oprogramowanie do fotogrametrii w ramach projektu naukowego pt. „Badania archeologiczne w kościele pw. Podwyższenia Świętego Krzyża w Opolu (Katedra Opolska)”
Oprogramowanie musi posiadać co najmniej wskazane poniżej opcje/funkcjonalności:
1. automatyczne przetwarzanie dowolnego obrazu (skompresowanego i nieprzetworzonego) wykonanego przez dowolny czujnik naziemny i lotniczy,
2. automatyczne wyodrębnianie klatek wideo (formaty .avi, .mp4, .mov, .mpg, .wmv) przy użyciu inteligentnego wykrywania rozmycia i podobieństwa, 
3. przetwarzanie zdjęć zrobionych różnymi aparatami i obiektywami w ramach tego samego projektu,
4. obsługa wielu procesorów graficznych,
5. importowanie współrzędnych GPS/RTK/PPK kamer i przypisywanie im niestandardowego referencyjnego układu współrzędnych,
6. optymalizacja kamery poprzez możliwość poprawy dokładności fazy jej orientacji,
7. dodawanie zdjęcia do bieżącego projektu i dalsze orientowanie wcześniej odrzuconych obrazów,
8. wczytanie znanych parametrów wewnętrzne i zewnętrzne kamery w celu skalibrowania stałej platformy,
9. dzielenie dużych zbiorów danych i łączenie różnych projektów przy użyciu punktów kontrolnych, najbliższych kamer lub wspólnego systemu referencyjnego,
10. tworzenie siatki 3D przy użyciu standardowych obrazów RGB, a następnie zamiana odpowiednich obrazów NIR i termicznych przed teksturowaniem,
11. import niestandardowych ustawień kalibracji (formaty .txt lub .xml) podczas pracy ze znanymi parametrami kamery,
12. zaimportowanie dowolnej chmury punktów, siatki z niestandardowymi UV i elementów rysunkowych (formaty .dxf, .xml) ze źródła zewnętrznego (np. LiDAR),
13. tworzenie masek do parowania z obrazami, które mają być przetwarzane,
14. kalibracja radiometryczna obrazu, automatyczne wykrywanie warstw wielopasmowych i tworzenie map indeksowych (R, G, B, NIR, RE, NDVI),
15. obraz 360° z rozłożeniem każdej panoramy na 6 kamer otworkowych,
16. sortowanie zdjęć według wartości rozmycia przed rozpoczęciem fazy orientacji aparatu,
17. kalibracja ręczna i automatyczna poprzez wygenerowanie pliku kalibracyjnego,
18. zarządzanie wieloma kamerami w celu zsynchronizowanego fotografowania,
19. wyodrębnianie plików MPO (Multi Picture Object) podczas korzystania z aparatów cyfrowych z wieloma obiektywami stereoskopowymi,
20. konwertowanie obrazów wejściowych do formatów .jpeg, .tiff i .png, i definiowanie przestrzeni kolorów obrazów oraz stosowanie do nich korekcji Gamma,
21.  synchronizacja gęstych chmur punktów, skanów laserowych i rysunków CAD,
22. przetwarzanie wsadowe tj. planowanie i uruchamianie etapów rekonstrukcji 3D jednocześnie oraz konfiguracja każdej fazy i powiązanych z nią ustawień wstępnych,
23. eksploracja DTM i DSM i ustawienie mapy kolorów, aby eksportować je w formatach: .png, .jpg i .bmp,
24. dostęp do skryptu PYTHON,
25. definiowanie objętości  modelu 3D i odfiltrowywanie punktów i wielokątów nieistotnych obszarów, aby usprawnić proces rekonstrukcji 3D,
26. wybór pomiędzy zaznaczeniem według płaszczyzny, koloru, punktów lub trójkątów; zaznaczeniem ręcznym; odwróceniem bieżącego zaznaczenia,
27. filtry wygładzania lub retopologii do wybranej części siatki,
28. ustawienie osi pionowej Z na trzy sposoby: dwa punkty pionowe, płaszczyzna pozioma, dwie osie układu odniesienia,
29. tworzenie nowego obiektu w obszarze roboczym poprzez wycięcie lub skopiowanie bieżącego zaznaczenia,
30. znajdowanie gęstych obszarów chmur pokrytych większą (czerwone punkty) i mniejszą liczbą obrazów (niebieskie punkty),
31. filtry siatki i gęstej chmury umożliwiające: decymację, zagęszczanie, wygładzanie, wypełnianie dziur, retopologię siatki, fotokonsystencję,
32. krojenie siatek za pomocą płaszczyzny lub obwiedni,
33. tymczasowe zamrażanie siatki i obszarów gęstej chmury poza obwiednią w celu uproszczenia i przyspieszenia edycji modelu 3D,
34. wykrywanie markerów poprzez precyzyjne określanie wzorca krzyżowego celów na miejscu i automatyczne oraz ręczne dodawanie punktów kontrolnych z obrazów, 
35. wykrywanie obiektów sferycznych na obrazach i automatyczne umieszczanie punktów kontrolnych w ich centrum,
36. generowanie i eksportowanie płaskich map tekstur poprzez wybranie płaskiego obszaru teksturowanej siatki,
37. wypalanie map normalnych, zaczynając od siatki high pol do dowolnej siatki teksturowej,
38. wykrywanie zakodowanych celów na miejscu i konwertowanie ich na punkty kontrolne po fazie orientacji kamery,
39. import natywnych formatów plików lidar: Faro, Riegl, Z+F, Stonex, Dot); a także common: .ply, .pts, .ptx, .las, .e57, .xyz, .txt, .rcp, .laz,
40. rejestracja skanów laserowych w opcjach: ręczna, ICP, fotogrametria, 
41. łączenie danych lidarowych i fotogrametrycznych w celu uzyskania wysokiej jakości teksturowanych siatek,
42. wykorzystanie widoków „bąbelkowych” lub informacji z kamer obszaru roboczego do kolorowania skanów laserowych, 
43. tworzenie siatek i siatek teksturowanych ze strukturalnych skanów laserowych,
44. zastosowanie narzędzi wyboru i filtrów do skanów laserowych i oceny dokładności rejestracji za pomocą narzędzia do porównywania chmur,
45. generowanie ortofotomap z danych lidarowych poprzez zdefiniowanie płaszczyzny (punktów kontrolnych) lub osi odniesienia,
46. wyodrębnianie elementów rysunku z widoków „bąbelkowych” i eksportowanie ich w formatach: .dxf, .dgn, .shp i .txt,
47. wyodrębnianie planów CAD ze skanów laserowych za pomocą algorytmu automatycznego rozpoznawania płaszczyzn,
48. edycja punktu kontrolnego, poprzez importowanie, umieszczanie i edytowanie GCP w celu dokładnego skalowania i georeferencji modelu 3D,
49. importowanie punktów kontrolnych 2D przed i po przetwarzaniu danych w celu dodania większej liczby punktów kontrolnych jednocześnie, 
50. importowanie ograniczeń pozycji kamery z danych Exif podczas tworzenia nowego projektu,
51. wczytywanie współrzędnych GPS/PPK/RTK kamery przed przetwarzaniem i dopasowywaniem ich do już umieszczonych punktów GCP,
52. skalowanie do punktów oznaczonych jako ograniczenia, jednocześnie używając punktów kontrolnych jako odniesienia w celu utrzymania monitorowanej dokładności,
53. optymalizacja dokładności pozycji kamery (błąd odwzorowania) z punktami kontrolnymi (np. w przypadku obrazów o niskiej jakości),
54. definiowanie dowolnej odległości, kąta, obszaru  (nawet w wybranych regionach modelu 3D) i wykonywanie do 3 obliczeń objętości,
55. obliczanie zmian objętości tej samej sceny i obiektu w czasie,
56. ustawienie swojego układu współrzędnych, wybierając kod EPSG i automatycznie wykrywanie,
57. ekstrakcja modelu terenu poprzez automatyczne usuwanie obiektów naziemnych i wyodrębnianie cyfrowego modelu terenu z gęstych chmur punktów i siatek,
58. generowanie ortomozaiki i ortofotomapy z rzadkiej i gęstej chmury punktów, skanu LiDAR oraz siatki,
59. trzy tryby generowania: punkty kontrolne, osie układu odniesienia, bieżący widok,
60. edytor ortofotomap do poprawy określonych regionów danej ortofotomapy,
61. formaty eksportu fotogrametrii: GeoTIFF, .png, .jpg, .bmp, .KML, i opcja pliku skryptowego Autocad do eksportu skalowanego ortofoto,
62. ekstrakcja DEM - generowanie DSM i DTM oraz ich otwieranie i modyfikowanie bezpośrednio w oprogramowaniu dzięki przeglądarce DEM, 
63. rysowanie CAD - rysowanie odręczne polilinii i splajnów, ekstrakcja polilinii i powierzchni, przekroje poprzeczne i ścieżkowe, generowanie linii konturowych i linii przerwania,
64. rysowanie profili elewacji bezpośrednio w DSM i eksportowanie ich do formatów .dxf, .svg i .pdf,
65. animacja wideo modeli 3D i eksportowanie ich do formatów .avi, .wmv i .mp4,
66. generowanie map indeksowych (NDVI, DVI, SAVI, R, G, B, NIR, RE) i eksportowanie ich do formatu GeoTIFF,
67. eksportowanie wewnętrznych i zewnętrznych parametrów kamery, macierzy projekcji, niezniekształconych obrazów i rzadkiej chmury punktów,
68. eksport gęstej chmury w formatach: .ply, .xyz, .txt, .las, .pts, .ptx, .rcp, .dfx, .laz, .ncn, .e57,
69. eksport siatki i siatki LOD w formatach: .obj, .stl, .fbx, .ply, .pdf 3D, .u3D, .dae (Collada), .dxf, .3mf, .kmz, .osgb, .ive, i bezpośrednie przesyłanie do Sketchfab oraz Nira,
70. generowanie i eksportowanie raportu projektu do formatu .pdf, zawierającego każdy szczegół rekonstrukcji 3D, 
71. wersja polska programu i instrukcja w języku polskim lub wersja angielska programu i instrukcja w języku angielskim,
72. bezproblemowa instalacja oraz bezproblemowe uruchomienie w 64 bitowym systemie operacyjnym w polskiej wersji językowej, współpracującym natywnie, w pełnym zakresie, z funkcjonującą w istniejącej strukturze sieciowej Zamawiającego usługą katalogową Microsoft Active Directory.  
Ponadto oprogramowanie musi zawierać bazę aktualizacji w pierwszym roku użytkowania oprogramowania.
Oprogramowanie winno być dostarczone w najnowszej, dostępnej na rynku wersji.
Zamawiający dopuszcza wykonanie przedmiotu zamówienia/umowy za pomocą środków elektronicznych dostępnych po stronie Wykonawcy, z zastrzeżeniem, że Zamawiający będzie dysponował środkami elektronicznymi umożliwiającymi ich odbiór w szczególności poprzez udostępnienie ich za pośrednictwem portalu producenta oprogramowania.

Nie występuje konieczność uwzględnienia wymogów dostępności dla osób ze szczególnymi potrzebami zgodnie z zasadami wynikającymi z postanowień ustawy z dnia 19 lipca 2019 r. o zapewnieniu dostępności osobom ze szczególnymi potrzebami (Dz.U. z 2022 r., poz. 2240 ze zm.)
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