
ROCKYFOR robot 

Estudio automatizado de las trayectorias 3D de rocas en 
derrumbes a partir de nubes de puntos tridimensionales 

MAPMAPAANDONDO    byby
®

 Gaspari Alfredo
www.mapando.it



QUE SE HACE CON ROCKYFOR3D

• Se analizan tridimensionalmente las caídas de piedrasp

• Considerando un simple o múltiples lances de bloques rocoso

• Partiendo de un DTM

• Se crean en automático los mapas de entrada para el programa

• Obteniendo mapas tridimensionales de los principales parámetros
necesarios para el estudio del fenómeno o para la proyectacion de lasp p p y
obras de defensa



COME SE HACE CON ROCKYFOR3D

• Indagando en el terreno y la pared
para llenar la planilla del
levantamiento de campo

• Adquiriendo todas las informaciones
necesarias para el sucesivo estudio
en oficina

• Procesando los datos recolectados
en varios mapas creados con
programas GIS

• Tales mapas son la base (datos de
ingreso) de la simulacion que se
llevan a cabo con el programa
Rockyfor3DRockyfor3D

• Los resultados son mapas
bidimensionales con informaciones
graficas de energia trayectoriasgraficas de energia, trayectorias,
alturas de rebote, etc



EL PROBLEMA

Las simulaciones de derrumber con Rockyfor3D necesitan:

• Elevada capacidad y conocimientos de los programas GIS

• Elevados tempos de levantamientos para recoger los datos (sea en la• Elevados tempos de levantamientos para recoger los datos (sea en la
ladera que en el frente de piedra)

• Elevados tiempo de procesamiento en la oficina para la creacion de
mapas con los datos de ingreso del programamapas con los datos de ingreso del programa

• Mapa del tipo de suelo

• Mapa de las zonas de desprendimientos

• Mapa de las zonas cubiertas de vegetacion

• Mapa de la rugosidad del terreno

• Mapa de las obras de defensa....

• Tiempo elevados también para introducir pequeñas variaciones después
de las primeras simulacionesp



LA SOLUCION: ROCKYFOR robot
(servicio de MAPANDO para los estudios profesionales)

Levantamiento de la ladera con 
escáner láser

ROCKYFOR robot

Creacion en automático de los mapas de entrada  
para Rock for3D npara Rockyfor3D

10
m

i

Simulacion con Creación de 
las mapas con 

Rockyfor3D los resultados  



ROCKYFOR robot :  Levantamiento con escáner láser y creación             
del DTM

• Escaneo láser y eventualEscaneo láser y eventual 
integración con otros sistemas 
como fotográficamente UAV-DRONE 

• Generación de la nube de puntos

• Georeferenciación

• Creación del modelo digital DTM



ROCKYFOR robot :  Desde el DTM a los mapas de entrada de 
Rockyfor3D
• Filtro para la creación en automático de los mapas (.asc):Filtro para la creación en automático de los mapas (.asc):

>>mapas de la zona de desprendimiento (rockdensity.asc, d1-d2-
d3.asc, blshape.asc)

• filtro basado en datos geométricos y de pendencia

>>>mapas del tipo de suelo (soiltype.asc, rg70-rg20-rg10.asc)

• Filtro basado sobre datos geometricos; el color en laFiltro basado sobre datos geometricos; el color en la
ortofoto, de la intensidad de reflexión del láser y de 
otros eventuales mapas tipo la del uso del suelo

>>>mapas con las zona y tipo de cobertura vegetal 
( t dbh i dbh td if )(nrtrees.asc, dbhmin.asc, dbhstd.asc, conif_per.asc)

• Importación de limitaciones y creacion automatica de los mapas
(.asc):

• estructuras de contención desde un dxf• estructuras de contención desde un dxf

• Limitaciones particulares evidentes



ROCKYFOR robot :  Cuando se usa / Como se usa

• cuando se quiere realizar un análisis sobre las caídas de rocas veloz para se utilizado como 
d l i i ió dayuda en la sucesiva inspección de campo

• Cuando las normas no prevean la necesidad de una inspección de campo 

• Cuando se quiere reducir el tiempo para crear los mapas de entrada de Rockyfor3D

• Cuando se quiere realizar un análisis sobre grandes zonas que de otra manera requeriría 
elevados tiempo de elaboración

• Cuando se quiere realizar un elevado numero de análisis evaluando distintas situaciones en 
una óptica estadística

• No reemplaza el trabajo del geólogo que debe ser presente para definir:

• valores y umbrales para el filtro

• Verificar los mapas de entradaVerificar los mapas de entrada

• Inspecciones y levantamientos de campo sucesivos a los resultados veloces



LAS VENTAJAS DE ROCKYFOR robot

• Ninguna necesidad de conocer programas GIS

• Mejor planificación de las inspecciones de campo basándose en un• Mejor planificación de las inspecciones de campo basándose en un
procedimiento automático valido.

• Limitados tiempos enla creacion de los mapas de entrada para
Rockyfor3D

• Facilidad de modificar los datos para calibrar el análisis luego de la
primera simulación
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