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CoPre je vykonny softvérovy ekosystém vyvinuty spolo¢nostou CHCNAYV, ktory umoznuje pouzivatelom rychlo a efektivne spracovavat mobilné
geopriestorové mapové data.

CoPre ponuka presné spracovanie trajektérie pomocou proprietdrneho algoritmu, georeferencovanie mraéna bodov a
obrazkov, farbenie mraéna bodov, filtrovanie a dalSie uzitoc¢né funkcie, ako je digitalny orto model (DOM) a generovanie 3D
modelu, ¢o vedie k vyraznému zlepSeniu presnosti nasledného spracovania.

Softvér CoPre je chrbticou série systémov LIiDAR od spolo¢nosti CHCNAV a pravidelne sa aktualizuje o nové funkcie, funkcionalitu a nastroje.

PODPORA VSETKYCH LIDAROVYCH EFEKTIVNA ANALYZA UDAJOV

SKENEROV CHCNAV

Okamzity pristup k spracovaniu nespracovanych udajov
Softvér CoPre pre pocitace poskytuje okamzity pristup k
nespracovanym udajom zo vSetkych systémov CHCNAV
LiDAR. Ci uZ chcete spracovat tidaje z kompaktného
mobilného mapovacieho pristroja AlphaAir 10 pre
bezpilotné lietadla, vykonavat spracovanie udajov zo
systému AlphaUni 20 namontovaného na vozidle alebo
ziskat vysledky vasho projektu mapovania koridorov
pomocou AlphaAir 15 na vrtulniku, CoPre podporuje
vSetky mapovacie scenare.

KOMPLEXNY POSTUP
PREDSPRACOVANIA

Spracujte subory trajektorii, udaje LiDAR a obrazky RGB.

V3etko spracovanie udajov LiDAR zacina prvym a hlavhym
krokom generovania trajektdrie. CoPre je pohanany
presnym a efektivnym algoritmom vyvinutym spolo¢nostou
CHCNAV na spracovanie zachytenych udajov vratane
suborov trajektérie (POS), udajov LIDAR a obrazkov RGB.
Viaceré subory udajov je mozné spracovat su¢asne, aby
sa zvysila efektivita pracovného postupu, ¢im sa riesi
problém jednotiek zalozenych na SLAM s aktualizaciou
mapy neznameho prostredia a su¢asnym sledovanim
polohy v fiom.

KVALITA LIDAROVYCH UDAJOV

Pokrocila technolégia kalibracie a optimalizacie

Pre expertov, ktori hladaju spésoby, ako dalej
optimalizovat kvalitu svojich dat, ponuka CoPre
pokrogily rezim spracovania. RiesSi problémy s vrstvenim
viacerych mracien bodov a zlepSuje relativnu presnost
pomocou efektivneho algoritmu na nastavenie pasov.
Na zlepSenie absolutnej presnosti mracna bodov je k
dispozicii dodato€né pouzitie pozemnych kontrolnych
bodov (GCP). Pokrocila technoldgia kalibracie a
optimalizacie ma za nasledok hrubku mra¢na bodov,
ktora je o 30 % mensSia ako podobné produkty
ponukané na trhu.
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LASEROVYM SKENEROM

Vizualizacia a farbenie hromadnych dat

CoPre obsahuje r6zne moznosti na kontrolu udajov po
spracovani. Podporuje vizualizaciu rozsiahlych suborov
Udajov s viacerymi moznostami farbenia. Jeho
automatické delenie trajektérie a kontrola stratifikacie
umozfuju rychlu detekciu nespravneho zarovnania v
celom subore dat. Presnost nadmorskej vysky je
mozné automaticky overit importovanim kontrolnych
bodov nadmorskej vysky. K dispozicii je viacero
reportov o presnosti, ktoré spifiaji poziadavky na
kontrolu kvality.

AUTOMATIZOVANE SPRACOVANIE

Pouzivatel'sky privetivé spracovanie udajov

RieSenia spolo¢nosti CHCNAV, postavené na
rozsiahlych skusenostiach v oblasti zberu dat z
mobilného mapovania, su navrhnuté tak, aby
zabezpedili vysoku efektivitu spracovania udajov.
CoPre podporuje automatizované spracovanie
mracna bodov, georeferencovanie obrazkov, farbenie
mraéna bodov, hibkové mapy a vystup vysledkov
jedinym kliknutim.

POKROCILA REKONSTRUKCIA

Pouzivatelia si mdézu plne vychutnat vyhody pouzivania
leteckych CHCNAV LiDARov na zber dat, pretoze
rekonstrukény modul CoPre podporuje proces leteckej
triangulacie, ktory umoziuje exportovat finalny vysledok
digitalnej ortofoto mapy a vysledok 3D sietového modulu
bez potreby iného softvéru. Algoritmus generovania a
modelovania DOM v Copre tiez podporuje kombinovanie
fotografii a mracien bodov, ktoré boli zachytené CHCNAV
LiDARmI sucasne, aby sa rychlo exportovala ortofoto mapa
alebo 3D model na kontrolu na mieste.




CS Manazér

Pouzivatel si méze vybrat
suradnicovy systém z
preddefinovaného zoznamu
svetovych systémov alebo ho
nastavit manualne zadanim
pozadovanych parametrov.

Pomocnik na pracovny

postup

Postup krok za krokom,
dosiahnutie konecnych
vysledkov iba v 6 krokoch,
intuitivne a pripravené na
pouzitie bez zaSkolenia.

Paralelné spracovanie
viacerych projektov

Podporuje hromadny import
viacerych suborov udajov
projektu, davkové nastavenie
a automatizované
spracovanie.

CHCNAV

a KOMBINACIA
SENZOROV

Zobrazenie rozsiahlych
dat

Podporuje plynulé zobrazenie

dat s velkostou nad 200 GB s
rezimami vykreslovania pre
vySku, intenzitu, skuto¢né

farby atd’, o ulah¢uje
kontrolu kvality dat.
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SPECIFIKACIE

Operacny systém Microsoft Windows 7, 8, 10,11 (64-bit) Typ Licencie '(’felgisrtfzf)?"i' kéd trvalého softvéru
voliteln
Suborovy system NTFS Casovo obmedzeny registraény kod
Hardver softvéru Ovladaé USB kltuca
Procesor Intel® Core™ i7 (Minimalny) SW upgrade Online kontrola verzie
Intel® Core™ i9 (Odporacany) Manualn |nsta|acn aI|k
RAM 16 GB (Minimainy) Podporované jazyky
32 GB alebo 64 bit OS (Odportcany) Angli¢tina
Hard disk 500 GB SSD Drive (Minimainy) Rustina
1 TB SSD Drive (Odporuc¢any) Ginstina
Moznosti velkého disku RAID 5, 6, alebo10 w/ SATA alebo SAS drive n —
aponcina
Graficka karta Nvidia GeForce 4 GB (Minimainy) P
Nvidia GeForce 6 GB (Odporuc¢any)
Displej 1024 x 768 (Minimalny)

1920 x 1280 (Odporiéany)

Klavesnica, mys s kolieskom

Input
Moznosti platformy Funkeia Standardna  Modul Ieteck(?ho Modul POS
i modelovania namontovany na vozidle
Vo Vzduchu/Na vozidle/V batohu Kopirovanie dat N x x
Vo Vzduchu/Na vozidle/V batohu/Rugny SLAM CS manazér v X x
Vo Vzduchu/Na vozidle/V batohu/Ruény SLAM SPfa°°Va"ieb UgaJ'OV omraéne x x
odov
Vo Vzduchu/Na vozidle/V batohu/Ruény SLAM Georeferencovanie obrazkov x x
Vo Vzduchu/Na vozidle/V batohu . N x x
) . Uprava trasy
Vo Vzduchu/Na vozidle/V batohu/Rucny SLAM Spresnenie kontrolného bodu ¥ t X
Vo Vzduchu/Na vozidle/V batohu/Ruény SLAM Kontrola kvality udajov (kontrola J x x
profilu / kontrola GCP)
Vo vzduchu DOM/AT Y x x
Vo vzduchu 3D modelovanie vo vzduchu v *
Vo vzduchu Spracovanie POS vo vzduchu +/ x x
Spracovanie POS
Na vozidle/V batohu namontovanych na x x \/
vozidle/batohu
. Zobrazenie a export mracna
Rugny SLAM \ x x
bodov

Rucny SLAM Optimalizacia jednym kliknutim < <
Ruény SLAM Spajanie viacerych stanic ~ x x
Ruény SLAM Ruéné 3D modelovanie SLAM x x

*Specifikacie sa mozu zmenit bez predchadzajliceho upozornenia.
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