CHCNAV GERA-SO

Rucny 3D laserovy skener SLAM +
GNSS RTK Systém




» RS10 geodeticky systém

RS10 prindSa novy pristup ku geopriestorovému meraniu
integraciou technoldgii GNSS RTK, laserového skenovania
a vizuadlneho SLAM do jednej platformy, ¢im poskytuje
vysoko presné meranie bez sluciek a Uplne novy pohodiny
zazitok z terénu.

» Vysoko presnd integracia RTK a laserového SLAM, bezkonkurencna presnos
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20 rokov skusenosti s
CHCNAV RTK poskytuje
presnost' <3 cm aj v
narocnych podmienkach

Dvakrat
Sekundarne Upravy
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Vykon SLAM v celom
scenari s absolutnou
presnostou 5 cm

1.2T

Vykon vstavanych datovych vypoctov

13,000 m?

Nepretrzité a neprerusované spracovanie SLAM

Ziadne dodatoéné spracovanie
Kopirovanie vysledkov mra¢na bodov priamo z RS10

A

1cm
Relativna presnost’



» Inovativna technoldgia SFix a Vi-LiDAR

SFixTechnology
Geodetické prace kdekolvek, aj bez GNSS

Inovativny SFix kombinuje meranie vzdialenosti LIDAR s uhlovymi obmedzeniami
SLAM a dosahuje presnost'5 cm v priebehu 1 minuty bez signalov zo satelitov.

Technolégia Vi-LiDAR, bezkontaktné mapovanie

Vykonava presné merania ciela ako totalna stanica s presnostou 5 cm do
vzdialenosti 15 m.
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Funguje v rezime rovera so softvérom CHCNAV LandStar™ pre jednoduché pouZzivanie a minimalne zaskolenie.

» Mozné poutzitia
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Prestavba starej

Ziskavanie informacii z
podzemia komunity
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Specifikacie

» VSeobecny vykon systému

T RST0(16Tlines)  RST0(3ZTines)

i . H:<5cm RMS ! H:<2cm RMS™
Absolitna presnost V- <5 cm RMS ™ V:<2cmRMS®
RRelativna presnost’ <1cm

Litiova batéria s podporou vymeny
ReZim napéjania za chodu a prenosnej nabijacky

VydrzZ jednej batérie (2)

1h

Ukladanie udajov 512 GB
Zorné pole 360° x 270°
Hmotnost’ 1,9 kg (vratane 1,7 kg (vratane

RTK a batérie) RTK a batérie)
Zber Gdajov bez slu¢ky Ano
Presnost’'v redlnom )
Case Ano

» Laserovy skener
RS10(16 lines)

Klasifikacia laserovych RS10(32 lines)

produktov Trieda 1 bezpecnosti
Rozsah 0.05do 120 m 0.5do 300 m
Kanal 16 32
Hrubka bodového mracna 2cm 1cm

80 mpri 10 %

odrazivosti (kanaly5

az 12)
50 m pri 10 %
(kanaly 1 az
4,13 az16)

80 mpri 10 %

MozZnosti rozsahu r ;
odrazivosti

FOV (Horizontalne)
RozliSenie horizontalneho uhla

FOV (vertikalne) 30°
(-15° to +15°)

360°
0.18° (10 Hz)

40.3°
(-20.8°~ +19.5°)

Jeden pulz : 320 000

d Iz: 640 000bodov/
bodov/sekundu Jeden pulz odov/s

Max. efektivna

rychlost merania Dva pulzy: 640 000  Dva pulzy: 1280 000 bodov/s
bodov/sekundu Tri pulzy 1920 000 bodov/s

Max. pocet spatnych 2 3

impulzov

Voﬁtel’né rychlost’

skenovania 10 Hz

Vinova dizka 905 nm

» Vykon GNSS ©

Kandly 1408 kanalov s iStar2.0
GPS L1C/A, L2C, L2P(Y), L5
GLONASS L1, L2, L3*

Galileo E1, E5a, E5b, E6*

BeiDou B1l, B2l, B3I, B1C, B2a, B2b
QZSS L1C/A, L1C, L2C, L5, L6*
NavIC/ IRNSS L5*

PPP B2b-PPP

SBAS EGNOS (L1, L5)

» Napajanie

IVstupné napatie 9-20VDC
Spotreba energie <30W
Kapacita batérie 24.48 Wh

» Presnost' GNSS

Real time
kinematic (RTK) ¥

H: 8 mm + 1 ppm RMS

V:15 mm + 1 ppm RMS
Inicializacny ¢as: <10 s
Spolahlivost'inicializacie: >99,9 %
H:3 mm + 1 ppm RMS
V:5mm + 1 ppm RMS
H:10cm | V: 20 cm
H:2,5mm+ 0,1 ppm RMS
V:3,5mm + 0,4 ppm RMS
H:2,5mm + 0,5 ppm RMS
V:5mm + 0,5 ppm RMS

H: 0,4 m RMS | V: 0,8 m RMS

Post-processing
kinematic (PPK)

PPP

Vysoko presna statika

Static and rapid static

Kédovy diferencial

Vizudlne asistovana poloha: Ano
» IMU
Rychlost aktualizacie IMU 200 Hz
Automaticka inicializacia  Ano
:fesnOSt'S§a"°Vi5ka po RMS klopenie/kyvanie, 0,010° 0.005°
pracovani RMS kurz
Presnost polohy po 0,010 m RMS horizontalne, 0,020 m RMS
spracovani o
vertikalne
» Kamera
Pocet kamier 3
RozliSenie 15 MP (5 MP*3)
Velkost' senzora 2592 (H) x 1944 (V)
Velkost pixelov 2.0 ym
FOV 210°%x170°

» Prostredie
Operacna teplota
Skladova teplota
Ochrana proti vniknutiu
Vlhkost' (operacna)

-20°Cto +50 °C
-20°Cto +60 °C

IP64 ® (podla IEC 60529)
80%, nekondenzujuca

» Vybaveny softvér

Riadenie zberu udajov, zobrazenie
.mracna bodov v redlnom case atd

SmartGo softvér

Softvér na spracovanie
CoPre

Softvér CoProcess na
extrakciu prvkov
Aplikacia LandStar

pre terénny prieskum

Proces POS, Uprava a spresnenie, generovanie
.mrac¢na bodov, modelovanie atd

Extrakcia prvkov budov, extrakcia prvkov ciest,
vypocet objemu atd.

Topografické zameranie, bodové vytycovanie,

liniové vytyCovanie, kontrola vySok, zameranie
fasad
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