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CHCNAV

RECZNY SKANER LASEROWY
3D TYPU SLAM
Z SYSTEMEM GNSS RTK

Systemy RS10 wprowadza zupetnie nowe podejscie do pomiaréw geoprzestrzennych, integrujac technologie
GNSS RTK oraz skaner laserowy typu SLAM w jedng platforme, zaprojektowang w celu poprawy wydajnosci
i doktadnosci skanowania 3D na zewnatrz i wewngtrz budynkéw. RS10 to wszechstronne rozwigzanie dla geodetow,
inzynierow ladowych i specjalistow BIM, a takze idealne narzedzie do zastosowan takich jak pomiary rolnicze i le$ne,

inspekcje linii energetycznych, obliczanie objetosci

materiatdw i gromadzenie danych w przestrzeniach

podziemnych. Dzieki RS10 geodeci sa w stanie sprostaé wyzwaniom zwigzanym z pomiarami na obszarach
niedostepnych dla sygnaléow GNSS, wnoszgc nowy poziom elastycznosci i dokladnosci do swojej pracy.
Obstugujgc zaréwno tradycyjne pomiary GNSS RTK, jak i innowacyjne przechwytywanie rzeczywistosci 3D,
RS10 upraszcza prace w terenie i zwieksza wiarygodnos¢ wynikow.

FUZJA TECHNOLOGII RTK | SLAM

System RS10 jest wynikiem dlugiego doswiadczenia
firmy CHCNAV w rozwoju technologii GNSS. Antena
RTK czwartej generacji w pofgczeniu z precyzyjnym
skanerem LIDAR i trzema kamerami HD pozwala
osiggng¢ absolutng doktadnos¢é pomiaru ponizej 3 cm
w dowolnych warunkach. Od szczegdétowych pomiarow
architektonicznych po ztozone projekty infrastrukturalne,
RS10 zapewnia profesjonalistom narzedzia potrzebne
do efektywnego gromadzenia bogatych i dokfadnych
chmur punktow.

WYDAJNA PRACA BEZ ZAMYKANIA PETLI

Integracja precyzyjnych technologii GNSS i SLAM
eliminuje potrzebe tradycyjnego zamykania petli,
co czesto komplikuje proces zbierania danych
z wykorzystaniem skanerow recznych. Pozwalajgc
na bezpetlowe planowanie trasy, system usprawnia
gromadzenie danych terenowych, a takze skraca czas
i zmniejsza wysitek wymagany do realizacji projektow.

TECHNOLOGIA SFIX — PRECYZJA
BEZ DOSTEPU DO SATELITOW

Dzieki innowacyjnej technologii SFix w obszarach bez
dostepu do sygnatdbw GNSS, gdzie konwencjonalne
pomiary RTK nie sg mozliwe, RS10 wyznaczy doktadne
wspotrzedne punktu w oparciu o sensor LiDAR
i algorytmy SLAM. Technologia ta zapewnia precyzje
5cm w ciggu 1 minuty bez odbioru sygnatu
satelitarnego, otwierajgc dla technologii RTK zupetnie
nowe mozliwosci pomiarbw  wnetrz  budynkéw
i ,miejskich kanionow”.

SLAM W CZASIE RZECZYWISTYM

Wyposazony w wydajny procesor, skaner RS10
oferuje  pomiary typu SLAM (Simultaneous
Localization and Mapping) w czasie rzeczywistym
w celu tworzenia georeferencyjnych chmur punktéw
bezposrednio w terenie. Dzieki natychmiastowej
informacji zwrotnej na temat zebranych danych,
uzytkownicy mogg wprowadzac¢ poprawki w locie,
aby zapewni¢ petne pokrycie skanowania. RS10
pozwala kartowaé obszary do 13000 m?
na jednym zestawie baterii, dzieki czemu sSwietnie
sprawdzi sie nawet w duzych projektach
geodezyjnych.

PLYNNA PRACA ZAWSZE | WSZEDZIE

Z uzyciem RS10 przejscie miedzy srodowiskiem
zewnetrznym i wewnetrznym jest zawsze ptynne
dzieki  wykorzystaniu tego samego ukiadu
wspoétrzednych  bez  koniecznosci  stosowania
dodatkowych georeferencji. Uzytkownicy moga
wybra¢ odpowiedni uktad wspétrzednych od razu
w terenie za pomocg aplikacji SmartGo
lub oprogramowania LandStar™ 8, zapewniajgc
spéjne i doktadne gromadzenie danych zaréwno
wewnatrz, jak i na zewnatrz budynkow.

VI-LIDAR - POMIAR PUNKTOW
NIEDOSTEPNYCH

Unikalna technologia Vi-LIDAR oferuje nowy tryb
pomiaréw punktéw offsetowych. Wystarczy na
podgladzie z kamery w aplikacji LandStar™ 8 wybrac
punkt, ktéry ma zosta¢ zmierzony, a jego
trojwymiarowe wspotrzedne zostang natychmiast
obliczone na podstawie pozycji RTK i chmury punktéw
LiDAR z dokfadnoscig do 5 cm w promieniu 15 m.




CHCNAV

JEDNO URZADZENIE,
DWA SPOSOBY PRACY

Gotowy
do pomiarow RTK

Mozliwos¢ pracy
w aplikacji LandStar
utatwia i przyspiesza
wdrozenie technologii.

Baterie ,,hot-swap”

60 minut pomiaréw
na jednej baterii
+ mozliwosc¢
ich wymiany bez
przerywania pracy.

Alerty o precyzji

Informacje w czasie
rzeczywistym
o doktadnosci wynikow
pomiaréw dzieki
aplikacji SmartGO.

Automatyczne
rysunki

Synchronizacja
z aplikacjg CoProcess
dla szybkiej ekstrakcji
szkicow.



CHCNAV

SPECYFIKACJA TECHNICZNA

Ogodlna charakterystyka systemu

Produkt RS10 (16 linii) | RS10 (32 linie)
Doktadnos¢ H: <5 cm RMS
bezwzgledna(" V: <5 cm RMS
Doktadnos¢ wzgledna <1cm

Bateria litowa typu hot-swap,

Zasilanie .
tadowarka przenosna

Czas pracy na jednej 1h

baterii®

Pamieé¢ 512 GB

Pole widzenia 360° x 270°

Waga 1.9 kg (z bat.) ‘ 1.7 kg (z bat.)
Bezpetlowe
pozyskiwanie danych Tak
Ocena doktadnosci T
ak

W czasie rzeczywistym

Skaner laserowy

Klasyfikacja lasera Klasa 1 (bezpieczny dla oczu)

Zasieg 0.5-120 m 0.5-300 m
Liczba kanatéw 16 32
Migzszos¢ chmury 2cm 1cm
80m@10% rfl.
sre e . (k. 5 do 12) 80m @ 10%
Mozliwosci zasiegu 50m@10% rfl. | refleksyjnosci
(k. 1-4, 13-16)
Poziome pole widzenia 360°
Rozdzielczo$¢ pozioma 0.18° (10 Hz)
Pionowe pole 30° 40.3°
widzenia (-15° do +15°) | (-20.8° ~ +19.5°)
Jedno odbicie:
Jedno odbicie: 640 000 pkt/s
ﬂiﬁy‘:v“:;"ar dkosé 320 000 pkt/s | Dwa odbicia:
ywna pre Dwa odbicia: | 1280 000 pkt/s
skanowania 640 000 pkt/s | Trzy odbicia:
1920 000 pkt/s
Wybér predkosci 10 Hz
Maks. liczba odbi¢ 2 | 3
Dtugosc fali 905 nm

Wydajnosé GNSS®)

Liczba kanatéow 1408 z technologig iStar 2.0

GPS L1C/A, L2C, L2P(Y), L5
GLONASS L1, L2, L3®

Galileo E1, E5a, E5b, E6*
BeiDou B1l, B2, B3I, B1C, B2a, B2b
Qzss L1C/A, L1C, 12C, L5, L6*
NavIC/IRNSS L5*

PPP B2b-PPP

SBAS EGNOS (L1, L5)

* Specyfikacja moze sie zmieni¢ bez wczesniejszego powiadomienia.

(1) Zgodnie z warunkami testowymi CHCNAV.

(2) Typowe obserwowane wartosci.

(3) Zgodny pod warunkiem dostepnosci definicji ustug komercyjnych BDS ICD,
GLONASS, Galileo, QZSS i IRNSS. GLONASS L3, Galileo E6, QZSS L6 i IRNSS L5
zostang udostepnione w ramach przysztej aktualizacji oprogramowania sprzgtowego.

(4) Doktadnos$¢ i wiarygodnos¢ okreslone w terenie wolnym od wielodroznosci sygnatu,

NaviGate

NaviGate Sp. z 0.0.
ul. Wadowicka 8a, 30-415 Krakow
Tel. 12 200-22-28
E-mail: sklep@navigate.pl

Dokladnosé GNSS

H: 8 mm + 1 ppm RMS
V: 15 mm + 1 ppm RMS

(4)
RTK Czas inicjalizacji: <10 s
Wiarygodnos¢ inicjalizacji: >99.9%
H: 3 mm + 1 ppm RMS
e V: 5 mm + 1 ppm RMS
PPP H: 10 cm | V: 20 cm

H: 2.5 mm + 0.1 ppm RMS

V: 3.5 mm + 0.4 ppm RMS

H: 2.5 mm + 0.5 ppm RMS
V: 5 mm + 0.5 ppm RMS

Pomiar statyczny
wysokiej precyzji
Pomiar statyczny
i szybki statyczny

Pomiar kodowy H: 0.4 m RMS
réznicowy V: 0.8 m RMS
szyclonowanle Tak
wizualne

200 Hz
Autoinicjalizacja Tak

Doktadnos¢ katowa Katy pitch i roll: 0.005° RMS
po postprocessingu Azymut: 0.010° RMS

Doktadno$é pozycji H: 0.010 m RMS
po postprocessingu V: 0.020 m RMS

Kamery

Liczba aparatow 3

15 MPx (3 x 5 MPx)

2592 (H) x 1944 (V)
2.0 um

Pole widzenia 210° x 170°

Charakterystyka srodowiskowa
-20°C do +50°C

Czestotliwos¢ pracy

Rozdzielczosé
Rozmiar matrycy
Rozmiar piksela

Temperatura pracy

Temperatura
przechowywania

Poziom ochrony

-20°C do +60°C

IP64©) (zgodnie z IEC 60529)
80%, nieskondensowana

Wilgotnosé

Napiecie wejsciowe 9-20VDC
Pobdr energii <30 W
Pojemnos¢ baterii 24.48 Wh

Oprogramowanie
Postprocessing, wyréwnanie,

CoPre chmura punktow, modelowanie, itp.
Ekstrakcja cech drég i budynkow,

CorlmEzes obliczenia objetosci, itp.

LandStar Pomiary, tyczenie punktow i linii,

obliczenia geodezyjne, itp.

przy optymalnej geometrii satelitdw, w optymalnych warunkach atmosferycznych, przy
widoczno$ci minimum 5 satelitow i przestrzeganiu zalecanych ogélnych praktyk
pomiarowych.

(5) Odporny na zachlapania, wode i kurz; przetestowany w kontrolowanych warunkach
laboratoryjnych, uzyskat stopien ochrony IP64 zgodnie z normg IEC 60529.

“ CEFC
CHCNAV

Authorized Reseller
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