
SPECYFIKACJA TECHNICZNA

Dokładność bezwzględna

Ogólna charakterystyka systemu 
Geospatial

Dokładność względna

Powtarzalność

Zasilanie

Pojemność baterii

Czas pracy
na jednej baterii

Zużycie energii

Pamięć

Waga

Temperatura pracy

Poziom ochrony

<1 cm (2)

<2 cm (2)

Zintegrowana bateria w uchwycie

47.5 Wh

Kamery
2

48 MPx

1/2 cala

340° (H) × 360° (V)

Liczba aparatów

Rozdzielczość

Rozmiar sensora

Pole widzenia

*Specyfikacja może się zmienić bez wcześniejszego powiadomienia.

(1) Zgodnie z warunkami testowymi CHCNAV. Dokładność i wiarygodność określone
w terenie wolnym od wielodrożności sygnału, przy optymalnej geometrii satelitów,
w optymalnych warunkach atmosferycznych, przy widoczności minimum 5 satelitów
i przestrzeganiu zalecanych praktyk pomiarowych.

(2) Zmierzone w warunkach laboratoryjnych; faktyczna dokładność może się różnić.

(3) Przetestowano w standardowym środowisku laboratoryjnym, w temperaturze 25°C.

(4) Odporny na zachlapania, wodę i kurz; przetestowany w kontrolowanych warunkach 
laboratoryjnych, uzyskał stopień ochrony IP64 zgodnie z normą IEC 60529.

©2026 Shanghai Huace Navigation Technology Ltd.
Wszelkie prawa zastrzeżone. CHCNAV i logo CHCNAV są znakami towarowymi Shanghai 
Huace Navigation Technology Limited. Wszystkie pozostałe znaki towarowe stanowią 
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Oprogramowanie 

SmartGo Kontrola pozyskiwania danych, podgląd
chmury punktów w czasie rzeczywistym

CoPre

CoProcess 2025 Przetwarzanie chmur punktów
z pomocą narzędzi CAD

Komunikacja 

Wi-Fi 2.4 GHz & 5 GHz
IEEE 802.11n/ac (U-NII-1/3)

Bluetooth v5.3 (BR + EDR + BLE)

Porty 1 x USB v3.0 typu C (pobieranie danych) 
Gwint montażowy 1/4″

H: < 3 cm RMS (1)

V: < 3 cm RMS (1)

500 Hz

0.5°/h

0.01°/√h

10 ug

0.017 m/s/√h

Obsługa systemów GNSS

Częstotliwość pracy IMU

Dryft zerowy żyroskopu

Błąd losowy żyroskopu

Dokładność dryftu zerowego

Dokładność błędu losowego

System pozycjonowania i orientacji
GPS: L1, L2, L5
GLONASS: L1, L2
BEIDOU: B1, B2, B3 
GALILEO: E1, E5a, E5b

Maksymalna efektywna
prędkość skanowania

Jedno odbicie: 576 000 pkt/s 
Dwa odbicia: 1 152 000 pkt/s

Skaner laserowy
Klasyfikacja lasera

Zasięg

Liczba kanałów

Klasa 1 (bezpieczny dla oczu)

40 m @10% refleksyjności

64

Pole widzenia

Długość fali

360° × 189°

905 nm

16 W

512 GB

1.2 kg (z baterią)

-20°C do +50°C

IP64 (4) (zgodnie z IEC 60529)

2.5 h (3)

Postprocessing, wyrównanie,
chmura punktów, modelowanie, itp.
Obsługa kolorowych chmur punktów, 
modeli mesh 3D oraz modeli Gaussian 
Splatting (3DGS).

RS7
Ręczny skaner laserowy 3D
Głęboka integracja systemów INS i SLAM

NaviGate Sp. z o.o.
ul. Wadowicka 8a, 30-415 Kraków 

Tel. 12 200-22-28
E-mail: sklep@navigate.pl



CHCNAV RS7 to ręczny skaner LiDAR typu SLAM o wysokiej wydajności, 

stworzony przede wszystkim z myślą o pracy we wnętrzach budynków. 

Dzięki głębokiej integracji technologii INS i SLAM oraz sensorowi IMU

o bardzo małym dryfcie zerowym, zapewnia stabilne śledzenie ruchu 

w środowiskach o niewielkiej liczbie szczegółów geometrycznych. 

Posiada głowicę skanującą o rozdzielczości 1.15 mln punktów

na sekundę, ultraszerokie pole widzenia (360° × 189°) oraz dwie 

kamery obrazujące w jakości HD, pozwalając na wydajne pozyskiwanie 

danych i tworzenie modeli 3D Mesh oraz Gaussian Splatting.

System pomiarowy RS7

Zintegrowany z aplikacją CHCNAV CoCloud, RS7 zapewnia 
pełną synchronizację wyników z chmurą. Dane terenowe 
są przesyłane jednym kliknięciem, a przetwarzanie 
przebiega automatycznie. Dzięki temu pozyskane chmury 
punktów oraz modele 3D mesh i Gaussian Splatting są 
natychmiast gotowe do użycia.

Skaner RS7 charakteryzuje się modułową konstrukcją
z otwartym interfejsem sprzętowym i obsługą SDK.

Otwarta architektura z przetwarzaniem danych w chmurze

Wysoka prędkość skanowania i szerokie pole widzenia

RS7 posiada skaner nowej generacji o szybkości 
skanowania do 1.15 miliona punktów na sekundę, który 
umożliwia rejestrowanie tekstur małych obiektów
z dużą precyzją.

Dzięki niezwykle szerokiemu polu widzenia (360° × 189°) 
urządzenie rejestruje sufity i narożniki obiektów
bez konieczności ręcznej zmiany kąta skanowania,
co znacznie podnosi wydajność pracy.

Wybrane zastosowania

Kryminalistyka
i bezpieczeństwo publiczne

Renowacja zabytków
i ochrona dziedzictwa 
kulturowego

Pomiary architektoniczne Projektowanie
i renowacja wnętrz

Głęboka integracja technologii INS i SLAM 

Wyposażony w precyzyjny czujnik IMU o 
dryfcie zerowym 0,5°/h, RS7 precyzyjnie śledzi 
ruch w miejscach o ograniczonej przestrzeni, 
takich jak korytarze i schody wielopoziomowe.

Wysoka wydajność bezwładnościowa 
gwarantuje stabilne i kompletne wyniki SLAM 
nawet w miejscach ubogich w detale 
geometryczne.

Dwie kamery HD o rozdzielczości 12 MPx z technologią łączenia 
Sony zapewniają lepsze zdjęcia w warunkach słabego oświetlenia.

Silnik CHCNAV HPGS 2.0 generuje modele 3D Gaussian Splatting 
umożliwiające wierne odwzorowanie rzeczywistości, łącząc tym 
samym wizualny realizm z precyzyjną geometrią.

Koloryzacja HD i szczegółowe odtwarzanie rzeczywistościKluczowe funkcje

Do 1.15 miliona pkt/s
Pole widzenia 360° × 189°

Szybkie skanowanie LiDAR

System obrazowania HD Elastyczny interfejs

Dwie kamery HD 12 MPx
do pozyskiwania wysokiej 
jakości zdjęć w warunkach 
słabego oświetlenia

Modułowa konstrukcja z otwartym 
interfejsem sprzętowym

i zestawem SDK

Precyzyjne IMU

Dryft zerowy sensora 
lepszy niż 0.5°/h




