SPECYFIKACJA TECHNICZNA

» Ogélna charakterystyka systemu

Doktadnos¢ bezwzgledna C:: :;ccrr: FF::\\/I/I;‘:' ((11:

Doktadnos¢ wzgledna <1cm®@

Powtarzalnos¢ <2cm®@

Zasilanie Zintegrowana bateria w uchwycie
Pojemnosc¢ baterii 47.5 Wh

ha jeting] paterii 250

Zuzycie energii 16W

Pamiec 512 GB

Waga 1.2 kg (z baterig)

Temperatura pracy -20°C do +50°C

Poziom ochrony IP64 @ (zgodnie z IEC 60529)

» Skaner laserowy

Klasyfikacja lasera Klasa 1 (bezpieczny dla oczu)

Zasieg 40 m @10% refleksyjnosci

Liczba kanatéw 64

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

Pole widzenia 360° x 189°

Maksymalna efektywna
predkos¢ skanowania

Dtugosc fali 905 nm

» System pozycjonowania i orientacji

GPS: L1, L2, L5
GLONASS: L1, L2
BEIDOU: B1, B2, B3
GALILEO: E1, E5a, E5b

Obstuga systemoéw GNSS

Czestotliwos¢ pracy IMU 500 Hz

Dryft zerowy zyroskopu 0.5°/h

Btad losowy zyroskopu 0.01°/vh
Doktadnos¢ dryftu zerowego 10 ug
Doktadnos¢ btedu losowego 0.017 m/s/vh
» Kamery

Liczba aparatéw 2

Rozdzielczos¢ 48 MPx

Rozmiar sensora 1/2 cala

Pole widzenia 340° (H) x 360° (V)

» Komunikacja

Wi-Fi 2.4 GHz & 5 GHz
IEEE 802.11n/ac (U-NII-1/3)
Bluetooth v5.3 (BR + EDR + BLE)

1 x USB v3.0 typu C (pobieranie danych)

Port
y Gwint montazowy 1/4”

» Oprogramowanie

Kontrola pozyskiwania danych, podglad

SmartGo . . .
chmury punktéw w czasie rzeczywistym

Postprocessing, wyréwnanie,

chmura punktéw, modelowanie, itp.
CoPre Obstuga kolorowych chmur punktéw,

modeli mesh 3D oraz modeli Gaussian

Splatting (3DGS).

Przetwarzanie chmur punktow

CoProcess 2025 z pomocg narzedzi CAD

*Specyfikacja moze si¢ zmienic¢ bez wczesniejszego powiadomienia.

(1) Zgodnie z warunkami testowymi CHCNAV. Doktadnos¢ i wiarygodnos$¢ okreslone
w terenie wolnym od wielodroznosci sygnatu, przy optymalnej geometrii satelitéw,
w optymalnych warunkach atmosferycznych, przy widocznosci minimum 5 satelitow
i przestrzeganiu zalecanych praktyk pomiarowych.

(2) Zmierzone w warunkach laboratoryjnych; faktyczna doktadno$¢ moze sie réznic.
(3) Przetestowano w standardowym $rodowisku laboratoryjnym, w temperaturze 25°C.

(4) Odporny na zachlapania, wodg i kurz; przetestowany w kontrolowanych warunkach
laboratoryjnych, uzyskat stopien ochrony IP64 zgodnie z norma IEC 60529.
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RS7

Reczny skaner laserowy 3D

Gteboka integracja syste

V' 4

w INS i SLAM

Geospatial




» System pomiarowy RS7 » Wysoka predkos¢ skanowania i szerokie pole widzenia

CHCNAV RS7 to reczny skaner LiDAR typu SLAM o wysokiej wydajnosci,
stworzony przede wszystkim z myslg o pracy we wnetrzach budynkéw.
Dzieki gtebokiej integracji technologii INS i SLAM oraz sensorowi IMU

o bardzo matym dryfcie zerowym, zapewnia stabilne $ledzenie ruchu
w srodowiskach o niewielkiej liczbie szczegbétoéw geometrycznych.
Posiada gtowice skanujacg o rozdzielczosci 1.15 min punktéw

na sekunde, ultraszerokie pole widzenia (360° x 189°) oraz dwie

kamery obrazujgce w jakosci HD, pozwalajac na wydajne pozyskiwanie

danych i tworzenie modeli 3D Mesh oraz Gaussian Splatting. RS7 posiada skaner nowej generacji o szybkosci Dzieki niezwykle szerokiemu polu widzenia (360° x 189°)
skanowania do 1.15 miliona punktéw na sekunde, ktéry urzadzenie rejestruje sufity i narozniki obiektow
umozliwia rejestrowanie tekstur matych obiektéw bez koniecznosci recznej zmiany kata skanowania,
z duzg precyzja. co znacznie podnosi wydajnos¢ pracy.

» Kluczowe funkcje » Koloryzacja HD i szczegotowe odtwarzanie rzeczywistosci

/ + Dwie kamery HD o rozdzielczosci 12 MPx z technologia taczenia
\& h Sony zapewniajg lepsze zdjecia w warunkach stabego oswietlenia.

+ Silnik CHCNAV HPGS 2.0 generuje modele 3D Gaussian Splatting
umozliwiajgce wierne odwzorowanie rzeczywistosci, tgczac tym
samym wizualny realizm z precyzyjng geometrig.

Szybkie skanowanie LiDAR

Precyzyjne IMU
: o
Dryft zerowy sensora

lepszy niz 0.5°/h

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

» Otwarta architektura z przetwarzaniem danych w chmurze

System obrazowania HD

Elastyczny interfejs ~~
ol

3
L~ Dwie kamery HD 12 MPx Modutowa konstrukcja z otwartym

do pozyskiwania wysokiej
jakosci zdje¢ w warunkach
stabego oswietlenia

interfejsem sprzetowym
i zestawem SDK

) Gl»qboka integracja technologii INS i SI_AM Skaner RS7 charakteryzuje sie modutowg konstrukcjg Zintegrowany z aplikacjg CHCNAYV CoCloud, RS7 zapewnia

z otwartym interfejsem sprzetowym i obstugg SDK. petng synchronizacje wynikéw z chmurg. Dane terenowe
sg przesytane jednym kliknieciem, a przetwarzanie
przebiega automatycznie. Dzieki temu pozyskane chmury
punktow oraz modele 3D mesh i Gaussian Splatting sg

+ Wyposazony w precyzyjny czujnik IMU o natychmiast gotowe do uzycia.

dryfcie zerowym 0,5°/h, RS7 precyzyjnie sledzi
ruch w miejscach o ograniczonej przestrzeni,
takich jak korytarze i schody wielopoziomowe.

» Wybrane zastosowania

+ Wysoka wydajnos¢ bezwtadnosciowa
gwarantuje stabilne i kompletne wyniki SLAM
nawet w miejscach ubogich w detale
geometryczne.

Pomiary architektoniczne Projektowanie Kryminalistyka Renowacja zabytkéw
i renowacja wnetrz i bezpieczenstwo publiczne i ochrona dziedzictwa
kulturowego






