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=

f

- e

M\ OSSN

h. \ r : / y ..".'I. 1A
T OOSNR |

T A e A S

/ ' f’ v V:ﬂ-v
OXOXEZSHO

Mobilny SLAM COLOR

3D Laserovy skener

Realne podanie farieb - Presnost (mm)
Jeden rotujuci lidar

R8 + Presné
modelovanie



R8+ Presné modelovanie - Realne podanie farieb - Presnost (mm)

OmniSLAM R8+ je vysokopresny mobilny 3D skener uréeny na detailny
a presny zber 3D priestorovych udajov v interiéri aj exteriéri. Vdaka
technologii SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) umoznuje
efektivne mapovanie bez potreby GNSS signalu. Zariadenie podporuje
rozne rezimy pouzitia: v ruke, na vytycke, na batohu a na vozidle.

2mm hrubka
mracna bodov

Mimoriadne
detailné textury

TECHNICKA SPECIFIKACIA

Relativna presnost (1)

Absolutna presnost (2) horizontal. 1.8cm, vertikal. 2.5cm

5A Kritéria merania a mapovania (3) \
Opakovatelna presnost (4) 2cm
Horizontalna / vertikalna uhlova presnost 0.005°

Hustota mra¢na bodov 250,000 bodov/m?

Hrubka mrac¢na bodov 2mm
Obrazovy snimac 1" SONY CMOSx2
Zorné pole kamery 360°
Objektiv Leica F2.2x2
Odstranenie pohybujucich sa objektov v
MODEL R8+32 R8+300
Pocet kanalov lidaru 32 32
Dosah skenovania 120m 120m/300m
Pocet bodov za sekundu 640,000 640,000

1. Relativna presnost: odchylka relativnych poléh medzi bodmi v ramci mraéna bodov v porovnani s ich skutoénymi hodnotami; nezavisla od

vonkaj$ich suradnicovych systémov.

mm presnost’ pri
dynamickom skenovani

Automatické modelo-
vanie 3D mesh

Rucény
(odnimatelny)

A Nositelné
(batoh)

mm (Dynamické/statické skenovanie) SKPOS podpora/GNSS RTK modul

SAQOC (5)

LIO-PANO (6)

RTK-SLAM (7)

PPK-SLAM (8)

LiRF (9)

3D mesh modely

3DGS fotorealistické modely

3D tepelna mapa presnosti mracna bodov
Report presnosti

Pokyny pre umiestnenie GCP bodov
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2. Absolutna presnost: odchylka medzi suradnicami mra¢na bodov a skuto€nymi sdradnicami v redlnom suradnicovom systéme; zavisla od

realneho suradnicového systému.

3. 5A kritérium pre geodéziu a kartografiu: v geopriestorovych modeloch méze ktokolvek, kedykolvek, pomocou akéhokolvek zariadenia,

po akejkolvek trase a pri skenovani akejkolvek scény ziskat rovnaké vysledné mrac¢no bodov.
4. Opakovatelna presnost: rozdiel medzi dvoma nezavislymi skenmi tej istej scény; pri pouziti GCP alebo RTK je relativna odchylka < 2 cm.
5. SAOC: samo-prispdsobiva online kalibracia: Presnost zostava zachovana po celé roky, bez potreby spatného servisu alebo udrzby.

6. LIO-PANO: multimodalna fuzia LiDARu a panoramatickej kamery na ofarbenie mra¢na bodov.
7. RTK-SLAM: tesne prepojena technika komplementarneho filtrovania integrujica GNSS RTK a SLAM na rychle a

vysoko presné mapovanie.

8. PPK-SLAM: tesne prepojena technika komplementarneho filtrovania integrujuca GNSS PPK a SLAM na rychle a

vysoko presné mapovanie.

9. LiRF: LiDAR Radiance Field — pre mimoriadne husté mraéna bodov a verné zachytenie aj tych najzlozitejSich

detailov a farieb.




