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[relatl’vna presnost 5 mm*]

Presnost a fotorealita v jednom

*Testované v uréenom prostredi s rozlohou 500 m?; presnost uvedena na urovni 10.



[P Lixel L3

Presnost a fotorealita v jednom

Lixel L3 je vlajkovy vysoko presny priestorovy skener. Poskytuje overenu relativhu presnost 5 mm* a
fotorealistické farby aj na rozsiahlych a zlozitych lokalitach. Jediny prechod vytvori mracno bodov v
skuto€nych farbach, mesh aj model 3D Gaussian Splatting — pre presné merania aj vernu
prezentaciu. Vystupy sa priamo zaclenia do pracovnych postupov v geodézii a AEC, pri digitalnych
dvojCatach, vo filme a zabavnom priemysle: realny svet znovu vytvoreny v digitalnom priestore.
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5 mm 2cm 0,005° 1/1.3" CMOS
Relativha presnost” Absolutna presnost? Horizontovanie (s fuziou RTK)? 4K HDR*

o

Hodnota z mraéna: 1032 mm

Skuto&na hodnota: 1035 mm

Overena relativna presnost 5 mm’ Fotorealizmus v skuto€énych farbach

Rychly mobilny zber, vysledky v geodetickej kvalite. Bohaty tonalny rozsah, ostré detaily, verné farby.

7%

Stabilné mapovanie v zlozitych prostrediach Jeden sken, viacero vystupov
Spolahlivy aj v naroCnych prostrediach a tam, Mracno bodov, 3DGS aj mesh — z
kde je signal GNSS obmedzeny. jediného prechodu.

' Testované v urCenom prostredi s rozlohou 500 m?; presnost uvedena na urovni 10. Kompletnu metodiku najdete v
dokumente Accuracy Verification White Paper.

2 Merané pod otvorenou oblohou, bez vplyvu viaccestného Sirenia signalu (multipath), pri optimalnej geometrii GNSS a
priaznivych atmosférickych podmienkach; presnost uvedena ako RMSE.

% Merané pod otvorenou oblohou, bez vplyvu viaccestného Sirenia signalu (multipath), pri optimalnej geometrii GNSS
a priaznivych atmosférickych podmienkach. Skuto¢né parametre sa mozu lisit.

4+ DCG HDR rozsiruje dynamicky rozsah snimac¢a a zachovava detaily vo svetlych aj tmavych Castiach obrazu.



Oblasti vyuzitia
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Film a zabava Digitalne dvojcCa Simulacie pre robotiku Pamiatky a cestovny ruch

Sprievodny softver

))(( LixelStudio

Komplexny softvér pre mracna bodov

Prehliadanie, upravy, spracovanie a odvetvové pluginy
pre data z mracien bodov.

[Fotorealistické farbenie ]

[Presné horizontovanie ]

[Cisté mracna bodov inteligentnym odSumenim ]

[Vysoko detailny mesh ]

>< Lixel CyberColor

Platforma novej generacie na tvorbu
priestorového obsahu

Kombinuje SLAM a 3D Gaussian Splatting na automatické
vytvaranie fotorealistickych 3D modelov.

[Rekon§trukcia rozsiahlych scén )

[L’ahké formaty modelovj

[Uprava modelu svetaj

[Otvorené SDK, pluginy]




Technicke parametre

Hardvér
Model
Lixel L3 (16-kanalovy)
Lixel L3 (32-kanalovy)
Rozmery 206 mm x 107 mm x 329 mm
Prikon <30 W
Hmotnost [1] cca 2,5 kg
Datové rozhranie USB 3.1 Gen2
Interné ulozisko 1TB UFS

RTK modul Ano (integrovany)
WiFi
802.11 a/b/g/n/ac/ax
2,400-2,4835 GHz
5,15-5,850 GHz
Bluetooth
v2.1+EDR /3.0+HS /4.2 /5.0/ 5.2
2,400-2,4835 GHz
Kryt Hlinikova zliatina

Celkova doba prevadzky 100 min

Prevadzkové podmienky

Prevadzkova teplota -20 °C az 50 °C

Stupen krytia IP54
Batéria

Napatie batérie 14,4 V

Kapacita batérie 3 350 mAh
Displej

Uhlopriecka 4,3"TFT

Jas az 1 000 nitov

Rozlisenie 480 x 800
Funkcie v zariadeni

Nahlad modelu a meranie na displeji v

[1] Vratane batérie; ostatné komponenty nie su zahrnuté.
[2] DCG HDR rozsiruje dynamicky rozsah snimaca a zachovava detaily vo

svetlych aj tmavych ¢astiach obrazu.

[3] Testované v uréenom testovacom prostredi s rozlohou 500 m?; presnost
uvedena na urovni 10. Podrobnosti o testovacom prostredi a metrikach

presnosti najdete v naSom dokumente White Paper.

[4] Rovinna hrubka mraé¢na bodov na Uuseku chédze do 10 m.
[5] Merané pod otvorenou oblohou, bez vplyvu viaccestného Sirenia signalu
(multipath), pri optimalnej geometrii GNSS a priaznivych atmosférickych

podmienkach.

[6] Merané v laboratérnych podmienkach; skutoéné parametre sa mézu lisit.

Kamerovy modul

Predna kamera 1
Zorné pole prednej kamery 100° x 75°
Panoramatické kamery 2
Zorné pole panor. kamier 200° x 200°
Rozlisenie kamery 4096 x 3072
Velkost snimaca CMOS 1/1.3”

Uzavierka Rolling shutter

HDR [2] DCG HDR

Geodeticky GNSS modul
Prijimané signaly
BDS B1l, B3I, B1C, B2a, B2b
GPS L1C/A, L1C, L2C, L2P(Y), L5
GLONASS G1, G2, G3
Galileo E1, E5a, E5b, E6 QZSS
L1C/A, L1C, L2C, L5, L6 IRNSS
L5
SBAS L1C/A

Presnost’

Polohova: 0,8 cm + 1 ppm

VysSkova: 1,5 cm + 1 ppm

Maximalny zisk 4,0 dBi
Azimutalne pokrytie 360°
Impedancia 50 Q
Polarizacia Pravotociva kruhova (RHCP)
Osovy pomer <3dB
Vystupny VSWR <2,0
PrisluSenstvo
Podstavec V baleni
Nabijacia stanica V baleni
Prenosny pevny kufor s nosnym V baleni
systémom na chrbat
Nosna konStrukcia Volitelné
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[7] Merané pod otvorenou oblohou, bez vplyvu viaccestného Sirenia signalu
(multipath), pri optimalnej geometrii GNSS a priaznivych atmosférickych

podmienkach. Iba WGS84 a CGCS2000.

[8] Merané pod otvorenou oblohou, bez vplyvu viaccestného Sirenia signalu
(multipath), pri optimalnej geometrii GNSS a priaznivych atmosférickych

podmienkach. Skuto¢né parametre sa mézu lisit.

[9] Merané v laboratérnych podmienkach v scéne s rozlohou 2 000 m? bez

fuzie RTK; skuto¢né parametre sa mozu lisit.
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Funkcie pri spracovani
VylepSenie mra¢na bodov POI Podporované

Spajanie map bez
vlicovacich bodov

ICP, GCP,
Scan Overlay

Rozmazanie tvari a SPZ Podporované

Vystupné formaty

Mraéno bodov Jas .rcp .e57 .ply .ilas

Snimky .jpg
Mesh .osgb .obj
3DGS Icc2 .Icc .ply
Dalsie 3D Tiles (.3tz), .usd

Presnost

Relativna presnost po
spracovani (10) [3]

5 mm (500 m?)

Hrabka mra¢na bodov po spracovani [4] <5 mm
Absolutna presnost, vySkova (RMSE) [5] 2 cm
Absolutna presnost, polohova (RMSE) [5] 2 cm
Opakovatelnost [5] 2cm
Relativnha presnost v realnom ¢ase [6] 1cm
Absolutna presnost’ v realnom Case, 2,5cm
vySkova (RMSE) [7]

Absolutna presnost v realnom Case, 2,5cm
polohova (RMSE) [7]

Horizontovanie (s fuziou RTK) [8] 0,005°
Horizontovanie (bez fuzie RTK) [9] 0,02°

LiDAR modul

Trieda lasera Trieda 1 (905 nm)

Dosah skenovania 0,7-120 m
Zorné pole ~360° x 270°
Spésob skenovania Mobilny

Rychlost zberu 320 000 / 640 000 bodov/s
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Pocet laserovych kanalov
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