LIDAR PAYLOAD

PRZENOSNE ROZWIAZANIE
LIDAROWE DO POMIAROW
TOPOGRAFICZN
LOTNICZYCH I
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Informaeje-o LIDAR PayLoad

LiDAR Payload.tokempietne; przenosne rozwigzanie.dg pomiaréow
topograficznych z wykorzystaniem, technologu LIDA@JZQCG do
gromadzenia i przetwarzanigidanych, Naszg dzeni€je
niezalezne od platformy i charakte.ryz,bj“e sié oka
Wytrzymatoscia; dzieki obuddWwiejo stopniu'gehrony |P67 nadaje
sie do stosowania na statkach messkich-lutd w doWolnym _
Srodowisku pomiarowym. Dzieki s+eJ egracji czu1n|kow L|DAR
i GNSS w naszym urzadzeniu zapg?Nma tatwipi szybki dos
doktadnych danych. Nasze ekonbm|cz e, kompleksowe %
rozwigzanie zaspokaja wszystklg’ potrz by zwigzane z po‘-n
LiDAR - od planowania pomlar{ow poe}frzetwarzanle danych

enie wykonywane na. zamw nie’zgodnie ze '
specyfikacjami kI|enta

Kluczowe Moziwosclh . % || |
- W petni samod2|elnajednostka do gromadzenia danych L|DAR z naw;gac;]
inercyjng wspomagana przez GNSS | T,
. Stafe przesuniecia umozliwiaja precyzyjna kalibracje czujnikéw |/

+ Mozliwos¢ montazu na dowol"nej platformie pojazdowej, w tym na- ,
bezzatogowych statkach powietrznych (UAV) L
- Masa catkowita: 3/5 kg - __ e | |
- Wyswietlanie obrazow i chmur punktoww Czasia rzeczyW|stym | B |

- Urzadzenie LiDAR Ouster OS1-32 lub inny dowolny LiDAR

. Zintegrowany kompaktowy system nawigacji inercyjnej SBG Ellipse-D Marine INS
- Odbiornik GNSS RTK klasy geodezyjnej z podwodjng antena

- Wbudowany akumulator zapewniajacy 3 godziny pracy

« Komputer z systemem WINDOWS 11

« Preinstalowany system HYPACK
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. Szeroki zakres temperatur pRRR" od -40°Cdo 75°C .
o przetwarzania danych
~+Obstuguje potaczenia USB, Ethernet i DifplayPort
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	PRZENOŚNE ROZWIĄZANIE LIDAROWE DO POMIARÓW TOPOGRAFICZNYCH, LOTNICZYCH I MORSKICH
	Informacje o LiDAR PayLoad
	Kluczowe możliwości
	Co obejmuje LiDAR Payload

	Specyfikacja  LiDAR Payload
	Możliwość zainstalowania dowolnego LiDARU w tym LiDARU klienta
	Całkowita niepewność systemu (dokładność)
	• Miniaturowy system inercyjny MEMS z wbudowanym podwójnym odbiornikiem GNSS
	450°/s, 8 g, złącze RS-232/422 (bez CAN)
	• GPS/GLO/GAL/BDS, L1/L2, RTK, dane surowe
	• Pomiar ruchu pionowego (5 cm)
	PC: EMBC-5000-1185G7E lub podobny model komputera jednopłytkowego
	• Bezwentylatorowy komputer jednopłytkowy (SBC) 3,5"
	• Procesor Intel® Core™ i7-1185G7E, do 32 GB pamięci RAM DDR4 SODIMM (1 gniazdo)
	• Przednie złącza wejścia/wyjścia: 2x DisplayPort, 4x USB, 2x RJ45 LAN
	• Wewnętrzne złącza wejścia/wyjścia: 4x RS-232/422/485, SIM, LVDS, 2x SATA III
	• 1x M.2 Key B 2260, 1x gniazdo M.2 Key B (3042/3052), 1x gniazdo M.2 Key E (2230)
	• Zasilanie DC od 9 V do 55 V (4-pinowe złącze ATX)
	• Wymiary: 146,0 mm x 102,0 mm (5,75” x 4,02”)
	• Szeroki zakres temperatur pracy: od -40°C do 75°C
	• Szybki dysk twardy do przetwarzania danych
	• Obsługuje połączenia USB, Ethernet i DisplayPort
	LiDAR: Ouster OS1-32
	• Rozdzielczość pionowa: 64 lub 128 kanałów
	• Maksymalny zasięg: 200 m
	• Zasięg nominalny: 90 m
	• Minimalny zasięg: 0,5 m
	• Dokładność: ±0,5 cm – ±5 cm
	• Pole widzenia w pionie: 45º
	• Rozdzielczość w pionie: 0,7° (wersja 64-kanałowa),  0,35° (wersja 128-kanałowa)
	• Pole widzenia w poziomie: 360°
	• Rozdzielczość w poziomie: 0,18°
	• Częstotliwość odświeżania: 10 lub 20 Hz
	• Stopień ochrony IP68, IP69K
	• Synchronizacja czasu gPTP; PTP; $GPRMC
	• Wbudowany moduł IMU
	• Zasilanie 24 V (14–20 W)
	• 16-kanałowy moduł LiDAR z podwójnym sygnałem zwrotnym
	• Waga: 590 gramów
	GNSS / Nawigacja inercyjna
	System: SBG Ellipse 2-D
	• Przechył / pochylenie: 0,1°
	• Kurs: 0,2°
	• Prędkość: 0,03 m/s
	• Położenie – pojedynczy punkt L1/L2: 1,2 m
	- SBAS: 0,6 m
	- DGPS: 0,4 m
	- GLONASS (opcjonalnie)
	- RTK: 2 cm – 3 cm poprzez NTRIP lub łączność radiową
	- PPK: przy użyciu Qinertia
	- Tryb autonomiczny



