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CGO 2 7 Ntcom-pusen

»,10bb, mint utofeldolgozo szoftver...”

IRODAI GNSS FELDOLGOZAS

= Statikus mérések kiegyenlitése G M HC eomatICS fﬁce
= Vizualis mérések kiértékelése [;] GNSS RTK ROAD. UAV.
- mérbkép elballitasa
- 3D modell készitése

= Utkitlizéshez szelvények elékészitése

= Dronos (légi, vizi) mérések
helyreallitasa RTK FIX megoldas
vesztés esetén
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,10bb, mint utofeldolgozo szoftver...’

Beolvasas — RINEX, .hcn, &....

A szoftver a CHC sajat nyers
adatformatuman, és a nemzetkbzi
RINEX adatokon {tul szamos egyéb
gyarto altal elballitott adatot kezel.

Pl.. Trimble (.BD9), Novatel (.NOV),

Septentrio (.SEP)

=% | |5 Observation Files = Loop Closures
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Huace Observation File(*HCN)
HRC(* HRC)

Huace RAW(*.CHCBD)
[Novatel File(*NOV)
Trimble RT17/RT27(*8D9)
'UNICORE RAW(*UNICORE)
(COMNAV RAW(*.COMNAV)
Septentrio RAW(*.SEP)
ASHTECHMB2 RAW(*MB2)
UBLOX(*.UBX)

IRTCMS3 File(*RTCM3)
Fohemeric File(* SP:* FPHI

@ Open CGO Project C:\Users\User\Documents\CGO2\Project]
@ Load settings...
@ Loading CGO Project CAUsers\User\Documents\CGO2\Pro;

Paraméterezés

A kiegyenlités megkezdeése elbtt szamos
paramétert tudunk allitani:

- ,Observation” paraméterek

- Meteorologiai adatok

- Minéségi kbvetelmények
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A feldolgozas lefuttatasa utan a szoftver o
kirajzolla a Bazis vonalakat. Zolddel jeldli a : Dh
kriteriumoknak megfelelt szamitasokat, mig -
sargaval azokat, amik valamilyen elvart o
kovetelményeknek nem feleltek meg. |
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Monitorozni  tudjuk minden mihold adat | oo =

4 4 , e . . . . @ 615 Syntime:  |om2ns? |
mindsegét, és eldonthetjuk, hogy kihagyjuk a wpr_— e

szamitasbol azokat, melyek a mérésinket rossz : o =

iranyba befolyasoltak, vagy sem. A javitasokat ] e —
H H H , ,r . , rr ® ki Buselmgass RDOP |0.134552120980072
addig tudjuk futtatni, amig megfelel6 minéségu —  —

adatokat nem kapunk.
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Vizualis mérések kiértékelése -

= Kameras GPS-ek altal készitett
méroképek kiértekelése (mérdkép
készitése, és azon torténd pontméreés)

| T EEEEEER

= Kameras GPS-ek altal készitett
képekbdl 3D modell el6allitasa




Fotogrammetriai GNSS antennak
KIEMELKEDO GNSS TELJESITMENY, JO MINOSEGU KAMERAKKAL
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VIZUALIS IMU-RT

Az antenna egyesiti a piac egyik legjobb IMU-javal megtamogatott full
konstellaciés GNSS technologiat és a két kameras fotogrammetriai megoldast.
3D-s vizualis kitizeési felllete leegyszerlsiti a terepi feladatokat. Kalibralt
kamerainak koszonhetéen geodéziai pontossagu vizualis felmérést tesz lehetéve
rossz korulmények kozott is. Kiemelkedd minéségu IMU rendszer.



VIZUALIS NAVIGACIO KITUZESHEZ

EGYSZERU ES HATEKONY

50%-AL NOVELI A KITUZES HATEKONYSAGAT

JELLEMZOK ELONYOK
A Vizualis navigacio és
kittizés kivald mindségd, Leegyszerdsiti a kitlzési

valds idejd 3D-s képet ad a folyamatot, és akar 50% -al
terepi viszonyokkal. A noveli a hatékonysagot a
kitizést egy jol lathato nyil kevésbé tapasztalt

mutatja folyamatos felmérdk esetében is.

tavolsag megjelenitéssel.
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VIZUALIS NAVIGACIO KITUZESHEZ

EGYSZERU ES HATEKONY

VIZUALIS VONALKITUZES

JELLEMZOK ELONYOK

A vizudlis vonalkijeldlés

még az 6sszetett CAD Noveli a pontossagot, és
vonaltipusok kozvetlen csokkenti a személyi
kitlizését is lehet6vé teszia  hibadkat, kilonosképpen az
valésagban a LandStar8 Osszetettebb vonaltipusok
terepi szoftver esetében.

tamogatasaval.
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VIZUALIS FELMERES FOTOKROL

MINDEN PONT KONNYEDEN MERHETO

TULMUTAT A HAGYOMANYOS RTK MERESEN

JELLEMZOK ELONYOK
A vizualis mérés a
prémium mindéség

kamerak segitségével, RTK ) ,
, ,g & ’ modszerekkel mérhetetlen
pontossagu 3D

L : , ontok meghatdrozasa
koordinatakat biztosit a P erek'étéliglett
képekbdl. gyerex] '

A nehezen megkozelithetd,
hagyomanyos
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LandStar8 SZOFTVER

ANDROID ALAPU TEREPI SZOFTVER

GYORS, HATEKONY KORNYEZET

Informativ kijelzés (folyamatosan
latjuk az aktualis GPS allapotot)

=  Konnyd konfiguracio (tobb GPS profilt
beallithatunk, igy konnyedén tudunk
valtani UHF és NTRIP mérés kozaott)

= Kivald DWG kezelés

= Folyamatos fejlesztés (hamarosan
Topcon mérballomasokat is kezelni

foQ)
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