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ScannerlaserSLAM 3D portable +
GNSS RTK




» Systeme de topographie RS10

Le RS10 introduit une nouvelle approche de la
topographie géospatiale en réunissant les technologies
GNSS RTK, le scan laser et le SLAM visuel dans une seule
plateforme. Il offre un levé haute précision, sans
fermeture de boucles, et une expérience de terrain
totalement renouvelée.

» GNSS RTK, Laser et SLAM intégrés pour une précision inégalée

5cm

Performance SLAM tous
scénarios, avec une
précision absolue de 5 cm.

3cm

20 ans d’expertise GNSS RTK
pour une précision inférieure

a 3 cm, méme en environne-
ments difficiles.

12T

Puissance de calcul embarquée.

13,000 m?

TraitementSLAMcontinu et ininterrompu.

Sans post-traitement
Lesnuages depointsobtenusavecRS10 sont
disponibles directement.

» Post-traitement pour |'affinage secondaire

= o A

Double traitement secondaire 2cm 1cm
d'affinage Epaisseur du nuage de points Précision relative




» Technologie innovante SFix et Vi-LiDAR

Technologie SFix, levés topographiques n'importe ou,
méme sans GNSS

La technologieSFix combinelamesureLiDARavec lescontraintesangulaires
du SLAM, permettant d’atteindre une précision de 5 cm en une minute, sans
recours au signaux GNSS.

Technologie Vi-LiDAR, levés sans contact

Mesureprécise despoints cibles comparableaunestationtotale, avec une
précision de 5 cm dans un rayon de 15 m.
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Topographie routiere

Acquisition souterraines
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Levés d'infrastructures

Levés topographiques



SPECIFICATIONS

» Performances générales

» Batterie intelligente

RS10 (16 lignes) RS10 (32 lignes)

H:<5cmRMS" | H:<2cm RMS"
V:<5cmRMS® | V:<2cmRMS®

Précision absolue

Précision relative <lcm
Mod dali . Batterie lithium, échangeable a chaud

ode alimentation et chargeur portable
Temps-defonetionnement
avec une seule batterie @ 1h
Stockage .d?s données 512 GB
Eh_afrrp-d?wsw.. 360° x 270°

1,9 kg(y compris | 1,7 kg(y compris

Acquisition sans GNSS RTK et batterie)GNSS RTK et batterie)
fermeture de boucle Oui
E’ I . l 7 e .
en temps réel Oui

» Scanner laser

RS10 (16 lignes) RS10 (32 lignes)
Sécurité laser de classe 1

Classification du Laser

H:8 mm+ 1 ppm RMS
Temps réel cinématique V:15mm + 1 ppm RMS
(GNSS RTK) ¥ Temps d'initialisation : <10's
Fiabilité de I'initialisation : > 99.9%
H:3mm+ 1 ppm RMS
V:5mm+ 1 ppm RMS

Post-traitement
cinématique (PPK)

PPP H:10cm | V:20 cm
Statique haute précision —H: 2.5 mm + 0.7 ppm RMS

V:3.5mm + 0.4 ppm RMS

Statique et statique rapideH : 2.5 mm + 0.5 ppm RMS
V:5mm + 0.5 ppm RMS

H:0,4mRMS | V:0,8 m RMS

Différentiel code
Positionnement assisté

Pﬂfl hvision Oui
»

Taux d'actualisation IMU 200 Hz
Initialisation automatiqueOui

Précision d'attitude aprés 0.005° RMS en tangage/roulis, 0.010°
post-traitement RMS en cap
Précision de Ia position 0.070 m RMS horizontal, 0,020 m RMS

Portée 005ma120m | 05ma300m apres post-traitement vertical,
Canaux 16 32 E . t
Epaisseur du nuage de points 2cm [ Tcm » Environnements
80mai0%de | Température de fonction- 3
réflectivité 80 m nement T —
Portée SEAPERTRAX P réflectivité > 10%2 Résolution ( )
4,13316) Taille du capteur 2592 (H) x 1944 (V)
FOV (horizontal) 360° Taille du pixel 2,0 pm
FOV 210°%x170°
I 0,18° (10 Hz)
FOV (vertical) 30° 4033, (-208° - » Caméra
B8 159 | o PRI :
—Retourunigue-: 1 e -20°Ca+60°C

Retour unique : | 240 000 pts/sec

320 000 pts/sec Double retour :

Fréquence de mesure 1280 000 pts/sec

e Va WY allb X ~Nor
Fempératurede-stockage-20°C5+66-°C
fHAIGSEonS

max. Double retour : . IP64= (selon IEC 60529)

640 000 pts/sec Triple retour : Humidité (fonctionnement)80%, sans condensation

1920 000 pts/sec

Nombre maximal de re- 5 3 -
tours » Cameéra
Vitesse de balayage 10 Hz Contrdle de l'acquisition des données,
sélectionnable Logiciel SmartGo affichage des nuages de points en
Longueur d'onde 905 nm temps réeletc

» Performances GNSS ©

Canaux 1408 canaux avec iStar2.0
GPS L1C/A, L2C, L2P(Y), L5
GLONASS L1, L2, L3*

Galileo ET, E5a, E5D, E6*

BeiDou B1t, B2I, B3I, B1C, B2a, B2b
QZSs ETE/AL1E £2€, L5, L6*
Navi€/HRNSS E5*

PPP B2b-PPP

SBAS EGNOS(L1,L5)

» Alimentation

d'entrée9-20 V DC
Consommation d'énergie30 W
Capacité de la batterie 24.48 Wh

Tension

Logiciel de traitement Traitement POS, ajustement et raffine-
ment, génération de nuages de points,
modélisation, etc.

Logiciel CoProcess pour Extraction des caractéristiques des ba-
I'extraction des timents, extraction des caractéristiques
caractéristiques routiéres, calcul de volume, etc.
Application LandStar pour Levé topographique, Implantation de
points, Implantation de lignes, vérifica-
tion de I'élévation, Levé de facades

CoPre

les levés sur le terrain

“ CEFC A

*Les spécifications sont susceptibles d'étre modifiées sans préavis.

(1) Selon les conditions de test de CHCNAV.(2) Valeurs typiques observées. (3) Conforme, mais sous
réserve de la disponibilité de services commerciaux BDS ICD, GLONASS, Galileo, QZSS et IRNSS.
GLONASS L3, Galileo E6, QZSS L6 et IRNSS L5 seront disponibles via une future mise a jour du
micrologiciel. (4) La précision et la fiabilité sont déterminées sans obstructions, sans trajets mul-
tiples, avec une géométrie GNSS et des conditions atmosphériques optimales. Les performances
supposent un minimum de 5 satellites et le respect des bonnes pratiques GPS recommandées.

(5) Résistant aux éclaboussures, a I'eau et a la poussiére, testé en laboratoire dans des conditions
contrélées avec un indice de protection IP64 selon la norme CEl 60529.
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