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リアルタイムキネマティ水平:8 mm +1Ppm RMS
ツウ(RTK)科】 高さ:15 mm + 1 Ppm RMS

初期化時間:<10S
初期化佶頼性>999%

泳X゛プ負セ沙,シ芝,彦美.永平:3,、mm+ IJppm RMS
1ネ之テ篭.ヅ町'イ戸P阿"・"高さ:5mm+ Ippm RMSL門一^^冒〕゛.'ニ、^ー..^」.■.一冒,ー、^【^ーーーーー JL -'^'Lコ'

水平:10 cm lv:20 cmPPP

f^凌叉亙~ティ匡i,ー、、'・みk車1"乞§、'ihm'+ 6;1'・ppm RNisl
!'111iL .:.・ニ"一高さ:35,mm +.0.4PP汁IRMS
スタティックと^スタ水平:25mm+0.5Ppm RMS

高さ:5 mm +0.5 Ppm RMSーイッウ

- rT:"'ー、ー

9 -20 V DC

<30W

24.48 Wh

水平:0.4m RMS1高:0β m RMS

有り

▼

耕式会社CHC Navigati0Π」apan
141-0022

束奈都晶川区東五反田3-1-6

ウ里ストワールドビル801

03・5422-8078

(3)

CHCN V

入力電圧

消費電力

パッテリー容量

J

チャンネル

使用ソフトウェア

カメラ数

鯏象度

,センサーザイズ

画素サイズ

t股OV, ^

ーーーエー寄,. f,「一
」.■ '

ー、、'1
遣ンJ3,11 '、.、、■士■▲巳.. ^

^^

^

動イ乍環境

^^^^^^^■

IMU

・20゜ c to +50゜ C

,'20o c to.+60卑と'
..

冒

^ー^^^^ ■^■

IP64勵(according to lEC 60529)

,君0%,.n可η,÷coh'皇ns[h9゛三11誘夛"、、.i、_1、

CHC Navigati0駒本社
Shanghai Huace Navigation Techn010gy Ltd.
577 SO"gyin9 Roed" oingpu,
201703 Sbanghal、 chioa
+8621 54260273

20O HZ

有り

ロール、ピツチ:0.005゜
高さ:0.010゜ RMS

水平:0.010 m RMS,
高さ:0.020 m RMS
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データコピーツール、 POS解析、調整計
算、点群生成、モデリング(オプション)

建物^凱,這路^丁田七剖",・
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単点観測、地形測量、杭打ち、標高チェ
ツウ、工事測量
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聖(EFC④
、仕樺は予告なく変重される場合があります.
(1) CHCNAV 試験蚤件による. f2)標準的な棚利値, B) BDS ICD.6LONA55、 GalilRO、 QZS5、
【RNSSに準拠Lているが、商用サービス定義が利用可能で而ることが条吽.
(4)精度と悟頼性は、オープンスカイ、マルチパスのない、最適なGNSS捕捉創牛●大価豪件下で決是
されます.性能は.割圧5個の衛星烹使用L、推奨ぎ九る一般的な6PS計算に従うこと斉^脹として
います。偶IEC規格60529に基づ( P64等級で、昔理された実験室景件下でテX 卜された防沫、肺k
防塵性能.
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革新的な測量
ハンディ SLAM

ソリューション
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CHCNAV

ハンディ SLAM 3D
3Dレーザースキャナ
GNSSRTK システム
RSI0 は、 GNSS、 RTK、 UDARシステムおよび、 SLAM技術を 1つのプラットフォームに統合すること事
で3次元計測測量に新たなアプローチをもたらし、屋内外における3次元計測の効率化と精度を向上でき
るよう設計されτいます。 RSI0は測量、建設、土木、 BIM ・ aM分野だけでなく、農業や林業分野、送電
線の点検、土量計算や地下杢問でのデータ収集など幅広い用途で利用が可能な汎用性の高いソリューシヨン
です。 RSI0を使用する事で、 GNSS衛星の受信環境が悪い場所や、完全にGNSS衛星を捕捉できない環境
での計測の課題を解決し、現場作業に新たな発想と精度をもたらすことができます。従来のGNSS・RTK測
量とSLAM を用いた3次元計測を併せ持っ RSI0はフィールドワークをより簡素化し生産性の向上が期待
できる革新的なソリューションです。

RTκと SLAMの融合
RSI0はGNSS技術開発における CHCNAV独自
技術の結晶です.第4世代の電波式GNSSアンテ
ナを搭載し、様々な劣悪環境下で3m以内のRTK
測位精度を提供します。高精度LiDARと3台の
HDカメラを組み合わせることで、RTK、レー吠ピ
ジュアルSLAMを統合し5師の絶対精度を実現し
ます.高精細な建築調責から複雑なインフラプロジ
エクトまで、RSI0は専門性を高め、高精細なデー
タを効率的に収集するために必要なツールを提供
します.

リアルタイムSLAM
パワフルなオンボードプロセッサーを搭載した
RSI0 は、りアルタイムSLAM機能により、現場で
取得している3次元点群データをモニターでりアル
タイムに描画することができます.取得した3次元
点群データをりアルタイムにフィードバツケできるた
め、ユーザーはその場で調整を行い、高精度、高精
細な3次元点群でーたを現地で確認する事が可能
です.
RSI0 は、バッテリー1本で最大1ヨ、000牢方メー
トルの広範囲をりアルタイムマッビング可能なため、
迅速かつ高精度が求められる複雑な測量プロジェ
ケト1こ最適化されます.

ループフリーによる効率的な
作業フロー
これまでSLAMの課題とされていたループクロー
ジャーを、高精度GNSSとSLAM技術の統合に
より、ハンドヘルドスキャナーのデータ収集プロセ
スによりループウロージャーが不要になりました.
ループクロージャーが不要となることで、ループの
ない計測コースを可能にすることで、RSI0はフィー
ルドデータ収集を合理化し、プロジェウト完了まで
に必要な時間と労力を最大限に効率化します.
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屋外と屋内をシームレスに
マッピング
RSI0 はGNSS・RTK測位を併用することで、GCP
を追加する必要がなく、屋内外のデータをシームレ
スに統合する事が可能です.ユーザーは専用ソワト
「smartGO」または『Landstar]を使用して、計測

現場の座標系を設定することで、屋内、屋外の両
方の環境で一貫性の南る座標を容易に3次元点群
データを収集することが可能になります.

S・HXテクノロジー
RTK口ーバーモードで動作する革新的なS・FⅨテ
クノロジーにより、従来のRTK測量では観測が厳
しいGNSS衛星を捕捉できない環境下であっても、
ビジュアルSLAMデータとUDARデータから正確

な特徴点座標を計算します.この技術により、衛星
からの信号がない場合であっても1分以内に5m
の精度が保証され、屋内空間や都市部のピル群で
の測量に新たな可能性をもたらすことができます.

CHCNAV ・ RSI0

VI・UDARテクノロジー
RSI0 のVI、LiDARテウノロジーは、 GNSS 口ーバー
機能と非接触オフセツト測定の為のレーザスキャニ
ングを組み合わせたRTK測量の新しいモードを提
供します.「L3Πdsta『」ソフトウェアの画像モニター
で、測定したいボイントを避択するだけでRTK原点
とLiDAR点群の交点から5mの精度で3次元座
標がりアルタイムに計算されます.
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亘感的な操作性

CHCNAV RTK コントローラ

ーソフトウ里ア「Landstar'"」
の口ーバモードで動作するた
め、直感的な操作性で暴小限
の導<トンーニングで完結

します.
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ホットスワップバッテリ

「ハッテリー 1本で 30分の計
測作業が可台副「内部ハッテ
りを搭載」ているので、バッ
〒リー交換はホットスワッフ
機能が有効になり弐す」
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精度情報

RSI0 を SLAM スキャナーと LT
使用する場合、 5m引G0はりア
ルタイムで測位精度佶穀を志示
」、その場で改善する区とがで

きます。
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自動作図

CHCNAV ソフトウェアシステ

ムを使用しτ、 RSI0で取得した
3次元点群データを「coproce5S」
にインポートすることで、道路
や建物などの地物を抽出する区

とができます。

CHCNAV ・ RSI0
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