RTK es SLAM.

Hagyomanyos geodéziai centiméter pontos GPS és
centiméter pontos kézi |ézerszkenner
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SLAM: Hogyan mUkodik a helymeghatarozas és térképezés egyidejileg?

A SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) egy olyan technoldgiai
megoldas, amely lehetdvé teszi egy eszkdz vagy robot szamara, hogy
egyszerre hatarozza meg sajat helyzetét egy ismeretlen kdrnyezetben
(helymeghatarozas,)

és hozzon létre eqgy részletes térképet errdl a kornyezetrdl (térképezés)

Ez a technoldgia kritikus szerepet jatszik a gépi autondmia biztositasaban,
hiszen lehetdvé teszi, hogy az eszkdz a sajat ,,szemével” (érzékelbivel)
értelmezze a vilagot, és pontosan navigaljon anélkll, hogy el6zetesen
ismert térképre vagy kuls6 GPS-adatokra tamaszkodna.



1. Mi van a csomagban?

ME Plus ( beépitett
adatradid)



2. Mi van a Me+ vevbben ?

beépitett kor alaku GNSS antenna (midholdas jelek

kovetesehez)

beépitett GNSS alaplap (RTK vevé + RTK-alapu
SLAM)

beépitett RX radiomodul (RTK roverként valo
mukodeshez)

beépitett 4G modul (a CORS eléréséhez)

iGrip kézi akkumulator, 49 Wh, 3400 mAh

. . . ,, - beépitett magneses tapasz, a
meéré6talp, a pontfelhé beolvasasahoz és a mobiltelefon rogzitéséhez valos

GCP-k megjeldlésehez a terepen idejii pontfelné-megjelenitéshez




2. Mi van a ME Plus vevbben?

beépitett, elére nézd 1db kamera
(2 MP, AR-pozicionalashoz és )

Livox Mid-360 |ézeres szkenner
(SLAM + Adroid alkalmazas)

Beépitett radiomodul, amely UHF-en
keresztul RTK roverként mikodik

beépitett, elére néz6 sztereo
kamera(mindegyik 8 MP,
vizualis SLAM-hez)

Beépitett adatradio




3. Terepi és feldolgozo szoftver

Szoftver ME/ME Plus
készulékhez

Project:default
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Terepi mérés

, RTK hasznalatra szolgalo
normal modulok és SLAM modulok
telepitése SLAM és egyesitett
alkalmazdsokhoz, kizarélag Android
rendszeren mikodik

SLAM Process

Connection

\Yorg
AVa¥) &)

Static Device Info Device
Register

v

PipeLine
Connect

a SLAM-adatok el6feldolgozasara és a
pontfelh6 megszerzésére, valamint
néhany egyéb pontfelhé-alkalmazasi
modulra is, példaul pontfelhé-
osztalyozasra, pontfelh6-megtekintésre,
térfogat-szamitasra stb.




TLS-adatok, légi lidar-adatok, SLAM-adatok, mobil térképez6
rendszer (SUV-méd) adatok stb. feldolgozasara.

1) to collaborate with "o to transform point
cloud to image via Recap and vectorize in Revit

2) toinclude algorithm module of

3) toinclude algorithm module of

4) to include algorithm module of




A ME elsosorban a kovetkezo teruleteken mikodhet: GNSS
RTK rover...
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] [ Ferde mérés




Ismerkedés a egyesitett alkalmazasokkal...

[ (positioning while satellites unlocked) ] [ (korlatlan pontfelmérés) ]
[ (Képalapu + pontfelhd) ]




Magicalc
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RTK munkamdédban engedélyezze a

igy a SLAM palya visszafelé torténd
szamitdsan alapuld pozicionalasi
eredmények GNSS-barat vagy akar
GNSS-elutasité teriileteken is
elérhetok.

o

SLAM-ot a specidlis munkastatuszhoz,

~
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Fix megoldas és vegyes megoldas

-~

Rogzitett megoldas

azt jelenti, hogy a GNSS RTK rover és a hozzad rendelt bazisallomds
egyszerre legaldbb 5 k6z6s miholdat kbvethet, majd a

rover tovdbbra is differencidlis korrekciokat kap a bazisdllomdstol,
amit a térinformatikai k6z6sség mar széles kérben elismert.

\_

/Vegyes megoldas

utal egy forditott szamitott eredményre, amelyet tudomdnyosan a
SLAM pdlya és a kordbbi pozicios adatok idészinkronizaldsabdl
szarmaztatnak, és amelyjol értelmezi a Mix&Match Combo-t.

A GNSS+SLAM kombindlt erejének felszabaditdsaval valdoban egy teljesen u

\koncepcio't hoz az iparagba. /




GNSS pozicié — beltéri

GNSS pozicié - beltéri
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2564750.337 m 356.511m
440302.076 m 10:59:30
51.341m



Valos ideji pontfelhd-megjelenités




Hurok szkenneléssel utvonal
--nyilt terulet RTK-val A legtobb esetben korrekcioval
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Az RTK-alapu SLAM és a SLAM-alapu

SLAM RTK

-~

.

SLAM-alapu RTK veviként definidlva

SLAM funkciok hozzaadva az RTK-hoz

~

Kombindlhatd, hogy 6sszevont alkalmazasokat hozzon létre

RTK SLAM

-~
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RTK-alapu SLAM kézi eszkdzként definidlva

RTK funkcidok hozzaadva a SLAM-hez

annal kevesebb

~

F6ként SLAM hasznalat, némileg hasonlé 1,5 vagy

%




Koszonom a
figyelmet!
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