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ESCANER LASER
3D SLAM PORTATIL +
SISTEMA GNSS RTK

La RS10 aporta un nuevo enfoque a la topografia geoespacial al integrar las tecnologias GNSS RTK,
escaneado laser y SLAM visual en una unica plataforma disefiada para mejorar la eficacia y precision de
las tareas de escaneado y topografia 3D en interiores y exteriores. El RS10 es una solucién versatil para
los profesionales de la topografia, la ingenieria civil y el BIM, asi como para aplicaciones como la topografia
agricola y forestal, la inspeccion de lineas eléctricas, el calculo del volumen de materiales apilados y la
recopilacion de datos en espacios subterraneos. Con el RS10, los topografos pueden superar los retos de la
topografia en zonas con sefiales GNSS deficientes o inexistentes, aportando un nuevo nivel de flexibilidad
y precision a su trabajo. Al ser compatible tanto con la topografia GNSS RTK tradicional como con la
innovadora captura de realidad 3D, el RS10 simplifica el trabajo de campo y mejora la fiabilidad de los datos.

FUSION RTK Y SLAM

El RS10 es el resultado de la experiencia de
CHCNAV en el desarrollo de tecnologia GNSS.
Con una antena GNSS dieléctrica de aire de
4th generacion, proporciona una precision de
posicionamiento RTK superior a 3 cm en diversos
entornos dificiles. Combinado con el LiDAR de
alta precision del sistema y tres camaras HD,
fusiona RTK, laser y SLAM visual para ofrecer
una precision de medicion absoluta de 5 cm.
Desde levantamientos arquitecténicos detallados
hasta complejos proyectos de infraestructuras,
la RS10 proporciona a los profesionales las
herramientas que necesitan para recopilar datos
detallados y precisos de forma eficaz.

FLUJO DE TRABAJO
EFICAZY SIN BUCLES

La integracion de las tecnologias GNSS y
SLAM de alta precision elimina la necesidad del
tradicional cierre de lazos, que suele complicar
el proceso de recogida de datos para los
escaneres portatiles. Al permitir la planificacion
de trayectorias sin bucles, la RS10 agiliza la
recogida de datos sobre el terreno y reduce
significativamente el tiempo y el esfuerzo
necesarios para completar los proyectos.

SFIX TECHNOLOGY

Gracias a la innovadora tecnologia SFix, que
funciona en modo itinerante RTK, cuando el RS10
entra en una zona con sefial GNSS débil o incluso
inexistente, donde la topografia RTK convencional
no funciona, el RS10 calculara coordenadas de
puntos RTK precisas a partir de sus datos LiDAR
y Visual SLAM. Esta tecnologia garantiza una
precision de 5 cm en 1 minuto sin sefiales de
satélite, lo que abre nuevas posibilidades para
la topografia de espacios interiores y cafiones
urbanos.
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SLAM EN TIEMPO REAL

Equipado con un potente procesador integrado,
el RS10 ofrece funciones SLAM (localizacion
y cartografia simultaneas) en tiempo real para
crear nubes de puntos georreferenciadas
directamente sobre el terreno sin necesidad de
posprocesamiento. Gracias a la informacion
inmediata sobre los datos recopilados, los usuarios
pueden realizar ajustes sobre la marcha para
garantizar una cobertura de exploracion completa
y detallada. La RS10 puede cartografiar grandes
areas de hasta 13.000 metros cuadrados en
tiempo real, lo que la hace ideal para proyectos
de topografia rapidos o complejos en los que el
tiempo y la precision son fundamentales.

MAPAS DE EXTERIOR A
INTERIOR SIN FISURAS

La transicion entre entornos exteriores e interiores
es perfecta gracias a la capacidad de la RS10
de utilizar el mismo sistema de coordenadas sin
necesidad de georreferenciacion adicional. Los
usuarios pueden seleccionar el CS deseado
directamente sobre el terreno utilizando los SW
SmartGo o LandStar™, lo que garantiza una
recopilaciéon de datos coherente, simplificada y
precisa tanto en exteriores como en interiores.

VI-LIDAR TECHNOLOGY

La tecnologia Vi-LiDAR de la RS10 ofrece un
nuevo modo de topografia RTK que combina las
funciones de la sonda GNSS con el escaneado
laser para realizar mediciones de desplazamiento
sin contacto. Con solo seleccionar el punto a
medir en la escena de la imagen del software
LandStar™, sus coordenadas tridimensionales se
calculan en tiempo real a partir de la interseccion
de la linea de origen RTK y la nube de puntos
LiDAR con una precisién de 5 cm en un radio de
15 m (50 ft).
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UN DISPOSITIVO, DOS
FORMAS DE TRABAJAR

Listo para los
usuarios de RTK

Funciona en modo rover con el
software CHCNAV LandStar™
para un uso sencillo y una
formacion minima.

Bateria intercambiable

en caliente

Funciona durante 60 minutos
con una sola pila, lo que
permite cambiarla facilmente
sin apagar la unidad.

Alerta
de precision
Cuando se utiliza como escaner
SLAM, SmarGo proporciona

informacion sobre la precision en
tiempo real para mejorarla in sitio.

Dibujos
automaticos
Mediante el ecosistema de
software CHCNAV, los datos
de RS10 pueden enviarse a
CoProcess para la extraccion
instantanea de planos.
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ESPECIFICACIONES

Precisién absoluta H: <5 cm RMS"
V: <5 cm RMS™"
Precision relativa <1cm

Bateria de litio, admite cambio en caliente
y cargador portatil

Tiempo de funcionamiento 1 h
con una sola pila®

Alimentacion

512 GB
360° x 270°
1.9 kg (incluidos RTK y bateria)

Adquisicion de datos sin  Si
bucles

Evaluacion de la precision  Si
en tiempo real

Escaner laser

Clasificacion de productos

Almacenamiento de datos
Campo de visiéon

Peso

Clase 1 Seguridad Ocular

laser
Rango 0.05 ma120m
Canal 16
Grosor de la nube de
2cm
puntos

Capacidad de alcance 80 m @10% de reflectividad
(Canales 5a 12)
50 m @10% de reflectividad

(Canales 1a 4,13 a 16)

FOV (Horizontal) 360°

Resolucién del angulo 0.18° (10 Hz)
horizontal

FOV (Vertical) 30° (-15° to +15°)

Tasa de medicion efectiva 320,000 puntos/seg

Velocidad de exploracion

(seleccionable) L0l
Max. Numero de impulsos 2

de retorno

Wavelength 905 nm

Rendimiento del GNSS®

Canales 1408 canales con iStar 2.0
GPS L1C/A, L2C, L2P(Y), L5
GLONASS L1, L2, L3*

Galileo E1, E5a, E5b, E6*

BeiDou B1l, B2I, B3I, B1C, B2a, B2b
QZSS L1C/A, L1C, L2C, L5, L6*
NavIC/IRNSS L5*

PPP B2b-PPP

SBAS EGNOS (L1, L5)

*Las especificaciones estan sujetas a cambios sin previo aviso.

(1) Segun las condiciones de prueba CHCNAV. (2) Valores tipicos observados. (3) Conforme, pero
sujeto a la disponibilidad de la definicion de servicio comercial de BDS ICD, GLONASS, Galileo,
QZSS e IRNSS. GLONASS L3, Galileo E6, QZSS L6 e IRNSS L5 se proporcionaran mediante
futuras actualizaciones de firmware. (4) La precisién y la fiabilidad se determinan a cielo abierto,
sin trayectos mdltiples, con una geometria GNSS y unas condiciones atmosféricas 6ptimas. Los
resultados presuponen un minimo de 5 satélites y el seguimiento de las practicas generales de GPS
recomendadas. (5) Resistentes a salpicaduras, agua y polvo, han sido probados en condiciones
controladas de laboratorio con una clasificacién IP64 segun la norma IEC 60529.
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Precisiones del GNSS

H: 8 mm + 1 ppm RMS

V: 15 mm + 1 ppm RMS

Tiempo de inicializacion: <10 s
Fiabilidad de la inicializacion: >99.9%
Cinematica H: 3 mm + 1 ppm RMS
post-procesamiento (PPK) V: 5 mm + 1 ppm RMS

PPP 10 cm | V: 20 cm

V
H
Estatica de alta precision  H: 2.5 mm + 0.1 ppm RMS
V: 3.5 mm + 0.4 ppm RMS
H
\
H

Cinematica en
tiempo real (RTK)®

:2.5mm + 0.5 ppm RMS
5 mm + 0.5 ppm RMS

:0.4 m RMS | V:0.8 m RMS

Estatica y estatica rapida

Cadigo diferencial

Posicionamiento visual S
asistido

Tasa de actualizacion de 200 Hz

IMU
Inicializacion automatica Si

0.005° RMS cabeceo/balanceo
0.010° RMS rumbo

0.010 m RMS horizontal,
0.020 m RMS vertical,

Precision de actitud tras el
pos-procesamiento
Precision de posicion

tras el pos-procesamiento

Camara
Numero de camaras 8
Resolucion 15 MP (5 MP*3)

Tamano del sensor 2592 (H) x 1944 (V)
2.0 um

210° x 170°

Tamanfo de pixel
FOV

Temperatura de -20°C to +50°C
funcionamiento
Temperatura de -20°C to +60°C

almacenamiento

Proteccion contra el IP64® (seglin IEC 60529)

ingreso

Humedad (en
funcionamiento)

80%, sin condensacion

9-20VCC
Consumo de energia <30 W
La capacidad de la bateria 24.48 Wh

Software equipado

Control de adquisicién de datos,
visualizacion de nubes de puntos en
tiempo real, etc.

Proceso POS, ajustar y refinar, generar
nube de puntos, modelado, etc.

El voltaje de entrada

Software SmartGo

SW de procesamiento
inteligente CoPre

Extraccion de caracteristicas de edificios,
carreteras, calculo de volumenes, etc.

SW de extraccion
eficiente de caracteristicas

CoProcess
LandStar Field Levantamiento topografico, Replanteo
Survey APP de puntos, Replanteo de lineas,

Comprobacion de cotas, Levantamiento
de fachadas.
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