® Modelado 3D

Con el uso de un algoritmo inteligente en el registro de nubes de puntos, basado en la extraccion y
correspondencia de caracteristicas, se genera automaticamente el modelo 3D vectorizado, ligero y

editable.

Especificaciones Técnicas

® Flujo de Trabajo Unico

Entre las distintas funciones se incluyen el registro de varios mapas, el célculo de volimenes, la medicion

de distancias, las estadisticas de kilometraje, la edicion de pistas y la generacion de mallas offline.

APLICACIONES

Emergencias Calculo de Volumen Espacios Subterraneos

Rango de alcance 0.05-120m

Laser Class 1 /905 nm

Numero de canales 16

Precision <2cm

FOV 360 x 270° - X 1

Puntos/seg 320,000 I X e
Procesamiento en Tiempo Real

Procesamiento

Pantalla

Nube de Puntos transmitida en directo

Modos de transporte

Portatil / Mochila / UAV Escaner SLAM Portatil

Peso y Dimensiones

< 1.9 kg (Bateria Incluida), 138%x90%x381 mm

Camara Gran campox1, Posicionamientox3
Temperatura de Operacion -20°C - 50°C

Duracion de la bateria 1.5h

Tiempo de escaneado Unico 60 min

Protecciéon Agua y Polvo IP54

Capacidad de Almacenamiento 1T SSD

Formatos de Nubes de Puntos las, .laz

Fuente de Alimentacion Bateria de 46,8 Wh y 14,4 V con montaje en V
Consumo de energia <30w

Soporte* para

Camara / Médulo RTK

FEEFEFF™

Escaner Lixel*'

Marca GCP

Llave para Software
de Escritorio

*Opcional
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rupciéon en funcionamiento con-

i |_IX€|X1 Escéner SLAM Portatil . Exploracion de puntos deinter-

tinuo a largo plazo

Ligero y muy integrado, el escaner de reconstruccion 3D de escena real Lixel*", con tecnologia SLAM 60 minutos de tiempo de funcionamiento continuo y
de nueva generacion de SatlLab, permite obtener la nube de puntos coloreada y generar modelos gran capacidad para reanudar la exploracién desde el
precisos directamente. punto de interrupcion.

No es necesario el escaneado segmentado en esce-

El algoritmo de reconstruccién 3D en tiempo real de desarrollo propio del Lixel*" admite la previsual- nas de gran tamafio y mejora enormemente la eficacia
izacion de datos en tiempo real, la creacion de modelos mientras se capturan los datos y la export- de la medicién y el anélisis de datos.
acién para su uso directo sin post procesamiento, impulsando la era digital con tecnologias de
vanguardia. ) (
R L —— Un software potente e inteligente para el modela-
Disefio incluido togggguno solo @ tiempo real LixelStudio do, lavisualizacién y el post procesamiento 3D en

El disefo integrado de LiDAR, cdmara de luz visible ' .
s ' ' . tiempo real.
camara de movimiento, tecnologia de navegacion La visidn de alta precisién y la tecnologia de fusion A U 0 TR
inercial de alta precisién e informatica de alto ldser generan nubes de puntos en color real en
rendimiento de Lixel*" elimina los tediosos pasos de tiempo real para hermanar el mundo real.

® Todo es unido

la operacidon y facilita y simplifica el escaneado.

Ademas, su compleja estructura tiene una excelente > - . i .
Segmentacion de nubes de puntos, reconocimiento semantico y edicion de escenas y objetos basados en el

capacidad de disipacion térmica. i B ) - ) )
algoritmo de aprendizaje profundo de redes neuronales para realizar sofisticadas extracciones de monémer-
Robustos y fiables

Solucién en Tiempo Real 0s.

La decodificacion de datos en tiempo real permite Con el algoritmo SLAM de nivel industrial, el Lixel*" se utiliza para generar nubes de puntos de alta precision
exportar los datos disponi inmediatamente para zonas complicadas como pasillos largos, tuneles, etc., y mejora en gran medida la estabilidad del
después del escaneado, lo que se traduce en la mapeado para escenas de textura débil.

reduccién y ahorro del tiempo. Y en el software Ademas, el error acumulado de los datos de varias fuentes puede reducirse significativamente combinando
moévil, puede supervisar el efecto de reconstruccion la soluciéntinformatica:

en tiempo real para garantizar la calidad de los

datos. i
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