NABIDKA

pro vefejnou zakazku na dodavky v nadlimitnim rezimu zaddvanou v otevieném
fizeni v souladu s ust. §56 zakona &. 134/2016 Sb., o zadavani vefejnych
zakazek v Géinném znéni s nazvem

,PFFICRH- Bezpilotni vrtulnik s leteckym skenerem*

ORIGINAL

Uchazeé:
PONYSTAR s.r.o
Skryjova 1606/8
614 00 Brno
Ceska republika
160:01494155
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2.2  Technicka specifikace pfedmétu vefejné zakazky

Sestava musi obsahovat niZe uvedené soudasti a musi splfiovat nasledujici minimalni poZadavky Zadavatele:

Snimaci a skenovaci zafizeni pro bezkontaktni sbér dat o vegetaci a povrchu zemé

| |
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Bezpilotni vrtulnik RICOPTER

Typ leteckého zafizeni

bezpilotni, vrtulové,
min. 6 vrtuli,
bateriovy

RiCopter bezpilotni vrtulnik s 8 vriulemi (octocopter) — podrobnéjsi

specifikace jsou uvedeny v pfiloze technické specifikace &. 1 -
RICOPTER Brochure

Typ startu a pfistani

VTOL (Vertical take-
off and landing)

Ano

Doba letu s LIDAR skenerem a
minimainé jednou kamerou na jeden
bateriovy set

min. 15 minut

Hodnoceny parametr
Nabizeny vrtulnik RiCopter mé pfi uZiteéném zatiZeni 6,5 kg dobu letu
30 minut

Fail safe system (elektronicky systém
zabezpecteni proti selhani)

ano - ve vybavé

Ano — podrobné informace jsou uvedeny v p¥iloze technické
specifikace €. 2 - RiCopterControl_RiCC. Systém bude mit zalozni
funkce dalkového oviadani, fizeni systému za letu, detekci poruch
letového kontroleru a letovych senzori za letu a automatické prepnuti
na jejich zaloZni systém

Redundantnost zakladnich fidicich
komponent

ano - ve vybavé

ano

Maximalni vzletova hmotnost
(MTOM)

min. 15 kg, max. 25
kg

Hodnoceny parametr

Maximaini vzletovd vaha je 25 kg, viz. pfiloha &. 1

UzZiteéné zatizeni bez baterii
(Payload)

min. 5,5 kg

Hodnoceny parametr

Maximalni payload je 6,5 kg, viz. pfiloha &. 1

Maximaini letova vyska

min. 2500 m. n. m.

Testovana letova vyska nad mofem je 3.000 m.n.m.

Komunikaéni frekvence mezi
bezpilotnim zafizenim a dalkovym
oviadatem (kontrolerem) musi
spifiovat platnou ¢eskou legislativu

ano

Ano

- 2400-2483.5 MHz @ 100 mW {remote control);
- 869.4-869.65 MHz @ 500 mW {datalink);

- 5725-5850 MHz @ 25 mW (video link)
Podrobnosti jsou uvedeny v pfiloze &. 2
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Nahradni sada vrtuli ano - 1 sada Anc 1 sada
Nahradni sada baterii ano - 2 sady Ano 2 sady. Pfedmétem dodani budou certifikované baterie (UN 38.3
certified) které maji bezpeénostni certifikat pfepravy

Souéasti dodavky bude transportni ano ano

kufr na zafizeni UAV

Nabijeci stanice ano - 2x Ano - budou dodany 2 nabijeci stanice

Nahledovy monitor ano - min. uhlopficka | Ano pro sledovani FPV zabéri integrované kamery a telemetrickych
7 palcu udaju pfenasenych z bezpilotniho vriulniku

Moznost pilotovani v manuainim ano Ano obé varianty jsou mozné

nebo automatickém rezimu podie

pfedem nastaveného planu. MozZnost

upravy planu v souladu s parametry

snirani.

Integrovana kamera s pfenosem ano Ano, pfenos dat je zajistovan kamerou Gopro

telemetrickych a obrazovych dat

k pilotovi /operatorovi/ v reainém

Case.

Transportni box pro baterie — 1 ks ano ano

Ridici jednotka pro planovani nebo ano Ano je to feSeno pomoci laptopu a pfijimaci pozemni stanice viz.

fizeni letu, pfijem nebo zpracovani pfiloha &. 1

informaci o letu a praci senzort - 1

ks

Software pro pfipravu mise a fizeni ano Anoc pozadavek je zaji$tén pomoci SW UGCS nebo jeho ekvivalentu

letu zajistujici podporu planovani

letovych misi — min. 1 licence -

neomezena _

Nezbyina kabelaz pro pfipojeni ano ano

senzort — 1 set
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Pfiprava podkladii k vytvoreni
provozni pfiruéky a pfiprava podkladi
pro vyfizeni povoleni k Iétani die
pozadavku ¢eskych pravnich
pfedpisti (schémata elektrického
zapojeni, technické popisy a rozkresy
zafizeni)

ano

Ano zadavateli bude poskytnuta potfebna souéinnost

Poskytnuti soucinnosti zadavateli pri
zajisténi povoleni k leteckému
provozu a provadéni leteckych praci
(Naklady na zajisténi povoleni
leteckého provozu hradi zadavatel)

ano

Ano pfedpokladame poskytnuti nezbytné soucinnosti zadavateli pfi
pfipravé podkladl pro zajisténi jim vyfizovanych povoleni k leteckému
provozu a provadéni leteckych praci

Navod k pouziti k bezpilotnimu
zafizeni v Ceském nebo v anglickém
jazyce — 1 ks

ano

ano

Skoleni minimainé 2 piloti a 2
operatorl pfi dodani systému v misté
vyroby (vyfizeno zakonné pojisténi a
povoleni k Iétani), délka trvani kurzu
minimalné 4 dny — 1ks

ano

Ano predpokladame postup, Ze dodavatel nabidne zadavateli vhodny
termin Skoleni v ramci dodaci Ihiity v misté vyroby. Po rezervaci
vhodného terminu bude provedeno viastni koleni, pfi kterém bude
potvrzeno spinéni pozadovanych technickych parametr(. Nasledné
bude systém dopraven do mista urceni a formainé predan zadavateli.
Na zakladé tohoto postupu bude podepsan akceptaéni protokol a
dodaci list.

Z divodu bezpetnosti letovych operaci a realizace $koleni musi byt
piloti pfed Skolenim schopni prokazat, Ze maji minimaini nalet 8 hodin
s UAV mensiho typu a musi byt schopni prokazat pilotni zku$enosti
instruktorovi létani dodavatele,

Tovarni kalibrace kamer a objektivu
systému LIDAR + UAV pro méfické

ano

Ano systém bude dodan s kompletni kalibraci celého dodavaného
systému a senzorl
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aplikace véetné uréeni vzajemné
polohy a orientace na spoleéném
drzaku - 1 ks

Ruéni analyzator ano - ve vybavé Ano bude dodéan
elektromagnetického spektra

Ruéni anemometr ano - ve vybavé Ano bude dodan

RGB fotoaparat hlavni 1x
pinoformatovy &ip (35 mm), rozliSeni min. 36 Mpx, moZnost pofizovat snimky vzdalené z pozemni stanice, kompatibilni
vyménny objektiv s bajonetem

Digitalni kamera SONY ALPHA 7R

Velikost Sipu Ano - plnoformatovy | Bude dodan senzor:
Cip (ekvivalent Sony Alpha 7R camera, resolution: 36Mpix.;
kinofilmového chip size (full frame): 35 Smmx24mm, nebo jeho ekvivalent
policka)

Pevné t&lo s integrovanym oviadanim | ano ano

a elektronikou

integrovany drzak kamery s moznosti | ano Ano - pfipevnéni k télu lidaru
pevného propojeni s drzakem lidaru a
télem nosice UAV

ano ano

Prepravni kufr (box) kamery

Obijektiv umozniujici rychlou ano Ano bude dodan objektiv Zeiss 21mm/F2.8 Loxia lens nebo jeho
synchronizaci zavérky, ohniskova ekvivalent

vzdalenost objektivu f= 21 mm,

th
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vhodny pro dodavany typ digitalnich
zad — 1 kus

Veskery potiebny SW pro ovladani
kamery za letu — min. 1 licence
neomezena

ano

ano

Veskery potiebny SW pro nasledné
zpracovani snimku po letu a jejich
digitaini vyvolani véetné
barevnostnich Gprav — min. 1 licence
neomezena

ano

Ano bude dodan SW RIPROCESS spoleénosti Riegl pro zZpracovani
obrazovych zaznami po letu a jejich georeferenci

MozZnost oviadani kamery pies
kontrolni jednotku LIDARu

ano

Ano —- kamera bude piné ovlddana prostfednictvim fidici jednotky
LIDARu

Kabel pro pfipojeni kamery k systému
LIDAR (GNSS/INS) jednotce
umoznujici ovladani kamery a
zaznam expozice

ano

Ano

Zaznamove zafizeni pro ukladani
digitalnich snimku s odpovidajici
kapacitou a dobé skenovani

ano

Ano budou dodany SD karty

Zabezpedeni objektivu proti pohybu a
zmeény polohy optické osy vidi télu a
digitainim zadam

anoc

Ano zajisténo pfi kalibraci kamery a objektivu bajonetovym uzavérem
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Vstupni napajeni kamery zaji$téno
interni baterii

ano

Ano napajeni bude zajisténo interni baterii systému pomoci
napajeciho kabelu

RGB fotoaparat vedlej$i 2 kusy

2x, APSC ¢ip, vyménitelné objektivy, rozli§eni min. 24 Mpx

Digitalni kamera SONY ALPHA 6000

Jeden spolecny Integrovany drZak ano Ano bude dodan pevny drzak pro dvé kamery pevné spojené se
pro 2 kamery se vzajemnym uhlem sysiémem LIDAR.
optickych os cca 75 ° s mozZnosti
pevného propojeni s drzakem lidaru a Dodané kamery budou 2x Sony Alpha 6000
télem nosie UAV.
Pevné télo s integrovanym ovladanim | @no Ano Sony Aptha 8000 ma pevneé télo
a elektronikou
ano ano
Pfepravni kufr (box) pro drzak a dvé
kamery
Obijektiv pro kameru umozZujici ano Ano budou dodany objektivy 2x Sony E16mm F2.8 nebo jejich

rychlou synchronizaci zaverky,
ohniskova vzdalenost objektivu f= 16
mm, vhodny pro dodavany typ
digitalnich zad — 2 kusy

ekvivalent
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Veskery potfebny SW pro ovladani
kamer za letu - min. 1 licence
neomezena

ano

Ano ~ kamera bude pfimo ovladana za ietu ze systému LIDAR

Veskery potrebny SW pro nasledné
zpracovani snimkd po letu a jejich
digitaini vyvolani véetné
barevnostnich tprav — min. 1 licence

ano

Ano bude dodan SW RiIPROCESS spoleénosti Rieg! a firmaware
kamery pro zpracovani obrazovych zdznamu po letu a jejich
georeferenci

MozZnost oviadani kamery pies
kontroini jednotku lidaru

ano

Ano - kamera bude pfimo oviadana prostfednictvim systému LIDAR

Kabely pro pfipojeni kamer k systému
LIDAR (GNSS/INS) jednotce
umoznujici oviadani kamer a zaznam
expozice

Ano

Ano vSechny potfebné kabely budou dodany

Zaznamové zafizeni pro ukiadani
digitélnich snimkd s odpovidajici
kapacitou a dobé skenovani

Ano

Ano — budou dodany SD karty pro zaznam

Zabezpedeni objektivu proti pohybu a
zmeény polohy optické osy vici télu a
digitalnim zadim

Ano

Ano - bajonetovy uzavér - pfi kalibraci systému

Vstupni napéjeni kamery zajisténo
interni baterii

Ano

Ano napajeni bude zajisténo interni baterii systému pomaoci
napajeciho kabelu
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Letecky laserovy skener — 1 kus

Systém VUX - 1UAV

Dosah laserového skeneru (paprsku)
pfi piném vykonu skeneru, maximaini
.Laser Pulse Repetition Rate" a pfi
odrazivosti pfirozeného terénu vétsim
nebo rovno 20 %

min. 150 m

Ano - dodavany systém VUX-1UAV bude mit parametry minimainé

- 170m (Laser PRR 550kHz, full power and 20% target reflectivity),

sw e

podrobnéjsi informace Ize najit v pfiloze technické specifikace &. 3 -
VUX-1UAV

Minimalni rozsah méreni skeneru pfi
odrazivosti pfirozeného terénu 60%
(3ikma vzdalenost)

Minimainé 3 m

Ano minimum jsou 3 metry

Maximalni rozsah méfeni skeneru pfi
odrazivosti pfirozeného terénu 60 %
(Sikma vzdalenost) a 100 kHz Laser
Puise Repetition Rate

Minimainé 600 m

Ano - 660m (Laser PRR 100kHz a 60% target reflectivity) podrobnéjsi
informace v pfiloze ¢. 3

Rozsah skenovaci Fadkove frekvence
pfi uhlu FOV 330 stupfit (pro jeden
paprsek)

20 — 200 radk( / sec.

Ano voliteiné v rozsahu 10 - 200 fadki/sec

Presnost laserového skeneru min. 1 cm Ano spinéno

(Accuracy)

Sitka zorného pole (Field of view) 330° Ano spinéno

Stupen kryti laserového skeneru min. P64 Ano spinéno

Spodni hranice thlového kroku pfi min. 0,01° Ano splnéno minimalné 0,006°
méfeni laserovym skenerem

Divergence laserového paprsku 0,5 mrad Ano spinéno

Maximalni sken.rychlost - Scan min. 50 Hz Ano spinéno minimainé 10 — 200 Hz

speed (rotation rate)
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Uhlové rozligeni laserového skeneru | min. 0,001° Ano spinéno

Maximalni pfipustna divergence Ano spinéno 50mm@100m
paprsku ~ footprint ve vzdalenosti 60 mm

100 m

Minimalni pulsni frekvence (PRR) pfi | min. 250 kHz Ano spinéno aZ 300 kHz

vysce letu 150 m nad terénem

Pocet odrazl pfi digitalizace
terénnich predmétl

Bez omezeni podtu
odrazU

Ano spinéno - v podstaté neomezeny pocet odrazi

Minimalni kapacita interni paméti
skeneru pro ukladani skenovanych
dat

240 GB

Spinéno maximainé 240 GB

Minimalni pfesnost opakovaného
méreni

5mm

Ano spinéno

SW pro nastaveni skeneru pfed letem
— min. 1 licence neomezena

ano

Ano spinéno formou firemniho SW RIACQUIRE

SW pro pfipojeni a oviadani skeneru
za letu, ukladani skenovanych dat,
komunikaci a ukladani dat
GNSS/INS, pfijem dalkové
vydavanych pokynu pro skener

z pozemni stanice pilota/operatora,
ovladani pfipojenych ikmych nebo
svislych kamer, — min. 1 licence
neomezena

ano

Ano spinéno formou firemniho SW RIACQUIRE

SW pro automatickou detekci
nejednoznaénosti (range ambiguity()
skenovanych paprski — min. 1
licence neomezena

ano

Ano splfiuje pomoci SW RIMTA
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Software pro vypodty transformace
laserovych bodl do jinych
soufadnicovych systému podfizeny
fidicimu programu - min. 1 licence
neomezena

ano

Ano splfiuje pomoci dodévanych SW RIWORLD podfizeny
RiIPROCESS, viz pfiloha &. 6

Moznost georeferencovani
pofizenych dat ze systému
Svétového geodetického systému
1984 (WGS84) do jinych
souradnicovych systému

ano

Ano spliiuje pomoci SW RiIWORLD, GeoSYSmanager podfizeny
RIPROCESS, viz. pfiloha &. 6

Podpora rtznych formatd pozice a
orientace dat

ano

Ano splfiuje, podporuje formaty POF, ASCII, DXF

Podpora rtizné orientace a umisténi
skeneru na nosici UAV

ano

Ano spliiuje pro rizné konfigurace systému s jednou nebo se dvéma
kamerami

Software pro automatické urovnani
vicenasobnych méfeni podfizeny
fidicimu software — min. 1 licence
neomezena

ano

Ano spliiuje s pomoci SW RIPRECISION UAV podfizeny
RIPROCESS, blize v pfiloze technické specifikace — popis
dodavaného systému

SW - Automatické urovnani
vicenasobné méfenych laserovych
dat (piekrytu letovych fad) — min. 1
licence neomezena

ano

Ano splnuje s pomoci SW RIPROCESS, RIPRECISION UAY, blize
v pfiloze technické specifikace — popis dodavaného systému

SW - vyrovnani laserovych bodu
s vyuzitim vlicovacich a kontroinich
bodl— min. 1 licence neomezena

ano

Ano spliiuje s pomoci SW RIPROCESS a RIPRECISION UAV, blize
v pfiloze technické specifikace — popis dodavaného systému

SW - Vzajemné vyrovnani polohy a
orientace mracna bodu a parametr(
trajektorie letu— min. 1 licence
neomezena

ano

Ano spliiuje pomoci SW RIPROCESS, RIPRECISSION UAV a
PosPac UAV, blize v pfiloze technické specifikace — popis
dodavaného systému
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SDK kit k jednotce LIDARU pro vyvoj | ano Ano splfiuje pomoci pfistupu pfes knihovnu RiVLib, ktera umozniuje
vlastnich SW aplikaci oviadani doprogramovani potfebnych funkcionalit

skeneru a monitoring sbéru dat

Podpora vystupu dat do forméatu LAS | ano Ano splfiuje podporu LAS formata

Pozadavek

Hodnota
pozadovana
zadavatelem

Nabizena hodnota Dodavatelem

Jednotka GNSS/INS (IMU) pro pfijem signalu GPS s duaini jednotkou IMU — 1 kus

Jednotka TRIMBLE APX - 20

EU

Systém bez ITAR restrikci do zemi

anoc

Ano spliiuje jednotka APX 20 je bez ITAR restrikci

Moznost prijimat GPS (L1/L2/L5),
GLONASS (L1,L2,L3),

BeiDou B1, B2, Galileo, QZSS,
SBAS, MSS, Trimble RTK,
OmniStar

ano

-----

uvedeny v pfiloze technické specifikace €. 4 - TRIMBLE APX 20

MozZnost pfijmu vSech béznych
RTK korekci jako je CMR, VMR+
aRTCM

ano

Ano spliiuje, HW systému GNSS/INS podporuje pfijlem RTK korekci

MozZnost soutasného zaznamu
interni a externi jednotky IMU

Hz

ano, minimainé 200

Ano spliuje, pro interni i externi IMU jednotku, viz. pfiloha &. 4

Vstupni napéti

9-30V

Ano spliuje

Serial port RS 232 vstup/vystup

Ano spifiuje
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Moznost logovat zdznam na
externi zaznamovou jednotku
pomoci USB 2.0

ano

Ano spifuje

Minimalné 1 x vystup signalu PPS
Time Sync Pulse Qutput

ano

Ano spliuje

Minimalné 2 x vstup pro zaznam
time mark externiho zafizeni
(Event input)

ano

Ano spliuje

Anténa pro pouziti v UAV — 1 kus

ano

Ano 1 kus

1x GNSS Antenna, L1/L2, GPS, Glonass, Omnistar G5Ant-1AS1

Software pro post mission
zpracovani dat zaznamenanych
systémem GNSS s zpracovanim
méfeni pomoci dudiniho systému
(interniho a externiho) IMU

s vyuzitim Kalmanovych filtrd do
formy pfimo georeferencovanych
dat lidarovych mraden bodi a
orientatnich parametrd snimkd
digitalni kamery (kamer) vCetné
provedeni vypoétu

boreside, konirola a korekce GNSS
zakladnové stanice, kontrola a
korekce externich orientaénich
parametrt senzorll - min 1 licence
neomezena

Ano

Ano splfuje pomoci SW PosPAC UAV
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Ano spliiuje systém bude kalibrovan a dale podporovan SW
RIPROCESS

Moznost vypoctu trajektorie letu
senzoru s automatickym zahrutim | ano
méfeni vice bazovych stanic GNSS

Ano spifiuje pomoci SW PosPAC UAV

Presnost vypocttu trajektorie po post-

processingu
ggil}(zaeGNSS vypadku O s - chyba v e pebl Q%% snr;ﬂnuje ofekavana presnost bude lepsi s postprocessingem jak

Délka GNSS vypadku O s - chyba v

ol e -
orientaci - Roll a Piich mensi nez 0.02

Ano spliiuje s pfedpokiadem lepsich hodnot nez poZadovana

Délka GNSS vypadku O s - chyba v
orientaci - Heading

mensi nez 0.04°

Ano spliiuje s otekavanim 0.02°

Soucasti dodavky systému GNSS budou nasledujici komponenty:

Nezbytne kabely pro propojeni navigaéni a méfici jednotky
IMU a GNSS jednotky, antény a UAV se systémem lidar a
ostatnimi dodanymi periferiemi véetné digitalnich kamer

1 sada

Zdroj napajeni

1ks

Palubni systém primyslového Ethernet Switch

1ks

Kabel

1ks

Prepravni kufr

1 ks

Cesky nebo anglicky manual

1 ks

Dodavatel: Ano. Souasti dodavky budou pozadované komponenty.

H
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Dodavatel: Na viechny dodévané HW a SW komponenty systému se vztahuje 12 mésiéni zaruka.

Dodavatel uvede pfistroj do piné funkéniho a provozu schopného stavu a seznami Kupujiciho s moznostmi vzajemného propojeni dodanych periferii
pro potfeby feseni ndvaznych védeckovyzkumnych programu.

Kamera bude tvofit integréini sestavu pevného nebo pevné fixovaného spojeni téla kamery, objektivu a digitainich zad v Gpravé pro snimani obrazu
v oblasti zafeni RGB svétla. Sestava bude vietné nezbytného kabelového a SW vybaveni pro oviadani a fizeni kamery za letu. Kamera mizZe byt
soucasti integrélniho celku, ale zadavatel musi mit moznost celek rozebrat, kameru vyjmout a instalovat kameru (senzor) jiného typu a opét, zpétné,
do systému instalovat plvodni kameru. PoZadovany bezpilotni letou (UAV) bude slouZit jako nosi¢ leteckého skeneru, systému GNSS/INS a
systému dvojice Sikmych kamer nebo alternativné systému nadirové kamery. Zafizeni bude moZno prostfednictvim pozemniho vysilade a pfijimaée
umisténého na UAV dalkové oviadat. Sestava bude véetné nezbytného kabelového a SW vybaveni pro ovladani a fizeni skeneru a kamer za letu.

Pfiloha Technické specifikace ~ popis systému



Zéakladni popis dodavaného systému LIDAR + UAV

Dodavka systému LIDAR + UAV bude realizovana ve spolupraci s firmou RIEGL
Rakousko, ktery bude zastieSovat doddvku hlavnich komponenti systému.
V ramci nabizeného feSeni bude dodan:

1) Bezpilotni vrtulnik RICOPTER vybaveny svislou kamerou a dvéma Sikmymi
kamerami

2) Letecky skener VUX 1UAV

3) Jednotka GNSS/INS od firmy TRIMBLE

Bezpilotni vrtulnik RICOPTER

V souladu se specifikaci zaddni bude realizovana dodavka bezpilotniho vrtulniku
vyrabéneého firmou RIEGL. Podrobné informace o konfiguraci vrtulniku, jeho
technickych vlastnostech jsou uvedeny v PFiloze €. 1 technické specifikace -
RiCopter brochure. Bezpilotni vrtulnik bude mit minimaini dobu letu 30 minut,
pfi MTOV 25 kg a uZitecném zatiZeni 6,5 kg. Uvedené parametry jsou
stanoveny a ovéfeny vyrobcem.

Bezpilotni vrtulnik je Etyframenny systém s osmi vrtulemi. Na ramu vrtulniku je
upevnen drzak z lehkého materialu s antivibraéni Gpravou. Na dridku je
instalovan letecky skener, pticemz k jeho télu jsou pomoci pevné konstrukce
pripevnény bud dvé Sikmé kamery SONY ALPHA 6000, nebo jedna svisla kamera
SONY ALPHA 7R. Kamery maji poZadované parametry dle zadéni co se tyce
poZadavkd na rozlideni senzor(. Vrtulnik je schopen letu bud's jednou svislou
kamerou, nebo dvéma Sikmymi kamerami. Kamery jsou ovlddany
prostfednictvim propojeni pfijimace ddlkového ovladani vrtulniku, jednotky
lidaru a ndsledné kamer. Nastaveni parametrd snimani skeneru a kamer je
provadéno pied vzletem. V pribéhu letu maZe byt systém pFepnut do refimu
snimani nebo vypnut. Sbhér dat je fizen podle pfedem pfipraveného letového

be.
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planu. Data kamer jsou uklddéna na pamétové karty. Redundantni systém
fizeni a bezpeénosti systému je uveden v priloze ¢. 2 technické specifikace —
RiCopterControl RICC.

Letecky skener VUX 1UAV

Soutasti dodavky bude letecky skener typu VUX — 1UAV vyrébény spolecnosti
RIEGL. Letecky skener VUX — 1TUAV md technické parametry uvedené podrobné
jednak v tabulce technické specifikace s uvedenim minimélnich parametrd a
déle je popis pristroje s podrobnymi technickymi informacemi uveden v pfiloze
¢. 3 technicke specifikace VUX — 1UAV.

Uvedeny typ skeneru piné splfiuje poZadované parametry coZ je patrné

z technického popisu jednotky v pfiloze. Skener je vybaven fidici jednotkou,
ktera je propojena s pfijimatem délkového ovladani vrtulniku. Ridici SW
skeneru RIACQUIRE je instalovén na fidici jednotce umisténé na vrtulniku a jeho
ulohou je provadét koordinaci sbéru dat skeneru a pfipojenych kamer. Kamery
jsou ke skeneru pfipevnény pomoci pevného rdmu a jejich vzajemna poloha, tj.
skeneru, kamer a jednotky GNSS/INS je uréena kalibraci systému pfi dodavce.
Kli¢ové vlastnosti fidiciho SW RIACQUIRE jsou:
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RIACQUIRE Key Features
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SW je pouzivam jednak pro velké skenovaci aparatury, ale rovnéZz v miniaturni
verzi pro ovladani vzdalenych skenovacich jednotek, napf. na bezpilotnich
zafizenich.

Jednotka GNSS/INS

Jednotka GNSS/INS je vyrabéna firmou Trimble a instalovana pevné na téle
skeneru. Parametry jednotky jsou uvedeny v pfiloze ¢. 4 Technické specifikace
Applanix APX 20. VSechny v ZD pozadované parametry jsou spinény. Jednotka
GNSS/INS zajistuje v pribéhu letu zjistovani orientace a polohy celého vrtulniku
a jednotlivych senzor(, takze lze po pristani zpracovat pofizena data do formy
trajektorie letu. Trajektorie letu je zpracovana prostfednictvim dodavaného SW
PosPAC UAV of firmy Trimble. Podrobnosti o charakteristickych viastnostech
SW jsou uvedeny v pfiloze €. 5. Na zakladé vypocltené trajektorie letu je pak



moZno nasledné provést zpracovani pofizenych dat skenerem a digitalnimi
kamerami pomoci SW od firmy Riegl.

Zakladni vlastnosti dodavaného SW firmy RIEGL

Dodavany SW odpovida poZadavkim na funkcionalitu a strukturu moduld,
ktera vychazi z pripojeného obrazku.
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Rizeni SW systému na zpracovani skenovanych dat vychazi z fidiciho modulu
RiPROCESS, ktery Fidi a ovliviiuje vstup dat, jejich konverzi do zpracovatelského
formatu, integruje informace o trajektorii z PosPac UAV SW prostfednictvim
SW RiWORLD, podporuje vyreSeni MTA zén pfi vstupu dat pres modul
SDCimport, podporuje konverze dat do jinych soufadnicovych systémi,
umoziuje provadéni analyz dat. Pomoci SW RiWORLD umoZiuje podporovat
rznou pozici a orientaci senzort na jejich nosici. Pfi pokryti Gzemi vice prilety,
letovymi Fadami je moZno se SW RiPRECISSION UAV provést vzdjemné
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vyrovnani dat mezi letovymi fadami. Schematickou praci SW RiPRECISSION
ukazuje nasledujici schema.

. incorporates all ‘
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Workflow urovnani vicendsobnych prekryt skenovanych dat je uvedeno na
obrazku.
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Vystupem feseni na zakladé vstupnich dat, vyhledani identickych prvkd

v mraénu — geometrickych ploch a vlicovacich bod( je optimalizovana
trajektorie letu a nasledné je vypottena vyrovnana pozice mraéna laserovych
bodi. Vystup mracen laserovych bodu je umozinén v poZzadovaném formatu
LAS. Mracna bod( je moZno prostrednictvim RGB informaci pofizenych snimki

obarvit.

Vystupni data ve formatu LAS a porizené snimky lze dale zpracovavat v SW
tretich stran.

V pfipadé pozadavku je mozno doprogramovat pozadované funkce pro shér a

zpracovani dat pomoci knihovny RiVLIB.
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RIEGL V-Line scanners are equipped with a versatile
dala access systemn. The data conneclion can be
made to the cormimand and confiouralion inlerfoce
{CONTROL)}, 10 the main icosurement dafa stearm
{MEAS DATA}, and / o to the so-called rmonitonng
St siecnn IMONITORING), which consists only of a
fraction of the measuremnent data and is infended o
be used for monitoring the data acquisifion by an
operalorinred time.

A stream, comesponding to a scan, may be backed
up to apermanent storage device within the scanner
unit, If this Is the case such a steom may be
accessed as an "ACTUAL" stream or lafer by on
unique fiename. Backing up a stream although data
is ransfered realdime fo a cient computer at the
same time allows robust operation in face of weak
conneclions as, e.g., i the case for WEAN in
electically noisy environmenis.






