~ Sokkia GNSS vev 6k
térinformatikai és geodéziai

adatgy Gjtéshez. -




Sokkia 2007-2008:
- min 6ségi ugras

*SRX robot mérdallomas
*GSR2700ISX haromfrekvenuas GNSS vevo
*GIR1600 dGPS vevd |

*Archer kontroller

*NET1 ipari mérérobot

SETX mérballomas csalad
*NETOS ipari mérorobot
*Crescent XF101 dGPS szenzor




Uj miszerek,
tobbseguk a csucskategoriaban

*GIR1600 dGPS vev 6
eArcher kontroller

eXF101 dGPS vevoO




Nagy pontossag
a mobil térkepészetben
"'GIR1600 ~ XF101

Cres(ent

Receiver Technology

Hemisphe @ )

==




Cres(ent

Receiver Technology

- 12 csatornas ,
- Egyfrekvencias (kod és faZ|s IS)
- Valosidej (i koordinata szolgaltatas

- EGNOS korrekcioval 1 m pontossag
- Utéfeldolgozassal 2-3 cm pontossag

- Exkluziv e-Dif pontosito technoldgia

- COAST technologia




Pozicio hiba meéeterben (24 ora)

Figure 6: Position Error using WAAS (24 hours total)
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GPS vevok alkalmazasa
“a térinformatikaban

‘Mezbégazdasag : teruletméres, utak felmérese, termesatlag
“meghatarozas, munkagep navigacio és vezerles
- Kozm Givek: tefepi allapotfelmérés, halozattervezés

Erdészet: Gtvonal és teriilethatar felmérés, karfelmérés; tiizhatarok

Telepiilés gazdalkodas : vagyontargy nyilvantartas, kozteruletl
letesitmények (pl. szobrok) felmérese |

Kornyezetvédelem: természeti karfelmeres, kornyezetszennyezes
terkepezese, vadallomany felmérése

Kozutkezelés: utallapot felmérés, matargy nyilvantartas
Régeszeti felmérés
Stb

GIS = valtozatos alkalmazasi teruletek




GIS = valtozatos alkalmazasi teruletek

¥

Univerzalis eszkoz = elény
GIR1600 | ¥ -




Rugalmas konfiguracio
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GIR1600: a viselhet 0 GPS

A GIR1600 allapotjelz6
LED-jei az oldaltaskaba
helyezve is |0l lathatdk




Kabelmentes kapcsolat

PDA-val | .
- GIS adatkezelés, pozicio tarolas, terkép

Fényképezbgéppel
Pozicio rogzités a digitalis fényképen




Kompakt felépites

Informacié: -~ 5 élla.potjelz 6 LED

Kapcsolat: Bluetooth
' Soros port

Kezelés: I nyombégomb
(Be/Kikapcsol)

Tapellatas: 1 akkuval 6 6ra
Cserélhet 6 akku




Adatkezel O:
ARCHER, a robosztus PDA

~Windows Mobile 5.0 op. rendszer
Gyors processzor: 520 MHz
Nagy tartertlet: 512 MB

- Akku: 20 ora Uzemid o
Bluetooth kapcsolat =
Napfenyen is |0l Iathato wg
kijelz 6

Viz- és porallo (IP67)
Fagyt dré (-30 C-tol)

rr ~r

Ejtést dré (1.5 méterr 6l)




GIR1600 & Archer: szoftver-kompatibilis
ESRIArcPAD . Carlson GIS-CE DigiTerra Explorer
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XF100 dGPS vevo

*Minden egy kezben

*Konny U kezelhet 6seg
«Strapabiro, ipari kivitel .

*Kis aramfelvétel, hosszu lzemid O
*Kis meéret es suly

*Klls 6 antenna csatlakoztathato




az univerzalis |
adatkezel 6 s« vevsnis
hardver * '

dGPS vev 6h6z
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dGPS vev6hdz

I méréallomashoz

(robot & nem robot is)




az univerzalis = 2
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dGPS vev6hdz

e Méroallomashoz

(robot & nem robot is)
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az univerzalis .
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dGPS vev 6hoz

B méréallomashoz

(robot & nem robot is)




27001SX vev staRT((II()) konfiguraciéban
-SRXrobot mér oeallomas — ,,;rﬁamlrrmgm

-Sikerdijas palyazatiras
-Lizing kedvez 6 THM-mel




