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O GeoSlamu

Kdo je GeoSlam...

v" GeoSLAM je globdlnim lidrem na
trhu v oblasti 3D geoprostorovych
technologickych reseni.

v" Unikatni technologie "go anywhere"
prizpUsobitelna vSem prostredim,
zejména prostoriim, které jsou
vnitrni, podzemni nebo obtizné
pristupné.

v Poskytujeme presné 3D mapovani
bez potreby GPS.




Zakladni hodnoty

“go-anywhere” 3D mobilni mapovani

Jednoduché a cenové dostupné reseni pro rychlé mapovani prostredi
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Rychlost
Rychlé mobilni mapovani libovolného
A prostiedi bez potieby GPS nebo
/ ° b nakladnych snimact pohybu. AZ 10x
rychlejsi nez statické nebo tradi¢ni

3GON techniky méreni

Jednoduchost

Jednoducha obsluha a uZivatelsky
privétivy software.
Systém vyzaduje minimalni zaskoleni,
neni potieba byt geodetem.

Kvalita

Vice nez 1000 zdokumentovanych projektt
ukazuje na presné vysledky SLAM algoritmu i v
téch nejnarocnéjsich prostredich
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Co je SLAM? r e
e A1

Simultaneous Localisation And Mapping (SLAM)

(Soucasné urceni pozice a mapovani prostoru kolem)

.....................................
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Data z Lidar Rozpoznani Zpracovani
skeneru . 3D prvk

Algoritmus SLAM

*
..........................................................................................

IMU data

Co je jedine€né na SLAMuU?
v' Skenovani za neustalého pohybu

é; v' Skenuje veskery prostor kolem (DTM...)
3GON v’ Zadné dalsi sensory

........................................
o

,sken na sken“E - Zpracovane
- 3D mracno

.........................................

SLAM



GeoSLAM

GPS

Geometrie prvkl v prostredi ma zasadni dopad na vysledek reseni. Optimalnim prostredim
“.“ pro systém ZEB je mistnost, ve které jsou okolni objekty rozloZzeny do vSech smérd.

3GON



3GON

Pracovni postup se systémy ZEB
3 jednoduché kroky
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Skenovani Zpracovani Mracno bodu
béhem chlze dat

SLAM



ZEB ZEB ZEB

REVO REVO-RT HORIZON
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Komplexni méreni v nékolika minutach
Jednoduché pouziti - vyzadovano minimalni skoleni

Kompaktni a lehky — 1 kg do ruky + 3 kg do ruksaku nebo
pres rameno

Robustni a flexibilni pro pouziti uvnitr i venku
Jednoduchy procesing a zpracovani dat

MozZnost vystupu dat ve vSech standardnich 3D formatech,
ve 2D jako .DXF ¢i .DWG
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Registrace SLAM v realném Case

Grafické uzivatelské prostredi

Zpétna vazba kvality SLAMu

UsSetreni poloviny Casu

Zajisténi plného pokryti prostoru mraénem bodu

Zvyseni presnosti
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3GON

Pracovni postup se ZEB-REVO RT

Zpracovani dat béhem chuze a skenovani

Skenovani a Mracno bodu
zpracovani dat
béhem chuze

SLAM



= SYStém ZE B'GO — pfiblizna cena 26 500 € + DPH

= SySté m ZE B' R EVO RT pfiblizna cena 38 500 € + DPH

o SyStém ZEB-HORIZON pfibliZna cena 46 000 € + DPH
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Vila v Praze na Vinohradech — data ze ZEB GO

9 minut méreni, 15 minut zpracovani, modelovani v softwaru Autodesk Revit




Drzak na dron

v ZEB Horizon Ize jednoduse namontovat na dron
v UAV-drzak s tlumidi pro DJI Matrice 600
v/ Zadné dalsi sensory nejsou potieba (GPS, IMU...)

v Elektrické vedeni
v Zeleznice

v Obytné ctvrti
v'Industrialni oblasti
v Lesnictvi

v Zemédélstvi
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Vyska 15 m
Rychlost 5m/s
Doba letu 4 min




ZEB Horizon méreni objemu v lomech

35 m vyska
5m/s rychlost
Cas letu 6 min




35 m vyska
Rychlost 20 km/h
Cas letu 10 min.







Vysky a priméry stromu
Kubatury dreva
Druhy drevin




RGB Colour

30 m vyska
Rychlost 15 km/h
Doba letu 6 min




RGB Colour

30 m vyska
Rychlost 20 km/h
A Doba letu 6 min.
[\
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ZEB Horizon Context Capture mesh
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ZEB HORIZON
Drzak na automobil




Rychlost jizdy ovlivhuje
hustotu mra¢na bodu.
Obrazky ukazuji 4 rtzna
méreni rychlosti - 8, 15, 30 a
50 km / h na stejné silnici.

Data byla zpracovana se

standardnimi parametry
SLAM.
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8 min meéreni
49,5 miliénd bod
Rychlost

15 —-50 km/h

2,5 km naskenované silnice

'O
3GON




10 min méreni

51 miliénd bodu

8 km/h

Obarveno kamerou ZEB

CAM
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ZEB Discovery
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Snimky ve vysokém rozliseni s integraci SLAM

Na GPS nezavisly pozicni systém s moznosti

pouziti GPS polohy

Software Orbit pro vizualizaci a analyzu

laserovych a obrazovych dat

Automaticka lokalizace obrazku v mracnu

bodu

Rychlé mapovani meést
Automatickd detekce objektu
Lehky, snadno se nosi a pouziva
Lze pouzit kdekoli

Flexibilni montaz ZEB Horizon pomoci

technologie Clip-and-Go
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Specifikace
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Flexibilni technologie ,,Clip-and-Go*
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ZEB Horizon + ruksakovy ram + anténa GNSS
Lokalizace mracna v souradnicovém systému

Méreni a mapovani v jednom kroku
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Dakujem za pozornost’

v www.geoslam.com
V" https://geoslam.com/academy/
V" pointcab-software.com

v cz.3gon.eu

V" sk.3gon.eu

v" branislav.hrosso@3gon.eu
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