Especificaciones Técnicas

Caracteriticas Placa SoC(1598) Placa S805(1698) Placa S805(1698)
GNSS 1598 canales 1698 canales 1760 canales
GPS: L1, L1C, L2C, L2P, L5 GPS: L1, L1C, L2C, L2P, L5 GPS: L1C/A, L1C, L2C, L2P, L5
GLONASS: L1C/A,L1P,L2C/A,L2PL3 GLONASS: G1, G2, G3 GLONASS: L1C/A, L2C/A, L2P, LSCDMA
BDS: BDS-2: B1l, B2l, B3I, BDS-3: B1l, B3I, B1C, B2a, B2b* BDS: B1l, B2l, B3L, B1C, B2A, B2B* BDS: B1l, B1C, B2l, B2a, B3
GALILEO: E1, E5A, E5B, E6C, AItBOC* GALILEO: E1, E5A, E5B, E6C* GALILEO: E1, E5A, E5B, ESAItBOC, E6
SBAS(WAAS/MSAS/EGNOS/GAGAN): L1* SBAS(WAAS/MSAS/EGNOS/GAGAN): L1C, L1A* SBAS: EGNOS, WAAS, GAGAN, MSAS, SDCM(L1,L5)
IRNSS: L5* Navic/IRNSS: L5* Navic: L5 +
QZSS: L1, L2C, L5 QZSs: L1, L2C, L5* QZSS: L1C/A, L1C, L2C, L5, L6
MSS Banda-L: BDS-PPP, Galileo HAS MSS Banda-L: Reservada Banda-L: BDS-PPP, Galileo HAS*
Otras caracteristicas
Tiempo de inicializacion: <10s Fiabilidad de inicializacién: >99.99% Ta rget yoursuccess
Tasa salida posicionamiento: 1Hz~20Hz
Precision en Pos. diferencial GNSS (cédigos) Estatico(observaciones largas) Estatico
posicionamientdo  H: 0.25m+1 ppm RMS H: 2.5mm+0.1 ppm RMS H: 2.5mm + 0.5 ppm RMS
V: 0.50m+1 ppm RMS V: 3mm+0.4 ppm RMS V: 3.5mm + 0.5 ppm RMS
Estatico Rapido PPK RTK(UHF)
H: 2.5mm + 0.5 ppm RMS H: 3mm + 1 ppm RMS H: 8mm + 1 ppm RMS
V: 5mm + 0.5 ppm RMS V: 5mm + 1 ppm RMS V: 15mm + 1 ppm RMS
RTK(NTRIP) Tiempo de inicializacion RTK Posicionamiento SBAS
H: 8mm + 0.5 ppm RMS 2~8s Tipicamente <5m 3DRMS
V: 15mm + 0.5 ppm RMS
BDSPPP Galileo HAS
H:10cm H: 20cm
V: 20cm V: 40cm
IMU Tasa actualizacion Tilt Angle Modo de inicio Tipo
200Hz 0-60° Balancear o caminar Libre de calibracion y perturbaciones magnéticas
Interfaz Usuario  Teclas Pantalla Tactil LED Interfaz de Usuario Web (Web Ul)
Tecla de encendido/apagado Circular, Tactil HD Indicadores de carga de Con el accesog la gestion de la interfazl web Interna a través de WiFi o congxién
1.39 pulgadas bateria (4 niveles) USB, los u.suarlo:_s son capaces de monitorear el estado del receptor y cambiar
configuraciones libremente
Guia de voz Idiomas soportados
Soportada Chino/Inglés/Koreano/Espanol/Portugués/Ruso/Turco/Francés/Italiano
Sistema operativo Desarrollo secundario Servicio de nube
Linux Proporciona un paquete de desarrollo secundario y abre el formato Servicio de almacenamiento en la nube. La poderosa plataforma en
de datos de observacion OpenSIC y la definicion de interfaz de la nube proporciona servicios en linea como administracion remota,
interaccion. actualizacion de firmware, registro en linea, etc.
Hardware Dimensiones Peso Material Temperatura Humedad Impermeabilidad/Contra
Polvo Choque/Vibracion
155mm(d) 1.2kg Carcasa de aleacién de Operacion: -458 to +758 100% Non Estandar IP68; Soporta caidas desde el
*98.5mm(H) aluminio y magnesio Almacenaje: -55K to +85 K Sin condensar bastén a 2 m sobre el suelo de cemento
de forma natural.
Fuente de energia Bateria
6-18V DC, proteccidn contra altos voltajes Incorporada de 7.4V 10000mAh, Protocolo de carga rapida PD; modo rover bluetooth > 20h
Burbuja electrénica Termdémetro
El software del controlador puede mostrar una burbuja electrénica y Termémetro incorporado, que adopta tecnologia inteligente de control de temperatura, monitorea
verificar el estado de nivelacion del bastén en tiempo real. y ajusta la temperatura del receptor.
Camara para Pixeles Angulo visual Pixeles
replanteo AR 2M 75° Camara posicionamiento visual 8M
Comunicacioén Puertos 1/0 Radio WIFI
5-PIN LEMO (bateria externa + RS232) 1W/2W/3W Radio receptor y transmisor 802.11b/g/n
Tipo-C (carga+USB+OTG+Ethernet) Rango frecuencia: 410-470MHz Soporta modo AP y Cliente
Interfaz antena UHF Protocolos: Farlink, SOUTH, TrimTalk, Hi-target,
HUACE Radio router, Radio repetidor
Red Celular NFC BT
4G LTE, 3G WCDMA, Emparejamiento en rango corto (menor a 10cm) automatico Bluetooth 4.0 estandar,
2G GPRS, GSM entre receptor y controlador (es necesario también que el Bluetooth 2.1+EDR
controlador cuente con moédulo de comunicacion NFC
Almacenamiento  Almacenamiento Transmision de datos Formato de datos
[Transmision 64GB SSD almacenamiento interno Modo plug and play de transmision de  Formato datos estaticos: STH, Rinex2.01, Rinex3.02 and etc.
Almacenamiento automatico en ciclos Soporta datos USB Formato datos diferenciales: RTCM 2.1, RTCM 2.3, RTCM 3.0, RTCM 3.1, RTCM 3.2
almacenamiento USB externo Admite descarga de datos FTP/HTTP  Formato salida datos GPS: NMEA 0183, PJK coordenadas planas, cédigo binario
Intervalo de muestreo personalizable hasta 50Hz Modelo de red compatibles: VRS, FKP, MAC, Totalmente compatible con protocolo NTRIP
Reservada para futuras actualizaciones. 5 S . L S i . v’ Posicionamiento y replanteo visual v’ Modelado 3D v/ 3 maneras de procesamiento
Observaciones: La precision de la medicién y el rango de operacion pueden variar debido a las condiciones atmosféricas, trayectorias multiples de la sefal, ( ‘ r({

obstrucciones, tiempo de observacion, temperatura, geometria de la sefial y niUmero de satélites rastreados. Especificaciones sujetas a cambio sin previo aviso

SOUTH SOUTH SURVEYING & MAPPING TECHNOLOGY CO. LTD. v/ Hasta 1760 canales v’ Farlink 2.0 v’ IMU de 4ta generacion

Target yoursuccess Add: South Geo-information Industrial Park, No.39 Si Cheng Rd, Guangzhou, China

bt Tel: +86-20-23380888 Fax: +86-20-23380800

e, N E-mail: mail@southsurvey.com export@southsurvey.com impexp@southsurvey.com gnss@southsurvey.com
http://www.southinstrument.com http://www.southsurvey.com
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Algoritmos unicos de fotogrametria de vehiculos aéreos no tripulados de SOUTH
Suma al GNSS RTK tradicional

Mas puntos levantados en menos tiempo, con menos puntos ciegos

Vv

Mas que el RTK tradicional

SOUTH Group acumula una década de experiencia en el desarrollo de soluciones de
fotogrametria para UAV. Esto ha llevado a la creacidn de un algoritmo de fotogrametria
Unico y eficaz para INNOS. Esto le permite al INNO8 tomar directamente tanto imagenes
como datos de coordenadas. Los usuarios pueden capturar fotos fijas o grabar videos
mientras caminan. Con sélo un grupo de fotos o un video, los usuarios pueden obtener las
coordenadas de todos los puntos objetivo dentro del rango medible, midiendo cientos de
puntos en pocos minutos.

En comparacion con los equipos de fotogrametria tradicionales, la velocidad de
adquisicién de datos de INNO8 es mayor. Tras recopilar fotos y/o videos, los usuarios
pueden realizar el procesamiento automatico en tiempo real mediante la aplicacion de
recopilacion de datos del controlador. Esto permite a los usuarios obtener coordenadas
sin necesidad de software de post procesamiento de PC, especialmente en situaciones en
las que el tiempo apremia.

En comparacién con el RTK tradicional, el INNOS8 tiene un rango de trabajo mas amplio y
menos puntos ciegos. Mediante la funcidn de fotogrametria, los topdgrafos pueden medir
a distancia puntos sin sefial GNSS o con sefial de mala calidad, desde una posicién bien
sefializada. Ahora se pueden medir puntos sin sefial de satélite, como espacios bajo techo.
Los puntos ciegos o lugares con efectos de multitrayectoria graves, como zonas arboladas
densas u obras de construccién con multiples obstaculos, que antes suponian un reto,
ahora son mas faciles de medir.

Facil de aprender, facil de usar,
y sin complicaciones para volver a medir

Mas que el RTK tradicional

Vv

Cuando los topdgrafos procesan fotos en la aplicacidon del controlador, sélo tienen que hacer click
en el mismo punto en tres fotos para calcular las coordenadas. Esta operacion es muy simple de
realizar.

Una caracteristica notable de la fotogrametria es el ahorro de trabajo. Al utilizar INNOS, los
topdgrafos pueden realizar mediciones remotas a distancias de hasta 10 metros o incluso mas (en
condiciones ideales), eliminando la necesidad de acercarse fisicamente a cada punto de
medicion. Este método de trabajo ahorra significativamente el esfuerzo fisico del topdgrafo,
reduciendo la mano de obra necesaria para el trabajo de campo.

En caso de que sea necesario volver a medir algunos datos, los topdgrafos no tienen que volver al
campo. Basta con hacer click en las fotos guardadas para obtener las coordenadas, lo que

convierte la nueva medicion en un proceso sin complicaciones.




Algoritmos unicos de fotogrametria de vehiculos aéreos no tripulados de SOUTH
Suma al GNSS RTK tradicional

Mas que el
RTK tradicional

v Utilizando el posicionamiento visual, los topdgrafos pueden trabajar a gran
velocidad sobre el terreno. Los datos de las imagenes pueden almacenarse
durante un largo periodo de tiempo vy reutilizarse en cualquier momento.
Estas caracteristicas son especialmente adecuadas para tareas de medicidn
GNSS no convencionales, como el registro de escenas de accidentes y
excavaciones para instalaciones publicas urbanas.

V' Cuando se utiliza junto con SOUTH UAV, SGO u otro software de post
procesamiento de terceros, el INNO8 no sélo genera coordenadas, sino
también varios tipos de datos, como imagenes, modelos 3D, nubes de
puntos, y admite multiples sistemas de coordenadas. Esta caracteristica
satisface las diversas necesidades de sus aplicaciones para varios tipos de
datos y proporciona una salida de resultados mas abundante y eficiente.

<

Desde el punto de vista de la inversion, el INNO8 se destaca como una
opcidn mas rentable y versatil para las tareas topograficas, en comparacion
con otros equipos de medicidon como los escédneres laser.

que el RTK tradicional

V' Durante las mediciones a lo largo de los bordes y las zonas centrales
de carreteras muy transitadas, existen riesgos de seguridad para los
topografos. Para minimizar estos riesgos, los topdgrafos pueden
utilizar el posicionamiento visual del INNO8 para mantener una
distancia segura de los lugares peligrosos mientras completan su
trabajo, garantizando la maxima seguridad.

V' Durante las mediciones, no deben subestimarse los peligros
potenciales de realizar levantamientos cerca de masas de agua,
como rios y lagos. El posicionamiento visual ayuda a los usuarios a
mitigar los riesgos en escenarios comparables, garantizando su
seguridad. Garantizar un enfoque de trabajo seguro no es sélo un
requisito personal, sino también una necesidad para el bienestar de
su familia y su empleador.




Cuidadosamente disenado para sus exigentes requisitos laborales

Disefhado para la

Cuando los topdgrafos disponen de una conexién a Internet de
alta calidad, pueden procesar los datos de las imagenes en linea
a través de la red y los servidores en la nube. EI INNO8 puede
obtener datos de coordenadas para mediciones de imagenes
con una precisién de 2 cm en tan solo unos minutos. Este modo
de procesamiento equilibra una alta precision y una rapida
velocidad de procesamiento.

Disefhado para usuarios con

Controlador de datos para procesamiento offline,
lo que ves es lo que obtienes

Disefiado para la

A veces, los topdgrafos disponen de poco tiempo para el
trabajo de campo y necesitan recopilar la maxima cantidad de
datos en el menor tiempo posible. En tales casos, pueden optar
por no procesar los datos in situ, sino utilizar un software de
post procesamiento de datos de escritorio para procesar los

datos de las imagenes al regresar a la oficina. Cuando los topdgrafos se encuentran fuera del area de cobertura de

Internet, pueden procesar los datos de las imagenes sin conexidn a través
. . . L de la aplicacién del controlador de datos. Este modo de procesamiento
Este modo de trabajo ofrece funcionalidades de medicion y aumenta la velocidad de procesamiento al ahorrar tiempo de carga de
calculo mas ricas y aplicaciones de datos mas completas, lo que datos de imagenes, proporcionando resultados con una precisién de 4 cm

permite a los usuarios centrarse en la recoleccién de datos en en 30 segundos.

exteriores, alcanzar la maxima velocidad de adquisicion de
puntos y aprovechar al maximo su tiempo.




Modelado su capacidad de trabajo es nuestro deber y privilegio

Modelado 3D unipersonal

Estando en el
Preparese para

Con INNOS, el funcionamiento autonomo de un solo usuario es
suficiente para lograr el modelado 3D, presentando visualmentedatos
de informacién geografica como coordenadas, areas y voliumenes.
Los datos del modelo 3D pueden transformarse a distintos formatos y
aplicarse con diversos parametros de coordenadas en funcién de las
necesidades reales, lo que lo hace adaptable a una gama mas amplia
de escenarios de aplicacion.

Un dato, multiples usos

IntegraCién asu ._ =. Complemento para los datos de sondeo de UAV

Los topografos pueden importar los resultados de .‘ 4 | , - b4 Su éXito prOfeSionaI

datos del INNO8 a SOUTH UAV y a otros programas de
modelado de terceros para el modelado en 3D.

La tecnologia de modelado 3D de SOUTH se utiliza y transforma
completamente en el INNOS. Los resultados de las mediciones
de imagenes del INNO8 pueden integrarse perfectamente con
los resultados de datos de DJI y otros UAV de otras marcas.

SGO (versiéon para PC) y SurvStar (aplicacion para
Android) también admitirdn la funcién de modelado
3D en el futuro. Los usuarios pueden elegir el software
que mejor se adapte al escenario actual y a los
requisitos de la tarea para lograr la maxima eficiencia

C Las prospecciones con vehiculos aéreos no tripulados suelen
en el trabajo.

presentar lagunas en los datos, lo que da lugar a modelos
incompletos. En tales casos, los topdgrafos pueden utilizar el
INNO8 para recopilar datos de imagenes sobre el terreno e
incorporarlos a los datos de los levantamientos aéreos como
complemento, mejorando asi el resultado global del modelo.

delTSURVEYING



Replanteo AR

Replanteo con
visualizacion de video en directo

Experimente el replanteo del INNOS utilizando AR (Realidad Aumentada) siguiendo
las indicaciones en tiempo real de la escena real en la pantalla del controlador de
datos sin tener que mirar continuamente la brdjula ni nivelar el bastén.

Ademas de puntos, el INNO8 puede realizar replanteos de lineas y curvas con AR,
lo que amplia sus aplicaciones y resulta adecuado para exigencias de trabajo mas
complejas. Con el replanteo AR, ahora puede realizar replanteos rapidos y precisos
con facilidad.
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Pantalla tactil LCD inteligente

Y el flujo de trabajo

El INNOS8 esta cuidadosamente disefiado con una interfaz facil de usar que cuenta con una gran pantalla tactil:

v Toque rapidamente la pantalla para cambiar el modo de trabajo y el enlace de datos, sin controlador de datos ni dispositivos moviles

V' Comprueba rapidamente la informacién del sistema en la pantalla del receptor, sin necesidad de otro dispositivo

V' Inicio rapido del programa de medicién PPK, sin controlador portatil

V' Visualizacion precisa del estado de autocomprobacidn en la pantalla del receptor para ahorrar tiempo y no perder nunca informacion

delTSURVEYING



Farlink 2.0

Menos limitaciones

Llega el Farlink 2.0. Tras afios de actualizaciones de hardware y firmware,
Farlink 2.0 puede manejar datos mds grandes y proporcionar una
transmisién mas estable. Su alcance de comunicacion llega hasta los 15-
20km* (en condiciones ideales) siendo base puede cubrir facilmente el
area de trabajo sin moverla con frecuencia.

Ademas, Farlink 2.0 puede recibir datos de una base especifica. Aunque
haya varias bases transmitiendo con la misma frecuencia, tu rover
recibird datos de la base correcta.

Cada radio ha sido sometida a pruebas extremas de cambio de
temperatura de 200 a 60X para proteger tu dispositivo de los cambios
de temperatura.

IMU de 4ta generacion

Altamente

En 2023, presentamos dos actualizaciones importantes: Inicializacién
sin calibracion y Mejora de la estabilidad. Entrando en 2024, se ha
implementado otra actualizacidon digna de mencién: el sensor IMU
ahora mantiene la usabilidad cuando se gira el bastén.

Tradicionalmente, los topdgrafos se encontraban con problemas en
los que la rotacién del bastdn durante los cambios en la direccion de
desplazamiento o el ajuste de la altura del receptor desactivaban
ocasionalmente la IMU. La ultima actualizacion elimina eficazmente
la pérdida del estado de medicion inercial utilizable en la mayoria de
los casos, lo que mejora la disponibilidad y la productividad de la
IMU. Durante el replanteo AR, el posicionamiento visual y la
recopilacion de modelos 3D, puede caminar a su propio ritmo sin
preocuparse por la pérdida del IMU, haciendo que el flujo de trabajo
sea fluido.
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