Donanim
LiGrip Serisi

LiGrip O2 Lite

LiGrip O2 Lite, GVI'nin en yeni nesil elde tasinabilir SLAM cihazidir.
MLF-SLAM (Coklu Sensdr Entegrasyonlu SLAM) teknolojisini kullanarak,
havalimani, plaj ve nehir gibi ylizey 6zelligi zayif alanlarda karsilasilan
haritalama zorluklarini ortadan kaldirir.

Bu sayede her tiirlii ortamda santimetre diizeyinde veri toplama kabiliyeti

sunar.

Detaysiz Alanlarda Veri Toplama
Yenilik¢i sekilde gelistirilen MLF-SLAM algoritmasi, zayif detayh veya

detaysiz ortamlar (6rnegin havaalanlar, plajlar, su ylzeyleri) icin
haritalama zorluklarini asan ¢igir agici bir LIDAR SLAM algoritmasidir.

Bu sayede tiim senaryolarda yuksek hassasiyetli veri toplama mimkin

hale gelir.

Hassas Veri, Ustiin Performans

Kompakt ve Glcli: 3 cm mutlak dogruluk, hassas yatay ve diisey
hizalama ile yliksek dogruluklu nokta bulutu tretimi saglar; haritacihk

standartlarini karsilar ve 6lgme gorevlerini kolaylastirir.

Yiiksek Cozunurlikli Panoramik + Gorsel
SLAM Kamera

Cift 12 MP panoramik kamera: Mikro saniye diizeyinde senkronizasyon
ile sahneleri gercekgi sekilde yeniden olusturur.
Gorsel SLAM (VSLAM) & LiDAR-SLAM Derin Entegrasyonu: Karmasik

ortamlarda hassas haritalama saglar.




LiGrip O2 Lite
Tek Seferde Veri Toplama,
Cok Boyutlu Cikti

Gok kaynakli veri toplama icin entegre ¢éziim: Tek seferlik taramada
ayni anda 3D nokta bulutu, panoramik gortinti, 3DGS, MESH ve diger
verileri Uretebilir. Bu sayede geleneksel sirali islem sinirlamalari asilir,

maliyet ve zaman verimliligi 6nemli dlctide artar.

Sistem Ozellikleri

Mutlak Dogruluk <3 cm(i] Koruma Sinifi IP64

Bagil Dogruluk <2 am(2] Depolama Kapasitesi 512 GB SSD
Tekrarlama Dogrulugu <2 cm(3] Port TYPE-C

Yatay/Dusey Dogruluk <0.025%4] Kontrol Yontemi Uygulama, Button
Tarama Hizi 200,000 pts/s Algilama Menzili é%%%(gg%@r:gﬁ”i
Adirlik 1.3 kg (taban, batarya ve RTK modulu Yazilim Guincelleme

dahil)

Yontemi

OTA, Cevrimdisi

Batarya Kapasitesi
Kamera Sayisi
Gorsel Kamera

IMU Parametreleri
Cikis Frekansi

islem Sonrasi Tutum
Dogrulugu

2 saat[5]
4

1.3 MPx2

200 Hz

Roll/Pitch: 0.005°
Yon (Heading): 0.01°

Calisma Sicakhgi

Panoramik Kamera

Cerceve Hizi

islem Sonrasi Konum
Dogrulugu

-20°C ~40°C
12 MPx2

Ayarlanabilir

Yatay: 0.01 m
Disey:0.02 m

Haritalama Yontemi

Haritalama Prensipleri

Gergek Zamanl Renkleme

Cikt1 Ozellikleri

MLF-SLAM, PPK-SLAM, RTK-SLAM, SLAM

Destekleniyor

Gercek Zamanli isleme

Destekleniyor

Renklendirilmis LAS, LiData Panoramik Gériinti imglist + JPG
Nokta Bulutu
MESH LOD-0OSGB Gaussian Splatting lisplat, ply

RTK Parametreleri

Uydu Sistemleri

Kanal Sayisi

BDS B1l, B2, B3I, B1C, B2b;
GPS L1C/A, L2C, L2P(Y), L5;
GLONASS G1, G2; Galileo
E1, ESa, ESb, E6*; QZSS
L1C/A, L2C, L5 ; SBAS L1C/A
1408

RTK Diferansiyel Protokolii NTRIP

RTK Dogrulugu

Diferansiyel Veri Formati

RTK Veri Formati

Yatay: 0.8 cm + 1 ppm
Disey: 1.5cm + 1 ppm

RTCM V3.X

Itk

[1][2] GreenValley'nin hassas test alaninda 6l¢tlmustr, bazi senaryolarda sapmalar olabilir.

[3] GNSS ile yapilan iki tarama, baglant kopmasi 100 metreyi gecmeyecek sekilde test edilmistir.

[4] Tam yatay ve disey nesnelerin (6rnegin bina duvarlari ve i¢ mekanlar) élctlmesini gerektirir.

[5] Batarya omrii 20°C'de, kamera kaydi veya RTK baglantisi olmadan test edilmistir.




