Descubra como a nova linha da
Autel EVO Il V3, do mercado
brasileiro, pode elevar seus
produtos cartograficos
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Requisitos — Aerolevantamento por Drone
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Requisitos — Aerolevantamento por Drone
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SISCLATEN — INSERCAO DO PROJETO
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SISCLATEN — INSERCAO DO PROJETO

AEROLEVANTAMENTO NO TERRITORIO NACIONAL
AUTORIZACAO DE AEROLEVANTAMENTO FASE AEROESPACIAL - AAFA

Esta autoriza¢do refere-se ao aerolevantamento, ou seja, o registro de dados do terreno a partir de uma
plataforma aérea. O acesso ao espago aéreo brasileiro depende de autorizacio do COMAER.
Esta autorizagdo nfo exime o comandante/piloto da aeronave de observar as areas perigosas, protbidas

e restritas do espaco aéreo brasileiro na execucio do aerolevantamento.

SOLICITACAO DE VOO #D815D0

Chefe de Logistica do Estado-Maior Conjunto das Forcas Armadas

AAFA n°027/2021 de 11/02/2021

GEOSURV ENGENHARIA E GEOMATICA EIRELI inscrita no MD de acordo com a Portaria n°
1700/SEGMA/SUBILOG/CHELOG/EMCFA-MD/MD, de 30/04/2020, por intermédio de seu representante legal, requer
ao senhor, com fundamento no art. 11, inciso I do Decreto n® 2.278, de 17 de julho de 1997, autorizacio para executar o

servigo de aerolevantamento caracterizado pelas informacdes prestadas abaixo e nos anexos que as acompanham:

1. DADOS GERAIS - PROJETO N°: 02/2021/2021

1.1. Destinatario/Contratante: COMPANHIA DE SANEAMENTO BASICO DO ESTADO DE SAQ PAULO -
SABESP

1.2. CNPJI: 43.776.517/0001-80

1.3. Endere¢o: Rua Costa Carvalho 300, 300 - - Pinheiros - SAQ PAULOQ/SP

1.4 Instrumento Legal: DEC LARACAO DE INTERESSE N° 02/2021 DE 09/02/2021

1.5. Objeto do Contrato: PRESTAC AO DE SERVICOS DE MAPEAMENTO AEREO ATRAVES DE
RPAS/DRONE PARA OBTENCAO DE IMAGENS ORTORRETIFICAS DE FAIXA DE SERVIDAO DOS
AQUEDUTOS 2, 3, 5 E SIFAO 5 PARA O CADASTRO TECNICO DA PRODUCAO - MAG11. EMPRESA
CONTRATANTE SABESP (COMPANHIA DE SANEAMENTO BASICO DO ESTADO DE SAQ PAULO)

. Vigéncia do Contrato: 08/05/2021

Operacao

Solicitante: Danilo Aparecido Rodrigues

Tipo/Regra: VLOS/V

erfil: 6 (Aerolevantamento / ICA 100-40)

Localizacdo

Decolagem
Lat:-23.611995
Lng: -46.479757
Destino
Lat:-23.611995
Lng: -46.479757
Area: 500m
Altura: 390ft

Documentacdo Requerida

Escolher arguivo

Nenhum arquivo selecionado

L]

Equipamento

N° SISANT: PP-
220830121

Ver Certificado SISANT

L]

L]

Piloto
Nome: Danilo
Aparecido Rodrigues
Codigo: RLHU
CPF: 283.%%* *¥%.84




SOLICITACAO DE AUTORIZACAO DE VOO

Requisitos — Aerolevantamento Dr¢

EMPRESA BRASILEIRA DE INFRAESTRUTURA AEROPORTUARIA v
SUPERINTENDENCIA DE GESTAO DA NAVEGACAO AEREA 'o ‘
GERENCIA DA EPTA VIRACOPOS/CAMPINAS A

AER RTOS

v / AEROPORTO DE RIBEIRAO PRETO
° . ~ SBRP
\ VIRAC

INFRAERO

Engonharia e Geomatica

CARTA DE ACORDO OPERACIONAL ENTRE A
EPTA VIRACOPOS/CAMPINAS, AEROPORTOS
BRASIL VIRACOPOS S.A. E A EMPRESA
GEOSURV ENGENHARIA E GEOMATICA EIRELI R
TRAFE

2020/01

CARTA DE ACORDO OPERACIONAL
ENTRE A GERENCIA DA EPTA, A ADMINISTRACAQ

EIRELI

20211




Requisitos — Aerolevantamento por Drone
SOLICITACAO DE VOO #9F05C6

Operacao Equipamento

ite: Danilo Aparecido Rodrigues N® SISANT: PP-
6 (Aerolevantamento / ICA 100-40) 220830122

Ver Certificado SISANT

Localizacdo

615547562769223 Piloto
-46.7278155858537 . Nome: Danilo
10
3.615547562769223
- -46.7278155858537
500m

a: 374aft

Aparecido Rodrigues



CONVENCIONAL X VANTAGENS RPAS

Nuvem 3D

Tipo de feicoes

Restituicao

Ortofoto



Requisitos — Aerolevantamento Drone

SIDELAP — SOBREPOSICAO FRONTLAP — SOBREPOSICAO
LATERAL LONGITUDINAL




Metodologia de levantamentos

 Pontos de controle
e PPK

* RTK




PONTO DE CONTROLE (GOPT ==

Vantagens e Desvantagens

* Vantagens
« Mais usada
 Alta precisdo e acuracia

- Desvantagens A

« Cerca de 4 vezes mais demorado que RTK e
PPK

» Pode ser necessario uma equipe, depende
da area

» Pode ser perigoso em alguns locais




PPK

Vantagens e Desvantagens oo

* Vantagens
« Diminui risco, pois nao € necessario
percorrer terreno

« Diminui ainda mais o tempo em relacao
RTK-GCP pois néao € necessario
preparar conexao RTK

« Mais facil operacédo que o RTK

* Nao depende de sinal em tempo real,
permitindo maior distancia da base

* Desvantagens

« Tempo adicional para pos
processamento




RTK

Vantagens e Desvantagens

* Vantagens
* Diminui  risco, pois nao e
necessario percorrer terreno

 Diminui tempo em relacao ao
metodo com GCP

» Correcoes em tempo real
* Nao é necessario POs
processamento

* Desvantagens

« Conexao em tempo real deve ser
estavel

- Configuragdo e montagem do
equipamento para conexao em
tempo real




Ponto de
decolagem




GRID de Voo

Para mapas 3D existe voo

cruzado ou circular.

Para mapas 2D existe a missao

em poligono ou grid;
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VALIDACAO — PEC (DEC. 89817/84

valiagde da Acurdcia Posicional - [Acurdcia

Entrada de da Acurdcia

PEC [m)

Software cientifico para avalia¢do da Acurécia Posicional
m dados espaciais

Termo de Uso

versdo 3

Desenvolvido por: N waliagdo da Acurdcia [ ET-CQDG - Altimetria]
Prof. Afonso de Paula dos Santos £ - .

p Entrada de | P ragem  Relz Ajuda
Universidade Federal de Vigosa - @ ; XTI
Curso £ng? de Agrimensura e Cartografica " o =) S

Posicional (Decreto 89.817 / ET-CQDG) - Altimetria

9.817 / ET-CQDG:
PEC [m]




EXECUCAO - VOO
Aerolevantamento por Drone

@

MAPS

MRADE ERSY

A & W 7 &

Simulator Terrain Aware Active Connect  Grid Mission Zone Control

[ S O Q) H

90% Detailed rendering of heavy trees.
80% Terrain, structures, trees, any water,

Along Track corn.

° 70% o 70% Flat areas, few trees.
60% or less Not recommended.
Across Track

W . M

Create New Mission Saved Missions

A

Log File Manager Settings




INTRODUCAO

Requisitos — Aerolevantamento Drone
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PROJETOS EXECUIADOS
MAPEAMENTO

Levantamento Planialtimétrico - PERICIA
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PROJETOS EXECUIADOS
MAPEAMENTO

Levantamento Planialtimétrico - PERICIA
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PROJETOS EXECUIADOS
MAPEAMENTO

Levantamento Planlalt m etrico - PERICIA

CONVENCOES TOPOGRAFICAS




PROJETOS EXECUTADOS
ASBUILT — OBRA DE ARTE

VOO NORMAL

VOO OBLIQUO +




PROJETOS EXECUTADOS

ASBUILT — OBRA DE ARTE

VOO PONTOS PONTOS APOIO/CHECK

APOIO/CHECK




PROJETOS EXECUTADOS
ASBUILT — OBRA DE ARTE

ESCANEAMENTO GERAL ESCANEAMENTO PONTE A




PROJETOS EXECUTADOS
ASBUILT — OBRA DE ARTE

CARTA TOPOGRAFICA CARTA IMAGEM




PROJETOS EXECUTADOS
ASBUILT — OBRA DE ARTE
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etrico — Linha Férrea
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PROJETOS EXECUTADOS
MV%[E%%M%N@.HI%IFHGUICO — Linha Férrea




PROJET1OS EXECUIADOS -
MAPEAMENTO

| evantamento Planialtimétrico — Linha Férrea
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PROJETOS EXECUIADOS -
MAPEAMENTO
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PROJETOS EXECUTADOS
LEPAC — PARAISOPOLIS - SAO PAULO/SP
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PROJETOS EXECUTADOS

LEPAC — PARAISOPOLIS — SAO PAULO/SP
APOIO/CHECK Z3 ?'5 =D
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PROJETOS EXECUTADOS
LEPAC — PARAISOPOLIS — SAO PAULO/SP




PROJETOS EXECUTADOS
LEPAC — PARAISOPOLIS - SAO PAULO/SP
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PROJETOS EXECUTADOS

LEPAC — PARAISOPOLIS — SAO PAULO/SP
Comparacao Convencional x Drone
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PROJETOS EXECUTADOS
LEPAC — PARAISOPOLIS - SAO PAULO/SP

Comparacao Convencional x Drone

Convencional 2017



PROJETOS EXECUTADOS
LEPAC — PARAISOPOLIS - SAO PAULO/SP

Comparacao Convencional x Drone
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PROJETOS EXECUTADOS
LEPAC — PARAISOPOLIS — SAO PAULO/SP

Marcadores

B APDG
By ap12
W Ap14
W Ap17
™ Ap19
By APDC
Erro Total
Control points

Check points

Easting (m)
323510.254000
323909.932000
324103.583000
323975.329000
323870.065000
323633535000

1l
Morthing (m)
7386854.817000
7387679.963000
7387495.993000
7387363.033000
7387262.836000
7387280.805000

Altitude (m)
801.597000
790.191000
778.442000
788.326000
799.197000
790.776000

Acuracia Posicional (Decreto 89.817 / ET-CQDG) - Planimetria

Escala de teste:

Area de E studo:

Unidades:

14 [1000

] [

| [k _~]

E ) Calcular ;

Distribuigio Espacial  Teste de Momalidade  Tendéncia Decreto 83.817 /ET-CADG  Acurécia [Resumo Resultados)

Padrées do Decreto 89.817/ET-CQDG:

Classe

ET-CQDG | PEC [rom)

EF [rom)]

| FEC [m)

| EP [m]

&

0170

0.500 0.300

B
B C
8]

0,800 0,500

G

1.000 0.600

0.2a

Fosicional

017
05 0.3
0.8 0.5
1 0E

| Fonta

Descrigio

Precisdo (m)
0.005000
0.005000
0.005000
0.005000
0.005000
0.005000

M2 Pts Tokal: 3

Error (m)
0.006957
0.021780
0.011466
0.019360

0.007035

Projecées
18
14
13
18

Erro (pix)
0.422
0.421
0.377
0.376

0.007035

M2 Pts Excluidos do calculo: O

Classificacdo do Decreto 89.817 / ET-CQDG:

Classe  |ET-CQDG

&

B
C
D

Dizcrep. E(m] |Discrep. Mim]

| difabs) < PEC | RMS < EP

Resultado

100,000
100,000
100,000
100,000

| Dizcrep. Rezultante | Azimute

Paszou
Paszou
FPazzou
Paszou

Excluir?

Aprovado
Aprovado
Aprovado
Aprovado

Outlier

Acuracia Posicional (Decreto 89.817 / ET-CQDG) - Altimetria

Equist. Curva de Mivel [m]:

[1

\/|E () Calcular ;

Teste de Mommalidade  Tendéncia  Decreto 83.817 [PEC]  Acuwrdcia (Resumo B esultados)

Padries do Decreto 89.817 / ET-CQDG:

Classe

FEL [rm] | EP [rm]

| PEC(m) | EPm]

142

345

Estatisticas

Estatisticas |Este Morte
1 pontos 3

média
desvio

0.0247
0.0354

0.021
0.0235

0.0245

RS

T
00333
0ns

T
00233
0043

oo

0.0476
[ 0FES

mitima
curtoze
azsimetria
F0Ma

n? outliers |-

0016
0681
-0.358
0,003

-0,004
0683
0127
0.0

0.0165
0711
0143
0.001
0

3 M eroz
0,043 APDS

APOG

0.0s
-0.016
0.04

0.043
-0.004
0.024

0.0653
0.0165
0.0466

43,3045
2559638
59.0362

Mo
Mo
Mo

n? pontos
média

desvio

344

Altitude [m)

001
0.0324

=p=ea)

0.0277

0041

minima

curtoze

assimetria

-0.023

1/6
1/3
2/5
142

| Fonta

0.27 01667
05 0.3333
0E 0.4
0.75 0.5

Dezcricdo

ME Pts Taotal: 3

W8 Pts Excluidos do calcula: 0

Classificacdo do Decreto 89.817 / ET-CQDG:
ET-CODG | %diH) < PEC | RMS <EP

| Resultado

Clazze

&
B
C

&
B
C
o]

100,000
100,000
100,000
100,000

Paszsou
Paszsou
Paszsou
Pazsou

Digcrepancia Him]) | Excluir?

Olutlier

Aprovado
Aprovado
Aprovado
Aprovado

p|4POZ
APOS
APOB

nmz2
-0.023
0.041

[RELS
[RELS
[RELS




PROJETOS EXECUTADOS
LEPAC — PARAISOPOLIS - SAO PAULO/SP




PROJETOS EXECUTADOS
L EVANTAMENTO ALTIMETRICO - SABESP
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PROJETOS EXECUTADOS

CARTA TOPOGRAFICA
GSD =3,15cm

s cvon o T
RMS (H) = 6,19 cm.

Y. N aYa¥Yal




PROJETOS EXECUTADOS
L EVANTAMENTO PLANIALTIMETRICO — DUTOVIA — LPC LATI

AREA DE INTERESSE




PROJETOS EXECUTADOS
L EVANTAMENTO PLANIALTIMETRICO — DUTOVIA — LPC LATI

AREA VOADA: 3,58 km?;

PRODUTO GERADO  |GSD: 3,45 cm;
AP/PC: 20; VOOS PLANEJADOS ("1




PROJETOS EXECUTADOS
L EVANTAMENTO PLANIALTIMETRICO — DUTOVIA — LPC LATI

‘
'

CARTA IMAGEM + VETOR | CARTA TOPOGRAFICA
RMS 2D: 2 cm;
RMS H: 6,7

+
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PROJETOS - EXECUTADOS

Lidar - vantagens




GU/ ,NDALINI

POSICIONAMENTO

guandalinibr.com



» Representante exclusiva de marcas

QUEM SOMOS renomadas mundialmente.

* Venda e locacéo de equipamentos,
desenvolvimento de softwares e
manutencao de equipamentos.

A Guandalini oferece
solucdes completas para o
mercado de topografia, com
mais de 20 anos de vivéncia
no mercado.

» Equipe técnica e suporte especializado.




as necessidades do mercado

@/ Inovar, Equipar e Capacitar criando ou adaptando as tecnologias de posicionamento e mapeamento

MISSAO
N \ | l/
~ - Ser referéncia como melhor provedor de tecnologias de posicionamento e mapeamento sendo o
(@) facilitador para o acesso do profissional as solucdes disponiveis de mercado.
N -~
7 N
/ |\
VISAO

e

VALORES

Conhecimento e pesquisa, iniciativa, responsabilidade, esfor¢co, persisténcia, verdade, integridade,

cooperacao, solidariedade, otimismo, fé e tolerancia




NOSSA HISTORIA
® © 0

A empresa foi fundada por Marcos Guandalini, engenheiro agrimensor, que uniu
sua paixao pelos estudos com seu espirito empreendedor. Hoje a empresa
conta com uma equipe diretiva experiente, destacando-se pela ampla vivéncia
nos equipamentos disponiveis no mercado e pronta para ajudar os profissionais
a escolherem o melhor produto para cada projeto.

IMLJAGUZ L

-'..‘llitiu .
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~ GU/\NDALINI -

NOSSA SEDE

J.M il
"‘

' "n,'n : ' '""uu'n
” ,/ "”u‘h' } » Situada na capital do estado de S&o Paulo.
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-GU,” NDALINI ™

POSICIOCNAME-NTO

SAO CARLOS, SP CAMPINAS, SP

PORTO ALEGRE, R
BRAGANGCA PAULISTA, SP ORTO ALEGRE, RS

TAUBATE, SP POUSO ALEGRE, MG

JUNDIAI, SP
RIO DE JANEIRO, RJ




NOSSOS
REPRESENTANTES

Com mais 30 pontos de vendas em
todas as regides do Brasil.

Em todo territério nacional e
sempre perto de voceé.
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POSICIONAMENTDO
- SDS

: GEOMAT
DReNG 3 ! oY
= il GUZ,NDALINI
__ .

L=
A “% ecnotp

Fauipamentos & Servicas
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, LOCACAO DE
: EQUIPAMENTOS

A locacéao de equipamentos de
topografia € um servico de aluguel
temporario de instrumentos como
estacéao total, GNSS, niveis, teodolitos
e Laser scanners, sendo uma opgao

conveniente e econdémica para
levantamentos topograficos. G U {+ )\ N D A LI N I

L@cagd@ ﬂ(@ Egpcgowuemf@g




CENTRO DE
SERVICO

Responsavel pelo reparo e
manutencao de equipamentos de
clientes e proprios.

Especializado em nivel automatico e
digital, teodolito, estacéo total e GNSS
de diversas marcas.

Possui certificagOes para garantir a
gualidade dos servicos prestados.

V/ 4
y/
> ' o
= p .
( \—[ I

GUZ,NDALINI
Conlrs ﬂ(@ S@Wc@@g



CURSOS

Oferecemos uma ampla variedade de
cursos nas areas de engenharia,
topografia e arquitetura. NOSS0s cursos
abrangem desde fundamentos teoricos
até aplicacdes praticas, permitindo que
0s profissionais aprimorem suas
habilidades e conhecimentos nesses
campos essenciais.

NDALINI
Curses




GEO+ SUDESTE

Jeo

Servico de posicionamento geodésico em
tempo real e pés-processado. Esse servico
conta com uma rede de estacOes geodésicas
ativas, onde hoje cobrimos 100% do estado
de S&o Paulo e 60% do estado do Rio de
Janeiro. Para verificar a cobertura e valor do
servico, acesse o site Geoplus.

I — |
52°W z o o 445W

ERAs NTRIP e ERAs REDE 50 0 50 100 150 200km

DATUM: SIRGAS2000
Cobertura NTRIP Cobertura Rede W TN TN







NOSSO PORTFOLIO

Drones
EVO SERIES
Nano+ Lite+ EVO Il Standard EVO Il RTK EVO Il Enterprise EVO Max
Payloads Nests
e ® Q% so &
Nano+ Lite+ EVO Il Series EVO Il Series
0.8"4KRYYB 1"6KRGGB 1" 6K RGGB Dual 640T BN Al Araganiish

50 MP 20 MP 20 MP 30Hz Thermal aT DG-Z2 DG-T3 DG-T3H DG-L20T  DG-L50T

Controllers Streaming Signal Stations

£ P

Remote Controller Standard Controller
Nano and Lite EVO Il Series

- I

Smart Controller V3
EVO Il Series

Ground Station
Dragonfish

Smart Controller SE
EVO Series

Base Station
Dragonfish

Live Deck v2

Lite

EVO Nest

AUTEL

ROBOTICS
DRAGONFISH SERIES *
Standard Pro
Packs

Dragonfish Nest Dragonfish
[prototlype version) Backpack
Applications

AUTEL Explorer

M

Autel
Skycommand

A

Autel Voyager

@

Autel Sky App

Autel Enterprise

ATA

Repeater



NUTEL

ROBOTICS

IE\/U“ ]:[ SeriesV3

Preciséo e controle inigualaveis




Posicionamento em nivel
de centimetro

O EVO Il RTK Series V3 integra um moddulo RTK totalmente
novo, que fornece dados de posicionamento em nivel de
centimetro em tempo real em trés minutos e suporta Pos-
Processamento Cinematico (PPK). A aeronave registra os
dados originais de observagao GNSS, parametros de exposi¢ao
da camera e muito mais. O sistema de posicionamento suporta a
estacdo base RTK e a rede NTRIP RTK, que ajudam a obter
uma aquisicdo de dados precisa e estavel em ambientes
complexos.

Precisdo de posicionamento
horizontal RTK: 1cm+1ppm

Precisdo de posicionamento
“ vertical RTK: 1.5cm+1ppm




Nenhum GCP necessario

A aeronave se conecta as redes NTRIP sem
abandonar os GCPs para fornecer precisao de
grau de centimetro.

Suporte a Estacdo Base de Terceiros

A EVO Il RTK Series V3 suporta todas as estacoes base
compativeis com NTRIP.

Parcerias Robustas

A
ATA




Autel Explorer para mapeamento

N FE - @27:09  A500" DI500
Perfis de voo, economizando seu tempo |A fﬂ et ’
c ’ ‘ >
,ﬂ_lﬂ Os perfis Multi-NTRIP permitem que a aeronave retorne ao ponto em que S ot

parou em missdes com varias baterias.
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Replicacéo de fotos

@ Para missdes repetiveis, vocé pode gravar os parametros de tiro anteriores

do drone. As configuragcbes de gimbal, cAmera e movimento serao

replicadas, permitindo que as missdes sejam facilmente duplicadas.

Missdes Multi-Bateria

O aplicativo Explorer permite que o usuario crie e salve varios perfis
NTRIP para diferentes locais, eliminando a necessidade de inserir

manualmente as informagoes da conta todas as vezes.

Criar missoes Suporta mapeamento de grade Tenha controle manual Virar as curvas sem parar
retangulares ou dupla para angulos adicionais completo sobre as economiza tempo e vida Util da
poligonais configuracdes da camera bateria

sicades

Titulos de curso personalizaveis
para atender aos requisitos de
orientacao

A
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I=\/C II ProRW V3
Capture cada detalhe

A carga util da aeronave tem alto alcance dindmico e poderoso desempenho de
baixa luminosidade, permitindo que os usuérios capturem detalhes claros com o
minimo de distor¢éo e ruido.

lllltssssaad

Sensor ultrassensivel de 1 polegada

O EVO Il Pro RTK V3 vem com um novo sensor de imagem CMOS de 1 polegada

6K 20 megapixels atualizado. O algoritmo atualizado permite que vocé fotografe

[ 1!! } 6 K } conjuntos de dados limpos, detalhados e de baixo ruido sob condigdes
5

crepusculares Ou noturnas.

ensor LLTRA HD

f/2.8 a f/11 Abertura ajustavel

Adapte-se as mudancas de iluminagédo ajustando o tamanho da abertura da lente,
dando ao piloto mais controle de velocidade do obturador.

ATA




Otimizado para correcao de imagem de software Zoom com confianca

A carga util do EVO Il Pro RTK V3 apresentava zoom sem perdas de 3x e EVO Il Pro RTK V3 otimizou seus conjuntos de dados para serem faciimente
zoom digital de 16x. Voe a distancias mais seguras enquanto ainda obtém ajustados com aplicativos de software de pds-processamento.

imagens de alta fidelidade. A




I=\/T II Dual 640T R V3

Cameras duplas, medicao de
temperatura precisa

O EVO Il Dual 640T RTK V3 esta equipado com uma camera
de imagem térmica de alta resolugdo e um novo sensor Sony
0.8" 50 megapix- el RYYB.

Sensor de imagem térmica de alta
resolucéo

A carga util € uma camera de imagem térmica de 30Hz de
640 x 512 de alta definicdo lider do setor.

Medicdo de temperatura precisa

O EVO Il Dual 640T RTK V3 pode detectar com preciséo

fontes de calor a uma disténcia de 2-20 metros. Aproveitando

o algoritmo de compensacdo de medicdo de temperatura g
infravermelha, o 640T RTK pode regular desvios de \Rademe c
temperatura dentro de 3 graus Celsius.




Novo algoritmo de processamento de imagens Taxa de atualizacao de 30Hz para videogrametria

O sistema V3 usa um novo algoritmo de processamento de imagem, O EVO Il RTK Dual V3 fornece altas taxas de atualizacdo para mapas
tornando os detalhes da imagem térmica mais nitidos e perceptiveis do térmicos 3D precisos e detalhados.
gue a concorréncia com a resolucéo e o hardware semelhantes. I
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Aumente o zoom para obter detalhes Varias paletas de cores
Concentre-se em areas criticas com o zoom sem perdas de 4x e zoom Branco Quente | Frio e Quente | Arco-iris | Arco-iris aprimorado | A
digital de 16x do EVO Il RTK V3. Lava Ironbow | Artico | Selagem | Gradagéao | Detecgao de calor

ATA




Skylink 2.0 Transmissio

de Video

0 SkyLink 2.0 esta integrado no chipset E)
V3, expandindo as possibilidades para
de trabalho mais criticos. ]

gl tretaliggy ‘
15 quilometros

Faca mais porque vocé pode voar mais longe.

T

QHD " ' i
Resolucao de video incrivel dentro de um quildmetro, atendendo
aos casos de uso mais comuns.

2.4GHz / 5.8GHz / 900MHz

Suporta comunicacao tri-band com salto auto le frequéncia

para maxima capacidade anti-interferéncia.

"

*900MHz so é aplicavel para paises da FCC.

U.




Evitar obstaculos em 360°

Equipado com 19 grupos de sensores, incluindo 12 sensores visuais, a camera principal, ultrassom e IMUs, o EVO Il RTK
Series V3 pode construir mapas tridimensionais e planejar caminhos em tempo real. Voe por ambientes complexos sem
medo, pois o EVO Il RTK Series V3 ira parar automaticamente perto de obstaculos*.

*Consulte o0 manual para obter detalhes sobre a prevencdo de obstaculos e suas limitagdes, que podem ou ndo funcionar em
ambientes de iluminacdo limitada, sob luz solar forte direta ou em galhos finos de arvores ou fios




Portatil e facil de usar

A P gnig, N 0 g
Design compacto ( 5} Fluxos de trabalho diarios sem problemas
7
A série EVO Il RTK V3 dobra-se para facilitar ~—~,  OEVO I RTK Series V3 leva apenas 45 segundos

o transporte e a implantacao. desde a configuracao até a decolagem.




Seguro e resistente

XP)

Zonas sem voo*

EVO Il RTK Series V3 nao tem zonas de
exclusdo aérea e nao impedira o piloto
de decolar.

27mph resisténcia maxima do
vento

A secdo transversal menor do EVO I V3 e
0s motores potentes permitem maior
estabilidade e controle em todas as
condicdes de vento.

C,

36 minutos de voo Sem atualizacdes forcadas**

EVO Il RTK Series V3 nao precisa estar na

Desfrute de até 36 minutos de tempo

de voo - 20% ~ 30% mais do que o ‘ versao mais recente de hardware ou
proximo concorrente lider para mais aplicativo para decolar, ao contrario de
cobertura de area e missdes mais outros concorrentes.

longas.

* Voe com seguranca e consulte as leis e regulamentos locais. A Autel Robotics h&o se responsabiliza por voos ndo autorizados.
** E necessario atualizar o firmware e o aplicativo mais recentes para desfrutar de uma garantia abrangente. Mais informacdes consulte a politica de garantia. A
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Autel Controlador Inteligente V3

A tela de alto brilho de 7,9 polegadas e 2000 nits do Smart
Controller V3 é claramente visivel sob luz solar direta. A tecnologia
SkyLink 2.0 Trans- mission garante operacdes de longa distancia a —
mais de 15 quilémetros de distancia e melhora as habilidades anti- T ——
interferéncia com salto de frequéncia de banda tripla. O sistema
Android personalizado permite flexibilidade adicional com
aplicativos de terceiros e uma classificacdo 1P43 garante todo o
desempenho climatico.

I.‘“ | Alcance de transmissao \0/ 2000 nits Brilho @/ )
2z, de15km A\ Maximo / ~

‘J 4 5 4.5Horas de Funcionamento B Resisténcia IP43




Transmissao com Live deck 2

Transmita video HD ¢ departamentais maior

sao mais rapida e melhor.

Fluxo de video 1080p Trés bandas de comutacdo Alcance de transmissao de 12 km Resisténcia IP43
automatica




Aplicagoes
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Especificacoes

Aeronave

Peso (com hélice e
bateria)

2.75 lbs (1250g) EVO Il DUAL 640T RTK V3
2.73 lbs (1237g) EVO Il PRO RTK V3

9.1*5.1*5.6 polegada (guardada)

IEEL 18+22*5.6 polegada
(desdobrada)

Tempo maximo de voo | 36 minutos

Faixa de 14-104°F (-10-40°C)

Temperatura

Operacional

Resisténcia ao Vento

27mph, 12 m/s (Decolagem e pouso)

Precisao pairando

Quando o RTK esta ativado e funciona

normalmente: Vertical: £ 0,1 m, Horizontal:

+0,1m
O RTK nao esta habilitado:
Vertical:

0,1 m (posicionamento visual), £0,5 m
(GNSS) Horizontal:

10,3 m (posicionamento visual), 1,5 m
(GNSS)

GNSS

GPS+BeiDou+Galileo (Regido Asiatica)
GPS+GLONASS+Galileo (Outra Regiao)

EVO Il Dual 640T RTK V3 Visual Camera

Sensor

1/1.28"(0.8") CMOS; 50M pixels efetivos

Lente

FOV: 85°
35 mm distancia focal equivalente ao formato:
23 mm Abertura: f/1.9

Faixa de foco: 0.5 m ao infinito (com foco
automatico)

Zoom

1-16x (zoom sem perdas de até 4x)

EVO Il Dual 640T RTK V3 Thermal Camera

FOV H33°V26°
Lente

Distancia focal 13mm
Zoom 1-16x
Faixa de comprimento 8~14pm

de onda

Precisao de
medicao de
temperatura

+3°C or +3% de leitura (o que for maior)
@Environmental temperatura -4 °F a 140 °F
(-20 °C ~ 60 °C)

A
YW\




Especificacoes

EVO Il Pro RTK V3 Camera RC e Transmissé&o de Imagens

Sensor 1 polegada CMOS; 20M pixels Distancia maxima de
transmissao (desobstruida, FCC: 9'? milhas (15 km)
Fov: 82° livre de interferéncia) CE: 5 milhas (8 km)
35 mm distancia focal equivalente ao formato:
S 29 mm Tela de exibicao 2048x1536 60fps
Abertura: F/2.8 - F/11
Faixa de Foco: 0,5 m ao infinito Tempo de Operacio ~2 horas (brilho maximo)
~4 horas (50% de brilho)
Video: 100-44000
Gama I1SO Fotografia: 100-6400 Tempo de carregamento 90 minutos

Zoom 1-16x (zoom sem perdas de até 3x) Armazenamento Interno ROM 128GB




EVO Max

Alcancando novas fronteiras
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O lider em inteligéncia de drones

O EVO Max 4T oferece tecnologias poderosas e autonomia avancada aos usuarios. O EVO Max 4T
avalia ambientes complexos para criar trajetérias de voo 3D em tempo real, evitando obstaculos
iInesperados. Sensores avancados tornam possivel voar em areas nao disponiveis para GPS, e a incrivel
nova carga térmica desbloqgueia novos cenarios de identificacao e rastreamento de objetos. Com um
design dobravel a prova de intempeéries, o EVO Max 4T é tao portatil quanto capaz.

Pesquisa Autonoma de
Rotas

A autonomia da Autel coleta dados
ambientais circundantes e planeja rotas de
voo 3D através de ambientes complexos,
como montanhas, florestas e edificios. Os
casos de uso incluem reconstrucao rapida
de cenas 3D, vigilancia de seguranca
publica, inspecao industrial e topografia.

e i
. A

Navegacao em ambientes sem
GPS

Sensores avancados permitem que o EVO
Max 4T navegue dentro de estruturas
reforcadas, subterrdneas ou em ambientes
sem GPS.

Identificacdo e rastreamento
precisos de objetos

Baseado na tecnologia de reconhecimento de
IA da Autel, o EVO Max 4T pode identificar e
bloquear automaticamente diferentes tipos de
alvos, como fontes de calor, pessoas ou
veiculos em movimento, e alcancar

rastreamento de alta altitude e coleta d +
dados para aplicagéo da lei. 1 A



SEM PONTOS CEGOS

PREVENCAO  AVANCADA DE
OBSTACULOS

O EVO Max 4T é o unico drone comercial que
combina sistemas tradicionais de visao binocular
com tecnologia de radar de ondas milimétricas.
Isso permite que o motor Autel Autonomy
integrado do EVO Max 4T perceba objetos de
ate 1,2 cm, eliminando pontos cegos e
permitindo a operacao em condicOes de pouca
luz ou chuva.

*O desempenho do OA varia dependendo da velocidade, iluminacéo e
condicdes de voo e ndo se destina a substituir a responsabilidade do piloto.




Anti Bloquelo,
Anti Interferéncia

O EVO Max 4T usa modulos de
voo avancados e algoritmos de
controle especialmente
projetados para combater RFI,
EMI e GPS. Isso permite que o
EVO Max 4T voe com confianca
perto de linhas de energia,
estruturas criticas e areas
complexas.




Capacidade da plataforma

EVO Max 4T redefine portabilidade com sua plataforma poderosa e design para todas as condi¢ces
climaticas

42 mins |P43 27 mph* 7000 m 20 km .

Tempo max. de voo Classificacao Climatica Resisténcia max. ao vento Altura Maxima Faixa de transmissao de imagem

*A decolagem e o pouso podem suportar velocidades de vento de 27 mph (12 m/s)




EVO Max 4T

| Apariencia

Sensor de Prevencao de Obstaculos

—a 9
idaliicinrup

Camera

Camera olho de peixe para e - -

baixo

Luz Complementar para
Baixo

Interface Externa

Luz de Navegacgéo

Céamera para cima

Braco LED Indicador

Interface




A-Mesh 1.0 - A primeira tecnologia
de rede mesh da industria de
drones
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A-Mesh 1.0: A primeira tecnologia de
rede mesh da industria de drones

A EVO Max 4T apresenta o novo sistema A-Mesh, permitindo
comunicacao, conexao e colaboragao autbnomas entre drones e drones

Forte anti-interferéncia

O EVO Max 4T pode se comunicar perfeitamente com
outros drones nas proximidades, ao contrario de uma
estrutura de corrente tradicional. Se um Unico drone
falhar ou sair inesperadamente, todo o sistema se
auto-organizara de forma independente e continuara a
transmitir informacdes criticas.

Controle Completo de
Frota

Véarios drones podem ser controlados de forma
autbnoma por 1 piloto ou por um grupo de pilotos
simultaneamente com ou sem cobertura LTE

o

Aplicacdes além da
linha de visao

Com o A-Mesh, varias aeronaves nas
proximidades podem atuar como pontos de
retransmissao para melhorar muito a eficiéncia
da operacédo BVLOS

Alcance melhorado

Os no6s de comunicacdo podem ser colocados
estaticamente em colinas ou postes para
fornecer cobertura completa a uma area, ou um
enxame de drones pode fornecer pontos de
comunicacdo moveis para estender a cobertura
de todo o grupo

ATA




AL1Te
O sistema
antenas, 4 banda:

256* e |ntegraga'1\o;4G opC|on ,. 'Qara fornece,,,;;aos . g Bl ; -
usuarios 0s recursos de voo mais avancados ja < il e A ' o |
MY RRhiim EVO. :
Distancia de transmissao de imagem

j
1080p/60fps

Qualidade de imagem no temporeal

2.4GHz/5.2GHz/5.8GHz/900MHZz**
Bandas de Frequéncia

<150ms
Laténcia




Carga util pronta para a missao

O Fusion L10T integra uma camera grande angular, zoom e térmica com um telémetro a laser
para todas as necessidades criticas de captura de dados e tomada de decisdes.

S0MP 48MP 8K 10X 160X

Camera wide Camera Zoom Zoom oOptico Max. Zoom Hidrido

Telemetro Laser

640x512

Resolucado Térmica

Camara Termal

Quando vocé define um alvo, vocé pode obter as
coordenadas e a altitude rapida até 1,2 km de distancia

Camara Ampla

Equipado com 640 * 512 imagem de
camera térmica de alta resolucéo, 30fps
e zoom digital de 16x.

Camara Zoom

Com um algoritmo Moonlight 2.0 posso fazer um pos-
processamento mais rapido e permitir que o piloto capture
imagens nitidas em ambientes com pouca luz.

Video: suporte 4K 30fps, max 1SO 64000.

Foto: Moonlight O modo Moonlight reduz o ruido e destaca
o HDR.

Suporta zoom optico de 8K 10x e zoom
hibrido maximo de 160x com detalhes
claros em alvos a até 1,24 milhas de

distancia A
ATA




Plataforma de Aplicacao

Autel Enterprise

O aplicativo Autel Enterprise foi projetado
para aplicacfes industriais e possui uma
Interface completamente nova para uma
operacao simples e eficiente. Recursos
adicionais e modos semiautdbnomos
maximizam a capacidade de missao do EVO

Max 4T.




Recursos inteligentes

Exit Flight Target

Planejamento de mapas 3D Reproducao da missao* Missao Rapida
Planejar, criar e executar um plano de Com esse recurso habilitado, voe em Missdes rapidas temporarias podem ser
missao de waypoint 3D em um mapa 3D uma missao manual ou semiautomatica criadas durante a execucdo de outras

ou encadeie varias missdes juntas. O missOes, e varias submissbes podem
EVO Max 4T gravard automaticamente ser empilhadas para melhorar a
0os angulos da camera e replicara a flexibilidade.

missdo que vocé acabou de voar.

*Este recurso estara disponivel em atualizac¢des futuras. ‘ + l




Missoes Waypoint

Os usuéarios podem adicionar waypoints
para rotas de voo flexiveis e ndo
estruturadas.

Varios tipos de missao

O aplicativo Enterprise fornece varios planos de missao autbnomos e semi-
automatizados para seguranca publica, inspecéao e vistoria.

1235m  1235m* 2m26s 12 37
Distance  Mapprg Arme  Estimoted Time  Waypoints  Photos.

Missao Retangular

Suporta geracdo automatica com um
clique de uma area de voo retangular.

2m26s 12 37
Distarcs  Meoping Ass  Estimsted Tene  Waypoints  Photos

Missdo Automatica
Geracao de Dados & Captura*

Produza rotas automaticamente
adicionando pontos de limite regionais
por meio de pontos ou importando
arquivos KML.




Missao Poligonos
Com apenas um clique, uma area €
gerada para voar um poligono

Fotografia Obliqua

Ele planeja automaticamente 5
grupos de rotas (1 orto + 4 obliquos)
de acordo com a area de voo definida
pelo piloto.

[=]s & > &

Rastreamento de
campo*

Ele mantém a altitude do terreno
relativamente constante em
encostas e encostas de terra.

*Esse recurso estara disponivel em futuras atualizacdes de software.

Missao corredor

Apoia intuitiva e eficientemente o planejamento
de uma misséo de corredor, como estradas,
rios, dutos, linhas de energia e outros projetos
lineares estreitos em um terreno de grande
escala.

Missao Espiral*
Suporta pesquisa de voo helicoidal em uma
area designada para SAR.

Varredura vertical*

Realizar levantamentos verticais para
fachadas de edificios, paredes a céu aberto e
torres.

A
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Seguranca de Dados

-

Radio Link Encryption Network Link Encryption
* AES 128/256 Autel Nest » AES 128/256

e HTTPS
___________ > e

Aircraft

Storage Encryption
e AES 128/256

Remote Controller

Protecao de

I:S)grﬁw\é%ec Icl@c%g%acionados ao usuario e informacdes
da aeronave, incluindo registros de voo, locais e
informacdbes de conta, podem ser acessados

fisicamente por meio da aeronave localmente

A Network Link Encryption e
—— o AES128/256 '.‘

— « HTTPS

SkyCommand Center SkyCommand Center
Cloud Server Cloud Server

Armazenamento de dados criptografados

Suporta AES-256 para fotos, videos e registros
de voo, eles sdo protegidos por senha A
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Visualizacao ao vivo aprimorada

Tela de projecao multicanal*

Permite a saida simultinea de imagens RGB,
infravermelho, visdo noturna e grande angular

*Esse recurso estara disponivel em uma atualizacéo
futura.

iy
e [

ws 030
ASL 165 m

Cena AR*

Os dados de geolocalizacdo e outras informacdes de
localizacdo da aeronave detectadas pelo ADS-B podem ser
sobrepostos em um mapa em tempo real, o que é
conveniente para os usuarios confirmarem a localizacao do
drone e evitarem riscos aéreos.




Autel SDK

O SDK da Autel esta aberto ao mundo, ajudando desenvolvedores e

parceiros a reduzir os custos de desenvolvimento de software e

hardware e criar em conjunto um novo ecossistema da industria.

Mobile SDK

Open UX SDK (iOS e Android) pode
chamar diretamente a interface
interativa pronta.

Y

Carga utilSDK*

Os padroes de interface unificada
oferecem suporte ao acesso a suportes
de terceiros, como microfones e

detectores de gas.

R

Nuvem SDK*

Permite transmissdo remota ao vivo e
controle de drones e Nests através de
plataformas de terceiros ou paginas da

web.

A
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Acessorios

Autel Controlador
Ecra |egive!|n£e|l19@5\t§a:\/3,9 polegadas, 2000 nit de brilho méximo, resolucdo de 2048 x 1536.
> ~ SuperDownload: Baixe imagens de um drone para um dispositivo mével a uma velocidade maxima de 20
. A MB/s.Interface funcional: as portas HDMI permitem a conexdao com monitores ou monitores de terceiros. A

interface USB permite a expansédo do modulo 4G.

Bateria de longa duracao: até 4,5 horas de operacdo continua. 2 horas de carga rapida a partir do vazio.
Armazenamento local: O espagco de armazenamento 128G integrado permite aplicativos de terceiros e
armazenamento de midia de misséo.

Live Deck 2 (optional)

Transmita informac¢des da missdo ao vivo para outros funcionarios na operagdo para melhorar a
consciéncia situacional e a tomada de decisdes criticas sem a necessidade de uma conexao LTE. O
EVO Max 4T é compativel com o Live Deck 2, que oferece streaming multiportas para monitores e

suporte Wi-Fi para varios smartphones locais.

Modulo RTK (opcional)

Ele fornece dados de posicionamento com precisdo de centimetros para mapeamento e reduz a .
interferéncia eletromagnética para voar perto de estruturas criticas.




Autel Alpha




Visao geral — Autel Alpha

Autel Alpha é um drone de aplicacdo industrial multiuso inteligente da Autel Robotics. Com melhorias na capacidade de voo autdnomo, capacidade anti-
interferéncia, habilidades de evitar obstaculos, tecnologia de transmissdo de imagem e sistemas de bateria, este veiculo eleva um desempenho surpreendente
em plataformas de voo. Com um design de corpo dobravel com classificacdo IP55, desafia os desafios ambientais. Construido com antena dupla RTK, ele
mantém o controle dentro de milimetros. Emparelhado com cameras de zoom emblematicas, cdmeras de imagem térmica duplas, cdmera de visdo noturna
ultrassensivel de paisagem estelar e um telémetro a laser integrado, ele oferece solucdes mais profissionais e abrangentes para seguranca publica, inspecéo de
energia, gerenciamento de emergéncia, entre outros campos, completos com camera inteligente Level L35T, integrando uma solucéo super hibrida de 560x.

Aparéncia Diferencas do produto:

56x zoom hibrido e camera térmica dupla ~ 720° evitar obstaculos

) 4K 35x camera de zoom 6ptico continuo 7000 metros de altitude maxima de voo40

‘ minutos de tempo maximo de voo 20 km distancia de transmissé@o de imagem
IP55 nivel de protecéo Vérias cargas Uteis e de terceiros
{ P =
, : : Bateria Hot-Swap compatibilidade

A
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) ALPHA |

Sensor de Prevengao de Obstaculos

Autel L35T

Camera Gimbal




) ALPHA |

’ T )
< B B : Botéo liga/desliga
f,\ T Luz de navegagdo noturna

i \

Area de carga Gtil de acessorios da indUstria Q




) ALPHA | Aparéncia

Interface de carga util (lados esquerdo e direito)

Para Carga Util & Cartio de Armazenamento

Evitar obstaculos traseiros

Sensor

Bateria dupla
Indicador de status da bateria

- . \ Botao liga/desliga A
| |




Desempenho da bateria

Design de bateria dupla

Troca quente da bateria

48 minutos

Tempo de voo duravel A

ATA




SkyLink 3.0 Image Transmission

20KM

Disténcia de transmissdo da imagem

Freguéncia adaptativo

2,4 GHz/5,2 GHz*/5,8 GHz/900 Mhz*

AES-256
Criptografia de dados

A

Suporta apenas 5,2 GHz em paises cobertos pelas certificagdes FCC, CE, UKCA +
*Suporta apenas 900MHz em paises dentro do escopo da certificagdo FCC



Modelo— L35T O &

| 35T Camera Gimbal

"L" significa Lidar,
"35" representa 0 zoom ¢ptico de 35x.
"T" significa Térmica,




L35T - Lente de zoom

Superior Zoom

suporta 4K e zoom éptico continuo de 35x, até um maximo
de zoom hibrido de 560x. Identifique facilmente placas a
600 metros e individuos a 8 km.

Aplicacdes industriais: inspecédo de energia, emergéncia,

resgate e seguranca publica.

*Alcance de identificacdo: 8 km para pessoas, 600 metros
para placas




L35T - Zoom

Antes do zoom Apos zoom

O zoom Optico continuo permite foco continuo e ampliacdo sem perdas dentro da distancia focal sem afetar a qualidade da imagem. A

ATA







Camera Wide View

Camera Wide View

Até video 4K 30p de baixa luminosidade extrema,
suporta visdo noturna super-sensivel, e 0 ISO maximo
pode chegar a 480000, atendendo as necessidades de
todas as cenas

durante o dia e a noite.




Camera de imagem térmica infravermelha dupla

Infravermelho Distante

A camera infravermelha suporta zoom hibrido de 56x, lentes de
imagem térmica dupla, com uma resolucédo que atinge 640x512.
Ele usa uma lente de distancia focal curta de 13 mm e uma lente
de disténcia focal longa de 45 mm, preenchendo a necessidade
de uma distancia focal curta para uma visao de imagem grande e
uma distancia focal longa para visualizacdo detalhada.




Zoom ligado a camera infravermelha de 13 mm e 45 mm

Camera infravermelha de 13mm Zoom digital da camera Camera infravermelha de 45mm nativa
Infravermelha de 13 mm

A camera infravermelha de foco longo de 45 mm pode compensar o desfoque de detalhes causado pelo zoom digital do infravermelho
de foco curto de 13 mm, permitindo a observacao de outros objetos-alvo. A
ATA




) Cameras IR de 13 mm e 45 mm estao ligadas ao zoom

Cenario 1




Telémetro Laggl

Alcance preciso

O posicionamento com um clique permite a aquisicao

rapida do local alvo, com uma distancia maxima de até 2
quilémetros.

Ele pode medir a localizacéo, latitude e longitude, e
a disténcia do objeto alvo do drone.




) Imagem de amostra do telémetro a laser

Alcance preciso

Depois de ativar o recurso telémetro a laser, um reticulo
aparecera na tela principal. Ao alinhar o reticulo com o alvo,
vocé pode entender a localizacdo relativa atual, a altitude e as
informacdes coordenadas do alvo que esta sendo medido a partir
das leituras na tela.

RNG
Range - A distancia entre o drone e o alvo.

MSL

Nivel médio do mar- Refere-se a altitude acima do nivel do
mar.

E: Longitude Leste | W: Longitude Oeste
N: Latitude Norte | S: Latitude Sul




Autel L35T Camera Gimbal

Zoom Camera

35X Zoom Gptico
1/1.8" CMOS
8.4 Milhdes de pixels efetivos

Camera Térmica Grande Angular

Distancia focal: 13mm
FOV: 42°
640*512/30fps

Laser Rangefinder

Distancia de medicao: 2000 meters

Camera Térmica
Distancia focal: 45mm

Campo de visao(FOV): 12.3°
640*512/30fps

Camera de Visao Noturna

1/2" CMOS
48 Milhdes de pixels
Campo de visao diagonal(DFOV): 84°

A
ATA




AUTEL

ROBOTICS

Autel Mapper

Reach New Frontiers




) O que é Autel Mapper? QS

O Autel Mapper é um dos programas de processamento de mapas mais rapidos da industria,

fornecendo resultados de reconstrucéao 2D e 3D altamente precisos para 0s usuarios finais

Mais Eficiente
Mais preciso

Mais custo-beneficio

2 e

A WGs 84226 Longhude: 1139900574 Lathode: 2597609 Aitade Om




) Triangulacao Aérea s

Dados em larga escala

Eficiéncia 8000 Imagens / 6 horas



http://drive.google.com/file/d/10F-7k76jhTx9duuxjhx4awHa5Gc440ec/view

) Nuvem de pontos densos AU

1)

Aumente os detalhes

Melhorar a conectividade de imagem

Artefatos ou deformacdes podem ser calibrados

Y
@
o]




) Reconstrucdo 2D QS

......

Precisao: Nivel de centimetro com o uso
de RTK

Digital Surface Model
(DEM)

(DOM)

ATA




Ambiente Inicial Criagcao de um novo projeto

AHome  Creaste x + = Queue o [ o X

© Updsteor instal the graphics drver. @
Dun't notce spmin.

© You have unused plans. Activate the (-]
plan by clcking on My Plans’ and stat to

use all s features.
Dont notice again.
Reconstruction
Project Name
Project 2023-11-21.09-34-19
et ol A Home | M Project 2023-11-21.09-34-19 X + = Queve & [ e X
o = Fle  Edit  Process @ B Byt
Default Path
o | [N
Drag
images(jpg) or image folder to create
. Or browse to upload
A Home W Project 2023-11-21.09-34-19 X + = Queve & - e x
Selectimages Select image Foider
Fle  Edit  Process &
Mansge images  Process Settings
Layers Process Settings
Q Aerial Triangulation -

v ] i Camera(105)
v [ i 100FTASK(105) Output Format.
o
B MAX_0001.0PG

B MAX_0002JPG

Dense Point Cloud v

0 MAX_0003JPG
B MAX_0004.PG
B MAX_0005.PG

DOM and DSM v

B MAX_0006.PG
8 MAX_0007.0PG Project Output Coordinate System () v
B MAX_0008JPG
B MAX_0009.JPG
B MAX_0010JPG
B MAX_0011.JPG
B MAX_0012JPG
B MAX_0013.JPG
B MAX_0014.PG
B MAX 0015JPG
B MAX_0016JPG

Carregar dados em
— segundos

0 MAX_0017.0PG
3 MAX_0018.0PG




) Formatos de saida | rosorios




") Parametros da camera




SISTEMA DE COORDENADAS PREDEFINIDO

Project Output Coordinate System () A & Open

: . « v > This PC > Desktop > CTM12
Arbitrary Coordinate System T * esiop

Organize ~ New folder

Known Coordinate System

Horizontal Coordinate | # Quick access
mport PRJ
System
@ OneDrive - Personal
PRJ File Imported v v WThis PC
. . ¥ 3D Objects
Vertical Coordinate System Import TIF B Deskiop
=| Documents
Default v

File name: CTM12.prj v e (“pr)

Geoid Default v
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PRODUTOS FINAIS AUTEL MAPPER




NUVEM DE PONTOS AUTEL MAPPER AUTEL




DSM AUTEL MAPPER

250m 25 : .. : — — P4F*NI**TIC

Path Profile/Line of Sight : . - ALTTEL
QO L S s '

[From Pos: 4791792.777, 2254589 881 To Pos: 4792218.902, 2254420.784

P4**M**TIC
AUTEL

350m 400 m 459 m
1112760 TM [ SIRGAS ) [ 4789929,323, 2254508.715 m ) &' 17" 59.6152° N, 74 53' 58.7888° W




AUTEL

ROBOTICS




