Příloha č. 5 

Zadavatel požaduje, aby celkový systém splňoval následující minimální požadované technické parametry.

[bookmark: _GoBack]Dodavatel v níže uvedené tabulce, ve sloupci „Hodnota nabízená v dodávce“ potvrdí, že požadované parametry plní, že dodá požadované vlastnosti zařízení a uvede jím nabízenou hodnotu požadovaných parametrů zařízení. Vyplnění musí být jednoznačné a Zadavatel musí mít možnost jednoznačně posoudit, že jím požadovaný parametr byl splněn nebo že jsou nabízené parametry lepší než požadované. V případě, že Dodavatelem nabízené parametry budou horší než požadované, bude nabídka ze zadávacího řízení vyřazena. Pokud bude nabízené řešení nejednoznačné, může být nabídka ze zadávacího řízení vyřazena. Dodavatel musí s nabídkou předložit příslušné dokumenty či specifikace (v českém nebo anglickém jazyce), ze kterých bude možné jednoznačně ověřit nabízené parametry.



	Technický parametr
	Minimální hodnota parametru požadovaná zadavatelem
	Hodnota nabízená v dodávce

	
LIDAR - letecký laserový skener – 1 kus

	Dosah laserového paprsku při frekvenci skenování vyšší než 500 kHz, odrazivosti přirozeného terénu větší nebo rovno 60 %
	min. 350 m
	

	Minimální šikmý dosah skeneru při odrazivosti přirozeného terénu lepší jak 60 %  a 50 kHz PRR
	Minimálně 1300 m
	

	Rozsah skenovací řádkové frekvence 
	20 – 180 řádků / sec.
	

	Přesnost laserového skeneru 
	min. 2 cm
	

	Celkový úhel skenování
	Minimálně 300°
	

	Odolnost proti vodě
	min. IP64
	

	Minimální úhlový krok emitace paprsku
	min. 0,01°
	

	Rozsah skenovacích rychlostí měnitelná operátorem
	80 – 700 kHz
	

	Maximální přípustná divergence paprsku ve vzdálenosti 100 m
	60 mm
	

	Minimální pulsní frekvence při výšce letu 300 m nad terénem
	min. 100 kHz
	

	Počet odrazů při digitalizace terénních předmětů
	Bez omezení počtu odrazů
	

	Minimální kapacita interní paměti skeneru
	200 GB
	

	Samostatný SW pro nastavení skeneru před letem 
	Minimálně 1 licence
	

	Samostatný SW pro ovládání skeneru za letu a ukládání dat skeneru a GNSS/INS 
	Minimálně 1 licence
	

	SW pro analýzu  MTA zón laserových paprsků 
	Minimálně 1 licence
	

	Řídící modulární SW pro celkový postprocesing pořízených lidarových dat
	Minimálně 1 licence
	

	Možnost georeferencování pořízených dat do systému Světového geodetického systému 1984 (WGS84) případně do jiných souřadnicových systémů – programový modul, který je volaný prostřednictvím řídícího SW
	ano
	

	Možnost různé orientace skeneru na nosiči
	ano
	

	SW -   zpracování a vyrovnání vícenásobně měřených laserových dat – programový modul, který je volaný prostřednictvím řídícího SW
	Minimálně 1 licence
	

	SW – pro zapojení vlícovacích a kontrolních bodů do zpracování měření leteckých záznamů – programový modul, který je volaný prostřednictvím řídícího SW
	Minimálně 1 licence
	

	Možnost vývoje vlastních aplikací pro sběr dat pomocí SDK  LIDARu, možnost monitoringu pořizování dat on-line
	Minimálně 1 licence
	

	Výstup skenovaných dat do formátu LAS nebo plně kompatibilního
	ano
	

	Notebook pro ovládání systému, řízení procesu skenování a snímání za letu, přípravu mise na zemi před letem
	ano
	

	Pracovní stanice nebo výkonný notebook vhodný pro zpracování dat po ukončení letu, import laserových dat a snímků a jejich zpracování
	Notebook/pracovní stanice musí splňovat HW požadavky pro bezproblémový provoz dodaného SW pro zpracování získaných dat: operační systém kompatibilní s dodaným SW, minimálně však 32GB RAM, minimálně 500GB SSD disk, dedikovaná grafická karta minimálně s 1 GB GPU RAM vhodná pro práci s CAD a GIS
	



	Technický parametr
	Minimální hodnota parametru požadovaná zadavatelem
	Hodnota nabízená v dodávce

	Jednotka GNSS/INS (IMU) pro příjem signálu GPS – 1 kus


	Systém bez ITAR restrikcí do zemí EU
	ano
	

	Možnost přijímat GPS (L1/L2/L5), GLONASS (L1,L2,L3), 
[bookmark: OLE_LINK1][bookmark: OLE_LINK2][bookmark: OLE_LINK3]BeiDou B1, B2, Galileo, QZSS, SBAS, MSS, Trimble RTK, OmniStar
	ano
	

	Možnost příjmu všech běžných RTK korekcí 
	ano
	

	Minimální počet kanálu pro příjem informací
	Minimálně 400 kanálů
	

	Napájecí napětí
	12 - 25  V
	

	Podpora pro externí zařízení měření ujeté vzdálenosti (odometr) pro pozemní aplikaci 
	ano
	

	Seriál port RS 232 vstup/výstup
	ano
	

	Vnitřní logování časového záznamu, pozice, rychlosti, měřených dat IMU 
	Minimálně v objemu 3 GB
	

	Možnost logování záznamu na externí záznamovou řídící jednotku jednotku
	ano
	

	Minimální počet výstupních signálu PPS Time Sync Pulse Output
	1 výstupní signál
	

	Minimální počet vstupů pro záznam time mark externích zařízení (Event input)
	6 samostatných signálů
	

	Anténa pro použití v letadle – minimálně 1 kus
	Anténa pro použití v letadle kompatibilní s přijímačem GNSS/INS při zajištění příjmu minimálně na frekvencích  L1/L2 GPS, L1/L2 GLONASS a OmniSTAR, včetně kabelu pro připojení k GNSS/INS přijimači a úchytu antény pro instalaci – 1 kus 
	

	Podpora pro připojení druhé antény pro zlepšení měření směru pohybu jednotky při pozemních mobilních aplikacích 
	ano
	

	Řídící jednotka umožňující vzájemné propojení všech senzorů na palubě prostřednictvím LAN sítě s jednotkou GNSS/INS
	ano
	

	SW na zpracování dat zaznamenaných systémem GNSS se zpracováním měření pomocí systému IMU a 
výpočet orientačních parametrů snímků digitální kamery (kamer), kontrola a korekce GNSS základnové stanice, kontrola a korekce externích orientačních parametrů senzorů 
	Ano minimálně 1 licence
	

	Možnost výpočtu boresightingu kamer
	ano
	

	Automatické zahrnutí měření více bázových stanic GNSS do výpočtu trajektorie pohybu
	ano
	

	Maximální velikost jednotky z důvodu minimalizace nároků na integraci (upevnění) na jednotce skeneru a limitovaném prostoru díry v letadle
	135 x 120 x 40 mm
	

	
Přesnost výpočtu trajektorie po post-processingu při nulovém výpadku signálu při leteckých aplikacích (požití jedné antény)

	 
Max. chyba v poloze
	 5 cm
	

	 
Max. chyba v orientaci - Roll a Pitch
	 0.02º
	

	Max. chyba v orientaci – Heading
	0.05º
	

	Přesnost výpočtu trajektorie po post-processingu při výpadku signálu o délce 1 minuty a použití dvou antén při pozemních aplikacích

	 
Max. chyba v poloze
	 35 cm
	

	 
Max. chyba v orientaci - Roll a Pitch
	 0.03º
	

	Max. chyba v orientaci – Heading
	 0.06º
	



	Technický parametr
	Minimální hodnota parametru požadovaná zadavatelem
	Hodnota nabízená v dodávce

	RGB fotoaparát 2 kusy
 rozlišení min. 22 Mpx  

	Jeden společný Integrovaný držák pro maximálně 2 kamery včetně potřebné kabeláže pro propojení kamer s řídící jednotkou systému
	ano
	

	Pevné tělo kamery – 2 kusy, s napájením přes řídící jednotku systému, s možností fixace polohy objektivu a s možností záznamu pořízených snímků na SD kartu 

	ano
	

	Přepravní kufr (box) pro kamerovou techniku
	ano
	

	Objektiv, ohnisková vzdálenost objektivu minimálně f = 16 mm – 2 kusy

	ano
	

	Veškerý potřebný SW pro ovládání kamer za letu 
	Ano, jedna licence
	

	SW pro následné zpracování snímků po letu a obarvení laserových bodů
	Ano, jedna licence
	

	SW umožňující zpracování laserových bodů a snímků pořízených z mobilního prostředku při pozemních aplikacích. Práce s laserovými body, snímky externích a sférických kamer. Možnost měření prostorové polohy objektu s využitím protínání ze dvou sférických snímků nebo měření prostorové polohy a informací z laserových bodů. Možnost záznamu doplňkových informací o měřeném bodu do lokální databáze. Možnost pracovat s ULS CZ (národním uzlovým referenčním systémem komunikací České republiky), který obsahuje průběhy komunikací s čísly uzlů, úseků a staničením a jeho pravidelné aktualizace. Možnost digitalizace vybraných bodových a liniových jevů.
	Ano, minimálně 5 licencí
	

	Ovládání kamery přes kontrolní jednotku systému

	ano
	

	Tovární kalibrace kamer a objektivů s kalibračním protokolem
	ano
	




