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1035mm*560mm*345mm

Fibre de carbone, pare-chocs en caoutchouc

3ème niveau de vent et 2ème niveau de vague

IP67

Lumière bicolore

Vidéo omnidirectionnelle à 360°
Distance de détection 5-30 mètres

CC sans balais

Virage sans moteur de direction
6m/s

Contrôleur

Sondeur à écho à faisceau unique

Logiciel

HydroBoat 990

Spécification du véhicule
Dimension de la coque (L × l × H)

Matériel

Anti-vague & Vent

Etanchéité

Voyant lumineux

Caméra
Capteur anti-collision
Type d'hélice

Contrôle de direction
Vitesse maximum

Android 7.0, stockage 5 Go ; Carte SD prise en charge
SLHydro USV, un logiciel Android pour les relevés bathymétriques 

Système
Logiciel

7''Afficheur

IP67Etanchéité

2.4 GHzCommunication R/C
Mode pont : 1,3 km (RF point à point en temps réel)
Mode 4G : Distance illimitée (transmission réseau 4G)

Portée de transmission

432

BDS B1/B2/B3, GPS L1/L2/L5, GLONASS L1/L2, Galileo E1/E5
GNSS Performance
Système satellitaire

Canaux

±0.5m + 1 ppm

±0.25m + 1 ppm

Position à point unique (RMS)

Précision  DGNSS 
Précision RTK H: ±8mm + 1 ppm RMS    V: ±15mm + 1 ppm RMS

Précision du cap 0,2° à 1 m de la ligne de base

Formats de données Entrée RTCM V3.0/3.2 Sortie NMEA 0183 NTRIP, TCP/IP

Plage de profondeur 0.15m - 200m

Précision ±0,01 m + 0,1 % x D (D est la profondeur de l'eau)

Fréquence 200 kHz

Angle de faisceau

SLHydro USV

Sondeur SLHydro

5±0.5°

Gestion de projet : accompagnement à la création de projet, candidature etc.

Planification de mission : planification de waypoints/lignes, réglage de la vitesse du bateau, etc.

Échogramme : profondeur de suivi automatique, affichage de l'écho en temps réel

Acquisition de données : acquisition en temps réel des données de positionnement et bathymétrie

Pilote automatique : cap automatique et retour automatique

Système de coordonnées : système de coordonnées intégré dans le monde 
entier, prise en charge de la transformation des coordonnées et de la grille

10 heures à 1,5 m/s (deux batteries)Autonomie de la batterie

Logiciel de post-traitement des données. Prise en charge de l'importation du projet SLHydro USV, 
de la bathymétrie numérique superposée au signal analogique, de l'échantillonnage des points 
caractéristiques, de la correction des données et de la sortie de divers formats de données

Manuel ou pilote automatiqueMode navigation
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