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Bemutatkozás / Introducing... 

Stenzel Sándor / Sándor STENZEL 

Földmérő mérnök, földrendező mérnök / land survey engineer, land management engineer 

 

Főbb állomások / Main milestones 

•Hagyományos geodézia / Traditional land surveying 

•Légifelvételek kiértékelése / Aerial photogrammetry (Eurosense Kft.) 

•Eszközforgalmazás / Distributor of Leica Geosystems in Hungary 

•Eszközforgalmazás / Distributor of Trimble in Hungary 

•Eszközforgalmazás / Distributor of Topcon in Hungary 

•Műszerpark menedzsment / 3D-szkennelés /speciális szakmai feladatok – Geodézia Zrt. 

  Instrument fleet expert / 3D-scanning / special professional tasks at Geodézia Zrt. 

•Kutatásfejlesztés, 3D-technológiák – UVATERV Zrt. 

  R&D, 3D-technologies at UVATERV Zrt. 

 

Egyebek / Others 

•My professional blog: www.gpstakarok.hu (instrument test articles) 

•Geodesy&Education: GeoEdu Magyarország Kft. (www.geoedu.hu) 

 

 

 

http://www.gpstakarok.hu/
http://www.geoedu.hu/


A 3D-szkennelés elmélete és gyakorlata 

 

The theory and practice of 3D scanning 
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A geodézia célja / The purpose of geodesy 

A geodézia célja, a Föld fizikai felszínén (illetve speciális ágaként, az 

afelett/az alatt) található természetes és mesterséges tereptárgyak, 

alakzatok helyének, méretének meghatározása, azok jellemző pontjainak 

rögzítésével, illetve ezekhez topológiát rendelve, reprezentálása a 

társadalom számára. 

 
Ennek eszköze az ókortól a térkép! ...azaz a térkép nem a cél, hanem az eszköz! 

The goal of geodesy is to define the location and size of natural and artificial 

objects of the Earth by recording theirs points, topological relationships and 

presents these information for the society. 

 

The map is the tool of this mission since ancient times, but not the purpose of it. 



A térkép felépítése / The the structure of the map 

Egyre több információt rendelünk térképhez, a megírásokon, jelkulcsokon kívül 

rétegeket, adatbázisokat, fotódokumentációt adunk hozzá…de hagyományosan 

még mindig 2D-ben reprezentáljuk a terepi valóságot! 

 

We add more information to the map: texts, legends, layers, databases, photo 

documentation…but we present the reality still in 2D. 

A természetbeni állapotot leíró pontok 

 

Points which describe the state of objects 

A pontok közé rendelt topológia: pontok, 

vonalak 

 

Topology which describes the relations 

among the points: points, lines 

Térkép, térképi elemekkel, mely  

2D-ben írja le a természetbeni állapotot 

 

Map with its elements describes the 

reality, in 2D 



Lépjünk át a valódi 3D-be! / Let's go into the real 3D 

Az új eszköz, mellyel valós világot a geodézia tudománya a társadalom felé reprezentálhatja,  

a barangolható és mérhető  3D-virtuális valóság! 

 

The new tool which the geodesy can present the real world is  

the browsable, measurable virtual reality. 

 

 



A virtuális valóság előállítása / Generating of the virtual reality 

Fotogrammetria / Photogrammetry 

A digitális technológiák árának 

csökkenésével reneszánszát éli / 

Because of the decrease of the prizes in 

the digital technologies, the 

photogrammetry has a new renaissance  

 

3D-szkennelés / 3D-scanning 

Magyarországon kb. 15 éve megjelent 

technológia. Az előadás egyik fő 

témája. 

This technology appeared approx. 

fifteen years ago in Hungary. The one 

of the main topics in this presentation. 

https://sketchfab.com/geoedu 



Az egyik geodéziai alapfeladat / One of the geodetic base tasks 

Ismert  A pont,  valamint egy arról induló adott irány (északi iránnyal 

bezárt szög), és egy távolság. /Az északi irány meghatározása az un. 

tájékozás./  

Keressük B pont koordinátáit! Megoldás: poláris koordináta számítás 

 

Known data: position of Point A; Azimuth angle; distance 

We calculate: position of Point B  

Solution: Polar coordinate calculation 

Ismert adatok / 

Known data: 

Számítandó / 

Calculated:    
Megoldás / Solution: 



Poláris mérés, csak sokszor / Polar measurement, only many-many times 

A 3D-állószkennelés / The static 3D-scanning is 

•…nagy sebességű… / … a high speed… 

•…prizma nélküli… / … non-prism… 

•…futásidő mérésből származó, távmérésen… / …Time-Of-Flight distance and … 

•…és szögmérésen alapuló… / … angular … 

•…poláris felmérési technológia. / … so polar measurement technology. 

RIEGL Laser Measurement Systems GmbH 

A mérési eredményt nem pontnak, hanem pontfelhőnek nevezzük./  

The result of the measurement is not point, but pointcloud. 



A 3D szkennerek felosztása „mozgási állapotuk” szerint / 

The 3D scanners according to their „moving state” 

Statikus álló szkennerek / Static terrestrial scanners (TLS) 

- dóm/szektor szkennerek / dome-sector scanners 

- belső/külső kamerás szkennerek / internal/external camera 

- többszörös visszaverődés lekezelés igen/nem / multitarget treating Y/N 

- GNSS pozíció kezelése igen/nem / GNSS position treating Y/N 

- integrált GNSS igen/nem / integrated GNSS Y/N 

- Bővíthető-e MMS-szé igen/nem / MMS-ready Y/N 

- … 

Mobil térképező rendszerek / Mobile Mapping Systems (MMS, MLS) 

- integrált, kalibrált rendszerek /  

  integrated, calibrated systems 

- hordozó: közúti jármű, vasúti jármű, hajó, …/ 

  carrier: road vehicle, railway vehicle, watercraft, …  

RIEGL Laser Measurement Systems GmbH 



A 3D szkennerek felosztása „mozgási állapotuk” szerint / 

The 3D scanners according to their „moving state” 

Beltéri mozgó felmérő rendszerek / Indoor mobile scanners 

- a belső tér többszörös, hurokszerű bejárása / 

  multiple loop-like measurement in the interior 

- inerciális elmozdulásmérés és szkennelt felületek összehasonlítása / 

  inertial measurement and comparison of the scanned surfaces  

Drónszkennerek / Drone scanners (ULS) 

- többszörös visszaverődés / multi-targeting 

- kis súly és méret / small size, lightweight structure 

- kevés levegőben töltött idő / short flight time 

 

Légiszkennerek / Airborne scanners (ALS) 

- többszörös visszaverődés / multi-targeting 

- hosszú levegőben töltött idő, nagy hatótáv és felmért terület / 

  long flight time, long range and big measured area 

 

 



A 3D állószkennerek általános jellemzői / General features of the terrestrial scanners 

Szkennelési hatótávolság / Range of scanning 

A szkennerrel mérhető maximális és minimális távolságok különbsége / 

Difference between the measurable maximum and minimum distances 

 

A maximális hatótávolság tág -, a minimális pedig a szűk terekben releváns /  

The maximum range is important  in the wide, - the minimum is in the narrow 

spaces.   

 

Felbontás / Resolution 

A szkennelt objektumon, két mért szomszédos pont közötti legkisebb, elméleti 

távolság. Általában 10 m-re adják meg a gyártók. / Spacing between the points on 

the scanned object. Typically, the brands give it at 10 m distance. 

 

A felbontásnak az objektum pontos leírásában és a pontfelhők egymáshoz 

illesztésében van jelentősége. / The resolution is relevant in the exact description of 

the scanned object and in the relative and absolute registration of the pointclouds.   

   

 



A 3D állószkennerek általános jellemzői / General features of the terrestrial scanners 

Szkennelési megbízhatóság / Ranging accuracy 

A távmérő egység által mért és a tényleges távolság közötti eltérés 

legnagyobb , a gyártó által szavatolt mértéke. / 

The accuracy is the degree of the maximum difference between the measured 

and the true distances, which is guaranteed by the manufacturer. 

Szkennelés zajossága / Range noise 

Azonos mérési körülmények között, ugyanarra a célpontra történő ismételt 

mérésekből származó szórás. A mérési csoportok közepelésével, a zaj 

csökkenthető. / 

The noise is the standard deviation of the repeated measurements, which are 

under same environmental conditions to the same target. The noise could be 

reduced by the averaging of the measurement groups.  



A 3D állószkennerek általános jellemzői / General features of the terrestrial scanners 

Észlelés nyílásszöge / Field of View (FOV) 

Szögtartományok a műszer vízszintes és magassági tengelyei körül, 

melyekben a szkennelés megvalósul. 

Vízszintes értelemben 360° jelent (állószkennereknél), míg magassági 

értelemben, szektor szkennerek esetén 90°-100°, dómszkennerek esetén 

220°-270° körül van, gyártótól függően. / 

Ranges of angles around the HZ/V axis of the instrument, where the 

scanning measurement is realized. 

The Hz FOV is full circle by every terrestrial scanner, the V FOV depends 

of the kind of scanner (sector or dome) and the manufacturer. 

Szkennelési sebesség / Scanning speed 

Mérés sebessége, pont/másodperc-ben kifejezve. Az egy állásponton 

értelmezett szkennelési idő függ a beállított felbontástól. Az minél 

nagyobb, a szkennelés időtartama annál hosszabb./ 

Speed of measurement in point/secundum unit. The time interval of the 

scanning in one station depends of the resolution. Higher resolution is 

slower scanning time. 



A 3D szkennelés terepi alapelvei / Principles of the terrestrial scanning in the field 

Objektumok szkennelését szinte sohasem egy álláspontból végezzük. 

Éppen ezért az álláspontok előzetes helyének meghatározásakor ügyelni 

kell arra, hogy minél több, legalább a következő állásponttal egybelátható 

jellegzetes pont (relatív illesztőpont) kerüljön szkennelésre. 

 

Ezek a munkafeladat jellegétől függően lehetnek a terepen jól 

azonosítható pontok (épületsarkok, ablakkeret pontok, aszfalt felfestések, 

csatorna könyökök, ...) illetve általunk kihelyezett jeltárcsák, kontrasztos 

céltáblák (un. targetek).  

 

 We don’t make the scanning only from one station, therefore we have to 

find out the best geometry of the stations. We have to see and scan same 

details at least with one of the next stations.  

We can use the same, characteristic points of the object like registration 

points (building or windows corners, road marks, etc.) for the registration of 

the independent pointclouds. In the other hand, we can use special own 

targets like registration points (discs, plotted sheets, spheric targets, etc).  



Pontfelhő illesztések / Absolute and relative registration of the pointclouds 

Pontfelhők relatív illesztése / Relative registration 

Több álláspontból származó pontfelhő egymáshoz 

illesztése közös pontjaik alapján. 

Történhet: automatikus/fél-automatikus vagy kézi 

módszerrel / 

Registration of more independent pointclouds by 

detection of common points  

Solution: automatic/semi-automatic or manual way 

Pontfelhők abszolút illesztése / Absolute registration 

A relatív módon már illesztett pontfelhők együttes transzformálása valamely 

térképi rendszerbe (pl.: EOV, adott építési hálózat) 

Megoldás: a terepi jellemző pontnak vagy céltáblának koordinátát adunk. / 

Transforming the relative registered and merged pointclouds in a requested 

mapping system (e.g.: Hungarian EOV) 

Solution: manually, we determinate coordinates for the characteristic points 

or targets via geodetic (e.g.: total station, GNSS measurement) way  

 

 



A 3D-szkennelés előnyei / Advantages of the 3D-scanning  

Előnyök: 

• A terepet hozzuk be az irodába 

• Egy emberes felhasználás, nincs figuráns 

Nem kell megközelíteni balesetveszélyes, felmérendő helyeket  

• Rövid terepi jelenlét mellett magas a gyűjtött információ mennyisége 

• Nincs költséges újramérés – a virtuális valóság mindent tartalmaz elsőre 

• Egy pontfelhő többször, többféle tematika szerint is kiértékelhető, „ELADHATÓ” 

 

 

Advantages: 

• We bring in the office the whole field 

• One-man field solution without assistant surveyor  

• No need to approach accident dangerous worksite,  

because of it’s a non-prism technology 

• Short field presence, but large amount of collected data 

• No expensive re-measure – the virtual reality contains everything in the first time, already 

• The finished pointcloud could be post processed in more way and re-seller more times 

 



Felhasználási területek / Applications and markets 

Tipikus alkalmazási területek: 

• Építési és mérnökgeodézia, út,- vasútmérés 

• Bányamérés 

• Műemlékvédelem, helyreállítás, építészet, BIM 

• Épületek külső belső felmérése 

• Monitoring. Változásfigyelés 

• Közbiztonság, bűnügyi,- és baleseti helyszínelés 

• Show biznisz: filmkészítés, speciális effektusok, játékok 

 

Typical applications: 

• Civil engineering, Surveying, road- and rail- construction 

• Plant and industrial measurement 

• Mining and quarries 

• Preservation, restoration, architecture, BIM 

• Building and commercial construction 

• Deformation monitoring 

• Public safety and forensics 

• Show business: film making, CGI, video games 

 



Korszerű 3D-technológiák az UVATERV Zrt.-nél 

Modern 3D technologies at UVATERV Zrt. 
Stenzel Sándor / Sándor STENZEL © 

 
         



Néhány szó az UVATERV Zrt.-ről / About UVATERV Zrt… 

Magyarország egyik legnagyobb közlekedési infrastruktúra tervezője, 

több mint 6 évtized tervezési tapasztalat 

 

Irodák és csoportok: 

Autópálya, közúthálózat-fejlesztési és környezetvédelmi tervező iroda 

Vasúttervező iroda 

Út-, forgalomtechnikai- és repülőtér tervező iroda 

Geodéziai- és ingatlanrendezési iroda 

Vízgazdálkodási és közműtervező iroda 

Híd- és szerkezettervező iroda 

Metró- és szerkezettervező iroda 

Építész- és épületgépész tervező iroda 

Kutatás-fejlesztési és informatikai iroda 

Geodéziai- és ingatlanrendezési iroda 

Export önálló csoport 

Vállalkozási és közbeszerzési önálló csoport 



Néhány szó az UVATERV Zrt.-ről / About UVATERV Zrt… 

One of Hungary's largest transport infrastructure designer for more 

than seven decades of design experience 

 

Departments and Offices: 

Department for Motorway,  Public Road Network Development and 

Environmental Protection Design  

Department for Railway Design 

Department for Road, Traffic Engineering and Airport Design Land 

Survey and Real Estate Department 

Department for Water Management and Public Utility Design  

Department for Bridge and Structural Engineering  

Department for Metro System and Structural Engineering  

Department for Architecture and Installation Engineering Design 

Department for Research & Development and Information Technology 



Néhány szó az UVATERV Zrt. Geodéziai- és ingatlanrendezési irodájáról… 

About  Survey and Real Estate Department 

Csapat / Team: 

     23 szakember / 23 professionals  

     13 mérnök / 13 engineers 

     10 technikus / 10 technicians 

Terepi csapat: 12 fő (3 teljes felmérő csapat) / Field team: 12 professionals (in 3 independent groups) 

Eszközpark / Instrument fleet: 

    Trimble eszközök / Trimble devices 

         R6, R8, R8s RTK GNSS vevők / receivers és / and TSC2/TSC3 vezérlők / controllers 

         S8 Robot, képalkotó mérőállomások / S8 Robotic, imaging total stations 

         SX10 Robot, képalkotó, 3D-szkenner mérőállomás / SX10 3D-scanner total station 

Tevékenység / Tasks: 

     Hagyományos geodéziai feladatok / Traditional surveying 

     Mérnök geodéziai feladatok / Engineering (with high accuracy) 

     Ingatlan nyilvántartással kapcsolatos, FH-i ügyintézés / Land registry administration related to    

     real estate registration 



Néhány, a Geodéziai- és ingatlanrendezési iroda által elvégzett feladat a közelmúltból… 

Út: 

     R76 gyorsforgalmi út felmérése 

     8-as út megvalósulási térképe 

     R11 úttal kapcsolatos geodéziai munkálatok 

     … 

Speciális feladatok: 

    M3 metrófelújításával kapcsolatos geodéziai munkálatok:   

    liftek, lejtaknák felmérése/kitűzése 

    Kossuth-téri mélygarázs/Parlament látogató központ tervezési alaptérképe 

    … 

Vasút: 

     Rákos – Hatvan vasútvonal felmérése 

     Miskolc – Nyíregyháza vasútvonal felmérése 

     Kelenföld – Százhalombatta 

     Százhalombatta – Pusztaszabolcs vasútvonal felmérése 

     … 

 



References of the Survey and Real Estate Department, from the near past… 

Roads: 

     Surveying of the highway speed R76 

     Mapping of the Road 8 

     All of surveying task of Road R11 

     … 

Special projects: 

    Surveying tasks related to renovation of the M3 metro line (Budapest):   

    surveying/staking out of elevators, slopes (dips) 

    Surveying for planning map: Kossuth-tér deep garage/ 

    Visitor center for Parliament (Budapest)  

    … 

Railways: 

     Surveying of the Rákos – Hatvan railway 

     Surveying of the Miskolc – Nyíregyháza railway 

     Surveying of the Kelenföld – Százhalombatta; 

     Százhalombatta – Pusztaszabolcs railway 

     …  

 



Megnövekedett igények, új technológiai stratégia… / New strategies 

Légi LiDAR alkalmazása / Aerial LiDAR: 

     Alvállalkozók bevonásával / Involving subcontractors 

     Légi lézerszkennelés, többszörös visszaverődés lekezelésével / Aerial 3D- 

     scanning, with multi-target solution 

     Klasszifikált pontfelhő illesztésének terepi ellenőrzése / Register checking of the    

     classified pointclouds in the field 

     DTM generálás úttervezéshez / DTM generating for road design 

Saját fejlesztések / Own device fleet development: 

    A saját geodéziai eszközpark fejlesztése / Increasing of the geodetical device fleet 

    Trimble SX10 – a képalkotó, 3D-szkenner, Robot mérőállomás/  

    Trimble SX10 – Imaging, 3D-scanner, Robotic Total Station 

MMS alkalmazása / Mobile Mapping System: 

     Alvállalkozók bevonásával / Involving subcontractors 

     Mobile Mapping System alkalmazása közúti járműről / MMS on road vehicle 

     Pontfelhő kezelés, illesztés / Relative and absolute registration of the pointclouds 

     Pontfelhő feldolgozás, szakági igényeknek megfelelően /  

     Processing according to the professional needs  

 

      

 

 



Trimble SX10 képalkotó, 3D-szkenner Robot / Imaging, 3D-scanner… 

Robot mérőállomás / Robotic Total Station: 

     Szögmérési megbízhatóság / Angular accuracy: 1”  

     Távmérési megbízhatóság / Dist.meas. accuracy: 1 mm+1.5 ppm(P)  

                                                                                    2 mm+1.5 ppm(NP) 

     Távmérési hatótáv / Range: 5500 m(P) / 800 m(NP) 

     Távvezérlés (WiFi/URH), optikai prizmakövetés, célkeresés+GPS Search/ 

     Remote control(WiFi/UHF), optical prism tracking, optical+GPS prism search 

      

3D-szkenner / 3D-scanner: 

    Szkennelés sebessége / Scanning speed: 26.600 pt/s 

    Szkennelési hatótáv / Scanning range: 600 m (tip./typ.: 350 m) 

    Szkennelési megbízhatóság / Scanning accuracy: 2.5 mm (300 m) 

    Pontok közti léptetés / Point spacing: 6.25 mm - 12.5 mm - 25 mm - 50 mm / 50 m 

    Terepen szemlélhető pontfelhő(k) / Visible scanned pointcloud(s) on the display of controller 

Képalkotás / Imaging: 

     Hármas kalibrált kamerarendszer / Triple calibrated cameras 

     Fotodokumentáció / Photo documentation 

     Vezérlés és térképi elemek megjelenítése a video stream-en / Remote control 

          

 

 



Néhány érdekes feladat / Some interesting tasks 

Tunnel measuring- Székesfehérvár (videó)    



Néhány érdekes feladat / Some interesting tasks  

Surveying in an archeological site… - Sopron (videó)    



Néhány érdekes feladat / Some interesting tasks 

Volume calculation of the trays in a Horcsik-ceiling … - Budapest (videó)    



Epilógus ehhez a szakaszhoz / Epilogue for this chapter 

Jól kezelhető, modern mérőrendszer / Easy-to-use modern instrument 



Az ATLAS rendszer bemutatása 

Presentation of the ATLAS system 
Stenzel Sándor / Sándor STENZEL © 

             



Alapfogalmak / Elements 

Műholdrendszerek /Satellites systems: 

 

NAVSTAR  GLONASS   GALILEO     BeiDou 

   (US)           (RUS)          (EU)           (CHN) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Rövidítések / Abbreviations: 

GPS – Global Positioning System 

GNSS – Global Navigation Satellite System 

CORS –  Continuously Operating Reference Station 

RTK – Real Time Kinematic 

NTRIP – Networked Transport of RTCM via Internet Protocol 

RTCM – Radio Technical Commission for Maritime Services 

SBAS - Satellite-based Augmentation Systems 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

RTK megoldások / 

Solution: 

Stand Alone (3-5 m) 

DGPS (sub-meter) 

Float (dm) 

FIX (cm) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Frekvenciák / 

Frequencies: 

L1; L2; L5; … 

L-Band 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Pozíció meghatározásról röviden / Short description of the positioning 

A műholdak, mint ismert helyzetű alappontok / The satellites like 

„heavenly” known control points 

 

Jelfutás idő mérésén alapuló távolság meghatározás/ 

Determination of distances, which based on signal running time 

measurements 

 

3 műhold a pozíciószámításhoz / 3 satellites for the positioning  

(spatial intersections) 

+ 1 műhold az órahiba kiejtéséhez / + one satellite for the clock error 

 

᷉ 30 m garantált pozíció megbízhatóság  /  ᷉ 30 m guaranteed position 

accuracy 



A pozíció pontosítása / Make our position more accurate 

Differenciális megoldás alkalmazása: bázis – rover vevőpárral /  

Differential solution with base – rover receiver pair 

 

A bázis ismert ponton áll, a rover az új ponton. A vevők egyidejűleg 

végeznek észlelést közös műholdakra / 

The base station established on a known point, the rover is on the new 

point. The receivers make observations simultaneously on common 

satellites. 

 

A vevők észlelt pozíciói folyamatosan szóródnak, a bázis ismert 

pozíciójára ezekből térbeli hibavektorok számíthatók vissza /  

The observed positions are scattered, from these we can calculate spatial 

error vectors to the fix position of the base station. 

 

Ezekkel a hibavektorokkal meghatározható a rover pozíciója is. / 

With these error vectors, we can calculate the accurate position of the 

rover point. 



A pozíció pontosítása / Make our position more accurate 

A mérést utó-feldolgozásosnak nevezzük, amennyiben a két vevővel 

észlelt, rögzített és kiolvasott adatokat, utólag feleltetjük csak meg 

egymásnak, valamilyen utófeldolgozó szoftver segítségével 

 

Valósidejű, azaz RTK mérésnek nevezzük azt az észlelési formát, amikor 

az adatok rögtön, valós időben a terepen kerülnek feldolgozásra és a 

bázis folyamatosan szolgáltatja a korrekciós adatokat a rovernek. 

 

Post-processing: We calculate the position of rover after the observations 

both of base and rover receivers in any office software. 

 

RTK (Real Time Kinematic): The correction data calculated in real-time 

and the base provides these for the rover continuously. 



Az RTK korrekció szolgáltatás módjai / Ways of the RTK correction providing  

• URH rádió /UHF radio > Saját bázis - több rover / One own base, more rovers 

• GSM modem   > Saját bázis - egy rover / One own base, one own rover 

• GPRS modem > Saját bázis(ok)+szerver - több rover (mobilenet) / 

                           Own base(s)+server – more rovers (mobilenet) 

                             > NTRIP szolgáltatások / NTRIP service from CORS providers 

• Korrekció szolgáltató műholdrendszerek/ 

Correction provider satellite systems: 

 

        > OmniSTAR – Trimble (CenterPoint RTX) 

        > TerraStar – Leica (SmartNET) 

        > ATLAS – Stonex (Hamisphere) 



Az ATLAS rendszerről / About ATLAS 

Díjmentes SBAS szolgáltatások (DGPS)/  

Free of charge SBAS services (DGPS):  

WAAS / EGNOS / GAGAN / MSAS 

• Több, mint 200 földi követőállomás 

• Globális lefedettség 

• NAVSTAR+GLONASS+BeiDOU 

• Szolgáltatási szintek 

 

• More, than 200 ground stations 

• Global coverage 

• NAVSTAR+GLONASS+BeiDOU 

• More, tailorable service levels 

 



Az ATLAS rendszerről / About ATLAS 



Az ATLAS rendszerről / About ATLAS 

• Homogén geodéziai pontosság a Világ bármely 

pontján, helyi CORS szerződés és SIM kártya 

nélkül 

• Ahol nincs NTRIP, vagy URH korrekció 

• 30 perc inicializálás <4 cm-es RMS (H10) 

 

• Homogeneous centimeter accuracy all around 

the World, w/o local NTRIP service contract and 

SIM card buying 

• Centimeter accuracy w/o own base+UHF 

• 30 min. initialization <4 cm RMS (in H10 level) 

Teszteredmények / Test results (Budapest): 



Az aRTK szolgáltatás / The aRTK service 

• FIX pozíció, földi (pl.: NTRIP, URH) 

korrekcióvesztés esetén is 

• 20 perc korrekció nélkül <7 cm-es RMS 

• Újabb földi korrekció esetén annak 

felhasználása 

 

• FIX position in case of local corrections’ lost 

• <7 cm accuracy (RMS) w/o local correction for 

20 minutes 

• When local corrections return, the calculation 

continues automatically on these 

 

Teszteredmények / Test results (Budapest): 



A Stonex S900A RTK GNSS vevő / The Stonex S900A RTK GNSS receiver 

Multi-konstellációs vevő: NAVSTAR,GLONASS, GALIELO, BeiDou 

Multi-constellation: NAVSTAR,GLONASS, GALIELO, BeiDou  

 

WebUI: Bármilyen WiFi képes, internetböngészővel bíró eszközzel konfigurálható, 

vezérelhető (statikus mérés) up-grade-elhető /  

To initialize, manage, monitor the settings of the receiver and to download data using 

laptop or PC, smartphone or tablet with Wi-Fi capability  

 

E-buborék: A terepi szoftver kijelzi az antennarúd dőlését és akkor végez automatikus 

rögzítést, ha az valóban függőleges 

E-Bubble: it can be displayed directly on software if the pole is vertical and the point will 

be recorded automatically when the pole is levelled 

 

Kettős energiaellátás: 2 db menet közben cserélhető akkumulátor (egy készlet >12 ó.) 

Two intelligent batteries: smart hot swappable batteries, up to 12 hrs continuous work 

 

Terepálló kivitel: IP67 terepállósági besorolás 

Rugged design: IP67 Certification ensures the operations in extremely tough 

environments. 



Epilógus ehhez a szakaszhoz / Epilogue for this chapter 

Egy ATLAS képes vevő / The ATLAS receiver is 

 

• elsősorban nemzetközi projektekben alkalmazható kiválóan, 

• ott ahol egyáltalán nincs korrekció szolgáltatás, 

• külföldön nem igényel helyi, idegen nyelvű mobilnet és NTRIP szerződést, 

• expedíciós mérőrendszer. 

Az összes „A”-jelzésű Stonex GNSS vevő 

 

• ideal for international projects, 

• ideal for worksites where there isn’t any correction provider, 

• in foreign countries no needs local contracts with mobile net and NTRIP 

providers in foreign language, 

• real expedition receiver. 

The all of Stonex GNSS receivers with „A”-sign. 

 

 



Köszönöm a figyelmet! 
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