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COTIZACION PARA EL SERVICIO DE TOPOGRAFIA DE TRABAJOS
PRELIMINARES Y OBRAS PROVISIONALES PARA “DEFENSAS RIBERENAS DEL
RiO LACRAMARCA (PAQUETE R-07

1. DESCRIPCION DEL PROYECTO
El Proyecto es denominado “Creacion del Servicid de Proteccion en Riberas del Rio
Lacramarca vulnerables ante peligros de Inundacion en 58 comunidades en los Distritos de
Macate, Caceres del Pert y Chimbote de la Provincia de Santa — Departamento de Ancash”
con CUI 2499818.
Ubicacion
El proyecto se ubicado en la provincia Ancash. Los Limites de esta cuenta son: Por el
norte: con la cuenca del rio Santa, por el Sur: Con la cuenca del rio Nepefia, por el Este:
con la cuenca del rio Santa, por el Oeste: con el océano Pacifico, la cuenca del rio

Lacramarca esta conformada por una cuenca alta, media y baja.

DEPARTAMENTO | PROVINCIA DISTRITO SUBRPROYECTO-PROGRESIVA
A-1

Chimbote, Nuevo Chimbote | Inicio: PK 0 + 000

Fin: PK 3 + 700
A-2

Chimbote, Nuevo Chimbote | Inicio: PK 3 + 700
Ancash Santa Fin: PK 21 + 900
A-3

Chimbote, Nuevo Chimbote | Inicio: PK 21 + 900
Fin: PK 22 + 050
A-4

Inicio: PK 22 + 050
Fin: PK 28 + 900

Chimbote, Nuevo Chimbote,
Macate, Caceres del Pert

Tabla 1 — Ubicacion del proyecto
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2. ALCANCE
Se desarrollaran los trabajos orientados a atender: el levantamiento topogréafico, trazos,

replanteo y control de:

e Areas auxiliares (DME’s, Canteras, Talleres Patios de maquinas y otros asociados al
proyecto)

e Campamentos provisionales.

e Vias de acceso.

e Areas de emplazamiento de las estructuras del proyecto.

e Areas a ser consideradas en la liberacion de predios.

e Realizar el levantamiento topografico de las vias y accesos existentes que van hacia las
areas auxiliares.

e Replanteo de actuaciones para la liberacion predial.

e Trazado del eje de los accesos para realizar el mantenimiento.

e Replanteo de progresivas cada 20 metros en tangentes y cada 10 en curva, para los accesos.

e Realizar el replanteo de los vértices y perimetro del poligono de las areas auxiliares.

e En canteras controlar las alturas y los taludes de corte las areas a explorar.

e Enlos DME’s controlar el area de desbroce, la altura y los taludes del material depositado;
controlar el avance mensual de material extraido y depositado segln corresponda en cada
una de las areas auxiliares.

e Elaboracion de planos con el avance de las canteras, DME’s. esto se realizara a lo largo

del proyecto de la cuenca de rio Lacramarca y su afluente, quebrada Pampa del Toro.

Por tanto lo detallado en el alcance, el responsable del servicio coordinara con el jefe de
Topografia y /o jefe de Produccion de OHLA los datos que se obtendra de levantamiento, y
los replanteos de las areas auxiliares u obras provisionales. Para ello se Colocar Puntos apoyo
para el replanteo y control de los trabajos enlazados a la red geodésica primaria y secundaria
y a los BM’s del proyecto que entregara OHLA. Se realizada el levantamiento del avance
mensual de material extraido en las canteras y del material depositado en los DME’s. Se
descargara la data de campo nativa diariamente debidamente ordenada codificada y los planos
de los avances de las areas auxiliares (canteras, DME’s y acopios), reportar diariamente las

actividades de los trabajos realizados.
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3. METODOLOGIA

3.1. Georreferenciacion (Geodesia)
Siendo lo primero a verificar serd su ubicacién, monumentacion y denominacion, de tal
manera que la integridad de los mimos no sean interferencia durante la ejecucion de las

obras.

Tener presente que la georreferenciacion serd a partir de la red primaria y secundaria
entregada o proporcionada por OHLA. Se hara una verificacion rapida Partiendo de los
puntos de control mediante coordenadas UTM WGS 84-18S, hacia los puntos de la
poligonal de apoyo existente mas proximo para verificar cierre de linea base y emprender

de alli las poligonales abiertas de control de obra.

Se entiende que la red geodésica proporcionada OHLA cumplen la distancia no mayor de
5km, ubicados a lo largo del proyecto y que forman parte de la poligonal de control, y que
los enlace de los vértices cada 5km o segun corresponda han sido enlazados a la estacion
de rastreo permanente-ERP del Instituto Geografico Nacional ING del Pert para el control
horizontal de posicion, cumpliendo con los requerimientos normativos del IGN para
certificar puntos de control al inicio o final del tramo para este tipo de obra en el orden
"c", en el marco normativos de Red Geodésica Geocéntrica Nacional (REGGEN) oficial
del IGN. Procedimientos de Acuerdo a la Norma Técnica Geodésica
ESPECIFICACIONES TECNICAS PARA POSICIONAMIENTO GEODESICO
ESTATICO RELATIVO CON RECEPTORES DEL SISTEMA SATELITAL DE
NAVEGACION GLOBAL aprobada mediante Resolucion Jefatural N° 139-
2016/IGN/UCCN). También se solicitan proporcionar los informes en relacion.

Figura 3 — Lecturas de gps diferencial
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3.2. Poligonal de Apoyo (Control Horizontal)
Verificada la geodesia desde donde se enlazan los puntos de la poligonal de apoyo, se
enlazaran los nuevos puntos también de control que se acercaran hacia los lugares de
trabajo como se describen en los alcances para cumplir las precisiones de trazo, replanteo
y control de obra. En relacion a lo descrito y segun los requerimientos y reconocimientos
de campo se implementara puntos de control por medio de poligonales abiertas o cerradas

segun las solicitaciones de obra.

Nota: Se hace hincapié que al ser una obra del tipo lineal, se deberia utilizar coordenadas
planas (topogréficas) en vertices de geodesia primaria, secundaria y poligonal de apoyo
existente de coordenadas UTM. Por lo tanto, se recomienda sus conversiones de
coordenadas UTM a topograficas de los vértices geodésicos y verificar calculo de cierre

con la poligonal de apoyo, indicando claramente cuales seran los puntos control a utilizar

para dicha conversion y factores de escalas combinados utilizados.

Figura 4 — Cotroles de poigonal de apoyo

pag.7



3.3.

Red de BMs (Red de Control vertical nivelacién geométrica)
Siendo lo primero a verificar sera su ubicacion, monumentacion y denominacion, de tal
manera que la integridad de los mimos no sean interferencia durante la ejecucion de las

obras.

Similar a los controles horizontales se partird de la red de Bms que proporcionard OHLA,
desde donde se nivelara hacia los puntos de control que se acercaran hacia las zonas de
trabajo como se describe en el alcance, segun corresponda. Asimismo se prevé para ello
instalar bajo nivelaciones geométricas con doble punto de cambio para hacer los circuitos

de nivelacion y establecer cotas en los puntos de control.

sl

i
13

Figura 5 — Nivelacién geométrica con doble punto de cambio
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3.4. Levantamiento Topograficos
Los levantamientos partiran de los puntos de control con dato coordenado X,Y,Z en UTM-
WGS-84-18S, ya sea con estacion total de precision con visuales de enlace y radiacion
hacia la zona de trabajo o replanteo de precision segun corresponda con cierres de
verificacion y mediante nivelacion geométrica de trazo en similar, mediante

emplantillados para estructuras o movimiento de tierra.

En las especificaciones de los equipos a utilizar también se esta previendo del uso de gps
diferencial en modo cinematico de precisién, que debido a su rapidez para replanteo y
levantamiento, también es factible para desarrollar las actividades descritas en el alcance,
solo necesita que los datos del punto de control de donde se emitira la sefial este en UTM-
WGS-84-18S como dato verificado, calculado y que se parte de la red de control,

retrasmitiendo en similar como irradiacion en gps Rover enlazado a su Master.

19L 475719 &

Altitud: 208
Velocidad:

Figura 8 — Control gps diferencial modo cinematico
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Asi mismo se coordinara que para los levantamientos de canteras o zonas inaccesibles el
uso de estacidn total o gps diferencial modo cinematico, pudiera usarse un dron para poder
las condiciones naturales y sea una topografia representativa y no poner en riesgo a los
trabajadores y se mejorar los tiempos para los controles de movimiento de tierra en dme,

canteras u segun corresponda.
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Figura 9 — Fotogrametria en canteras y dme
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3.5. Trazo, replanteo y control Topograficos

Se define como tal el conjunto de operaciones ejecutadas sobre un terreno con los
instrumentos adecuados para poder confeccionar una correcta representacion grafica o
plano. Este plano resulta esencial para situar correctamente cualquier obra que se desee
Ilevar a cabo, asi como para elaborar cualquier proyecto técnico. Si se desea conocer la
posicidn de puntos en el area de interés, es necesario determinar su ubicacion mediante
tres coordenadas que son latitud, longitud y elevacion o cota. Para realizar
levantamientos topogréficos se necesitan varios instrumentos, como el nivel y la estacion
total. El levantamiento topografico es el punto de partida para poder realizar toda una
serie de etapas basicas dentro de la identificacion y sefialamiento del terreno a edificar,
como levantamiento de planos (planimétricos y altimétricos), replanteo de planos,
deslindes, alineamientos y demas.

OHLA emite un plano de ubicacion de los puntos de control el cual es alcanzado al Jefe
de topografia, para que determine al equipo que procedera a replantear las cotas, y los
puntos de control necesarios para efectuar el corte y relleno del terreno, y optara por hacer

uso de los siguientes equipos, segun corresponda:

. GPS diferencial
. Estacion total

. Niveles electronicos

Al efectuar el replanteo en campo se procedera primero a determinar los puntos fijos (
BM ), una vez ubicados, se procedera a ubicar los puntos de control y de referencia a ser
usados para construccion, delimitandose y circunscribiendo el area o zona de trabajo,

donde se efectuara el corte o relleno del area.

Seguido la sefalizacion del area o zona de trabajo se efectuard haciendo uso de
herramientas como Estacas, cintas topograficas de colores, yeso, pintura esmalte, etc.,
para demarcar y delimitar la zona de trabajo en base a los planos emitidos para
construccion por oficina técnica, los puntos de control o referencia quedaran marcados
indicando la posicidn de los puntos fijos y de control, asimismo para evitar inconvenientes
de equivocacion, de borrado, o deficiente sefializacion se hara uso de las estacas

informativas:
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La Estaca Informativa: Son aquella que se ubica en la zona de construccion en los bordes

a una distancia de referencia adecuada, segun el trabajo realizado, brindando los detalles
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Figura 11 — Taludes de corte y relleno
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El uso de cintas topograficas se llevara a cabo en todo el transcurso del proyecto ya que
esto hara referencia de los tipos de nivelacion del terreno a simple vista

CINTA ROJA = CORTE
CINTAVERDE = RELLENQO
CINTABLANCA = NIVEL DE DISENO
CINTA AMARILLA = EJE DE DISENO
CINTA AZUL = VARIOS.

Recomendaciones para las actividades de seguimiento para valorizacion. Una vez trazada
las areas de trabajo y realizada las actividades por el &rea de operaciones se debera
comunicar a Topografia para efectuar el levantamiento de las areas trabajadas, esto para
guardar la data para valorizacion. El incumplimiento de este procedimiento genera perdida
de informacién para la valorizacion y tiene como responsable al supervisor del frente de

trabajo y al Ing. encargado del area de Operaciones.

Responsabilidad del cuidado de las estacas informativas y estacas testigo. El personal de
operaciones o produccion sera responsable del cuidado de las estacas informativas, que se
hayan podido utilizar en el trazo y replanteo de las diferentes estructuras del proyecto, no
se deberan destruir, derribar, remover y/o ocular por el movimiento de tierras que se

realice. Es de responsabilidad por parte del area de OHLA el cuidado de las estacas.

De la interpretacion de la informacion en las estacas informativas. El personal de
topografia es responsable por la informacion que coloque en las estacas informativas y a
través de este procedimiento el personal de operaciones serd responsable de la
interpretacion de esta informacion, de no tener conocimiento de lo que se quiere expresar
en la estaca informativa debera de abstenerse de ejecutar las labores indicadas en dicha
estaca, siendo de responsabilidad del supervisor e ingeniero de campo el seguimiento de

actividad si se desconociera lo que se quiere indicar en la cinta.

Asimismo para los trazos de elemento segin corresponda se prevera usar balizas para
controlar los alineamientos segun los requerimientos y condiciones de la obra tanto para
infraestructuras, estructuras, movimiento de tierra como se esquematiza en las siguientes

figuras donde la matriz de los trazos se representa por medio de alineamiento center line.
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Note:

1 SR offset far enough to allow the
machine to pass

2 Offset distance marked on pegs

I TRAY which support SR boards

TH BOTTOM OF TRENCH 3 Length of traveller marked on
both SR and traveller

4 All crossheads should be levelled
with a spirit level

5 Colouring SR and traveller to
match can overcome problem of
using wrong traveller

6 SR must be offset square to the

points 1o which they refer

Observer

~
m T3 § PIPEACH B4

:
|

Figure 8.20 Use of offset sight rails {SR)

E\

Hijte encavale

Ht 1o e
—+

Footl used when
checking invert of pipe

Bedding added as
pipe-laying proceeds

Figura 13 — Control de ejes en los movimientos de tierra
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4. ENTREGABLES

Realizar la descarga de la data nativa de campo del dia codificada y ordenada, se presentara
un reporte diario de trabajo indicando los trabajos ejecutados, los equipos topogréaficos
utilizados en el trabajo y la ubicacion de los trabajos.

e Dejar un registro fotografico georreferenciado de los trabajos de campo; es decir la foto
debe de contener fecha y hora y coordenadas.

e Presentacion de planos del avance de canteras, DME’s, mostrando vista en planta
secciones transversales y metrados de cada area auxiliar, impresos en A3y en digital.

e Se Presentara los documentos de seguridad al area de SSOMA, correctamente llenados y
firmados por todo nuestro personal, visados por el jefe de topografia y/o produccion de
OHLA.

e Se Presentard un informe mensual de las actividades realizadas durante el mes indicando:
0 Trabajos realizados.
o Areas auxiliares replanteadas.
0 Registro de partes diarios de trabajos.
0 Registro de las Charlas diarias de Seguridad.
0 Registro fotografico.
0 Planos y metrados de areas auxiliares.

o Certificados de calibracion u operatividad de equipos

4.1. Trabajos de gabinete
Procedimiento que se llevara a cabo a inicio de proyecto, se elaborara una hoja de Excel
el cual recopilara toda la informacidn obtenida en campo por los topografos y cadista. Se
utilizara el software de Autodesk CIVIL 3D Y CAD para los trabajos de disefio calculos

de volumen y presentacion de planos finales.

En todos los proyectos, salvo en los méas pequefios, es recomendable mantener los dibujos
maestros de los objetos de disefio comunes, como las superficies de terreno existente y las
alineaciones. En otros dibujos, se puede hacer referencia a estos objetos como copias

optimizadas del original, para lo cual se requiere muy poco espacio. La practica de la
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referencia también protege los datos de origen de los cambios accidentales, puesto que los
objetos de referencia son copias de solo lectura. Los datos de origen no se pueden cambiar
en el dibujo principal. El uso de referencias se beneficia de las relaciones dinamicas entre
objetos. Cuando se edita un objeto de origen, los cambios se transfieren automéaticamente
a todas las copias de referencia que se encuentren en otros dibujos. Puede utilizar tres tipos

diferentes de referencias con AutoCAD Civil 3D:
m Accesos directos a datos
m Referencias externas (refX) de AutoCAD

Al crear referencias a datos entre los dibujos de un proyecto, se construye una red de
dibujos. Si se trabaja en proyectos grandes con muchas personas, esta red puede hacerse
compleja y dificil de administrar. Para aprovechar las ventajas de las referencias a datos,
es importante planificar la relacion entre los dibujos y crear un diagrama de consulta para
el equipo del proyecto. Como se muestra una estructura de proyecto de ejemplo se Puede

utilizara esta estructura de tres niveles para elaborar y manejar la informacion.

Planos de maquetacion

Nivel 3
Flanta vy perfil Flano de instalaciones Plano de paisajismao
_,—-""'_'_-_‘_"“‘—-—_
_,_.-—'—"'_.-._._ _‘_‘-‘_‘_“‘—-—-_
Dibujos base Adiciones
Nivel 2
Explanacién Parcelas Geometria y lineas de Plantas de ingenieria y
Instalacionas Carreteras AutaCAaD diseno
™
Objetos de diseiio de AutoCAD Civil 3D
Nivel 1
Superficies Alineaciones
Redes de tuberias Perfilas

Figura 14 — Niveles de gestion en gabinete
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Método de las Areas Medias

En el Caso de encontrarnos en zonas de cambio de Relleno a Corte,
el Volumen Total se calcula de la siguiente manera:

N — 7

A /

Prog. 3

= A‘“Z—FO (Pr 0g2—Pr ogl)

"

Prog. 2
=

~ v, =O+TA“(Prog3—Prog2)

g Prog. 1
"7 A N
~
T _
V.=V, +V,

supetficie
longitudinal de la
rasante

superficie de terreno
existente

I‘condicién de
terraplén

condicion de
desmonte

Figura 16 — Calculos de volumenes, y método mas adecuado de areas medias y

proyeccion de diagrama de masas
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5. RECOMENDACIONES PARA LEVANTAR EN MENOS TIEMPO Y CON
PRECISION TOTAL O PARCIALMETE LAS 9000HA

A. PROGRAMACION DE MISIONES DE VUELO

El Wingtra One utiliza el software propio de fabricante suizo WingtraHub Iméagenes del

mismo satelitales enlazado a la plataforma de googleearth que permite:

o Planear, simular, monitorear y controlar la trayectoria del drone Wingtra One.

o Dibuja un poligono sobre el area de interés para definir la resolucion de terreno y el
traslape de imagenes.

o Un plan de vuelo es simulado automéaticamente y el Flight Mision es pre-visualizado.

o Virtualmente realiza la mision y simula la fuerza y direccion del viento.

o Monitorea los parametros de vuelo del Drone, el nivel de bateria y la adquisicion de
las iméagenes durante un vuelo en tiempo real y recibe mensajes de estado y
advertencias.

o Actualiza o reprograma el plan de vuelo y la ubicacion del aterrizaje mientras el drone
estd en vuelo y enviarle comandos directos para acciones especificas.

o Se anexa ficha técnica del equipo.

B. ELABORACION DE LAS IMAGENES Y ORTHOMOSAICOS

El Wingtra One utiliza su propia plataforma de fabricante Wingtra Hub moédulo de
photogrametria profesional que permite procesar las imagines aéreas y georreferenciarlas
con GCP (Puntos de Control Terrestre) para la generacion de mapas de 2D y modelos 3D

con una precision en centimetros en el software Pix4d.

Ventajas del servicio para vuelos aéreos y la toma de fotografias de precision y alta

resolucion

o No necesita de una amplia logistica en campo, en un vehiculo se puede trasportar todo
el equipo.

o Se puede llegar a lugares o zonas donde por tierra es inaccesible.

C. DETALLES DEL POSIBLE SERVICIO

a) Para un oOptimo procedimiento de campo, el Cliente debera proporcionar lo

siguiente:

— Un supervisor de campo, con quien se coordinard los detalles del trabajo a
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realizar.
— Permisos y autorizaciones necesarios para el acceso y realizacion de las labores
de campo.
b) Seré& responsabilidad de MODELING SURFACE lo siguiente:
—  Contratar al personal necesario para el proyecto.
— Proporcionar equipos en 6ptimas condiciones de funcionamiento.

— Procesamiento de Imagenes.

D. DESCRIPCION RESUMIDA DE LOS TRABAJOS:

Se inicia la fotogrametria con la colocacion gps diferencial en modo estatico sobre el

punto de control X,Y,Z con cobertura telemétrica, luego se procedera a las planificaciones
de vuelos, con el dron industrial de gama alta, una vez obtenida las imagenes de los planes
de vuelo de en paralelo se iniciara con el procesamiento de las imé&genes para obtener la

superficie del terreno.

Una vez obtenida las nubes de puntos, se procede al procesamiento de la superficie, a
partir de la superficie DTM (MODELO DIGITAL DEL TERRENO) de los cuales se
obtienen los planos de planta topograficos donde se pueden realizar secciones o perfiles
para los fines correspondientes.

— Data rinex de puntos geodésicos y data de estacion ERP utilizados
— Informe Geodésico de puntos de control geodésicos

— Orthomosaico de las areas del proyecto

— Nube de puntos de restitucion fotogramétrica

— Planos topograficos de planta

— Informe topografico
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% Plan de vuelo | (©) Geolocalizacién | (7} Ayuda (i)
=l — .

Distencia: 43.74 km | Tiempo: 48 min § s | Areo totel: 216.90 ha # Imégenes: 774 7 SRTM

Figura 17 Fotogrametria drones telemétricos de preC|S|on
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6. PROPUESTA ECONOMICA

FORMULARIO D.1
ESTRUCTURAS DE COSTOS

TERMINOS DE REFERENCIA PARA LA CONTRACTACION TOPOGRAFIA — RIO LACRAMARCA

Plazo: 60 dias calendarios

TIEMPO COSTO MONTO

DESCRIPCION UND MES CANTIDAD UNITARIO S./ PARCIAL TOTAL
A. HONORARIOS 71,818.00
Jefe de servicio - Ing. Civil. Mes 2 1 6,000.00 12,000.00
Topografo Senior Mes 2 1 5,000.00 10,000.00
Topografo Mes 2 1 3,000.00 6,000.00
Ayudantes de topografia Mes 2 2 2,000.00 8,000.00
Civil3d y cadista Mes 2 1 4,000.00 8,000.00
Seguridad Mes 2 1 2,100.00 4,200.00
Beneficios sociales Glb 49% 48,200.00 23,618.00
B. ALQUILERES Y SERVCIOS 55,182.00
Estacidn Total de 5” de
precision incluido, 03 jalones
telescopicos de 4.65mts, 03 Mes ) 1 1,000.00 2.000.00

tarjetas porta-prismas y 03
prismas, 02 Tripodes de madera
(pesado)

GPS diferencial con BASE + 01
Rover + controlador incluyendo
todos sus accesorios (bateria, Mes 2 1 8,711.00 17,422.00
cargador, cables de descarga de
datos, tripode, bastén etc.)
Radio-moden para amplificar la
distancia de recepcidn del Mes 2 1 4,200.00 8,400.00
equipo diferencial.

GPS navegador con precision +-

Mes 2 1 1,000.00 2,000.00
3.0 mts
Nivel automatico incluyendo
tripode, 02 miras, niveles Mes 2 1 400.00 800.00
esféricos.
Radio Handy de comunicacion
para todo su personal (Incluido | Mes 2 5 15.00 150.00
el conductor)
Elementos de proteccion Glb. | 1 1 1,050.00 1,050.00
personal.
Movilidad (tipo combi,
camioneta rural) incluyendo el | Mes 2 1 6,000.00 12,000.00
conductor y el combustible.
Computadora para realizar los
trabajos de gabinete y procesos | Mes 2 1 450.00 900.00
de informacion.
Impresora A3/ A4. Mes 2 1 600.00 1,200.00
Materiales consumibles y
herramientas menores para Glb. 1 1 1,400.00 1,400.00
realizar los trabajos.
El alojamiento y alimentacidn
del personal que realiza en Glb. 1 1 3,360.00 3,360.00

servicio.
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Los elementos para la

desinfeccién y prevencion para | Glb. 500.00 500.00

el COVID-19

Oficina Chimbote Mes 2,000.00 4,000.00

Costo Directo 127,000.00
Utilidad (10%) 10% 12,700.00

IGV (18%) 18% 22,860.00

Costo Total (Incluido Impuesto) 162,560.00

v El costo sera de S/ 162,560.00 (Son: Ciento sesenta y dos mil quinientos sesenta y 00/100

Soles).
v' IGV Incluido.

<

Tiempo del servicio ofertado es de dos meses.

v El costo incluye todos los trabajos descritos en los alcances, seguros e implementos de

seguridad y gastos de transporte.

v' La entidad prestara el servicio de seguridad del personal y equipos dentro de obra e

instalaciones del proyecto.

01 topdgrafo senior
01 topografo

AN NN N

oo

> (01 Estacion total semirobotica de 5 de precision

> 01 GPS diferencial Master y 01 Robert

PERSONAL PROPUESTO

01 jefe de servicio/01 relevo de igual experiencia

02 ayudantes de topografia.

01 Técnico civil3d y cadista.

EQUIPOS TOPOGRAFICOS PROPUESTO

> 02 Niveles electrénicos

> 01 Dron Panthon4v?2

> 01 GPS navegador
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9. DATOS DE LA EMPRESA
El que se suscribe, Joel Josué Flores Urquia ( representante Legal de MODELING
SURFACE), identificado con DNI N° 41295287, R.U.C. N° 10412952877 , con poder inscrito
en la localidad de Lima, DECLARO BAJO JURAMENTO que la siguiente informacion de

mi representada se sujeta a

la verdad:

INFORMACION GENERAL:

'S

Nombre o razén social Comercial : Modeling Surface (Joel Flores Urquia)

Sigla:
MODELING SURFACE

RUC:
10412952877

Direccion:

D37 Urh. Los Portales del Norte — Los Olivos — Lima - Pera

Teléfono (1): 511 519 75 23

Teléfono (2): 997 304 501

Fax:---

E-mail:

Ciudad:

joel.flores@modelingsurface.pe Lima

Departamento:

Lima

Pais:

Peru

Persona de Contacto:

Ing., Joel Flores Urquia

INFORMACION BANCARIA DEL ACREEDOR

Orden Nombre del Moneda NuUmero cuenta Ahorros Titular de la
Banco cuenta
1 BCP Soles 191-21476106-0-35 X Joel Flores
cCl Urquia
00219112147610603555

CUENTA DETRACCION BANCO DE LA NACION Nro. 00-046-268318
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10. FORMA DE PAGO Y EJECUCION

Para el primer mes; Los entregables correspondientes al servicio de topografia se abonaran:

30% a inicio del Servicio a la entrega del, SCTR, Documentos de personal clave,
Certificados de los equipos, Plan de Gestion Covid-19 previa aprobacién y coordinacion
de &rea SSOMA de OHLA.

30 % a los 30 dias de iniciado el servicio, Presentando informe mensual de actividades.

40 % a los 60 dias de iniciado el servicio, Presentando informe mensual de actividades.

11. NORMATIVAY REGLAMENTOS

Nuestra propuesta considera los reglamentos descritos en las bases del concurso, a saber:

v
v
v

NN

Normas Técnicas del MTC.

Manual de Hidrologia, Hidraulica y Drenaje 2013.

Estandares y especificaciones para redes de Control Geodésico Comité Federal John D.
Bossler, presidente, septiembre de 1984/ FGCC.

Manual de Carreteras - Especificaciones Técnicas Generales para Construccion de
carreteras (EG - 2013), aprobadas mediante R.D. N° 22-2013-MTC/14 del 07.08.2013.
Ley de Seguridad y Salud en el Trabajo - Ley 29783 y todas a las que esta hace referencia.
Ley de Seguridad y Salud en el Trabajo 29783 y a las que ésta hace referencia.
Reglamento de la Ley General de Residuos Sélidos D.S. No. 057-2004-PCM

Ley General de Salud No. 26842.

R. M. N° 312-2011 MINSA; “Protocolos de Exdmenes Médicos Ocupacionales y guia de
Diagndstico de Examenes Médicos Obligatorios por Actividad”.

Normas de seguridad, salud en el trabajo de acuerdo al D.S.009-2005-TR “Reglamento
de Seguridad y Salud en el Trabajo” y modificacion D.S.007-2007-TR.

12. ANEXOS

Anexo n°1: Especificaciones Técnicas de los equipos
Anexo n°2: Protocolos propuestos

En caso de ser aceptada nuestra oferta, nos comprometemos a brindar el servicio en plazo

ofertado. La oferta tendra una validez durante todo el proceso de seleccion.
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Agradeciendo anticipadamente por su atencién, y esperando nuestra propuesta esté a la

altura de sus expectativas,

Quedamos de Usted.

Atentamente,
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ANEXO N°1 ESPECIFICACIONES DE EQUIPOS TOPOGRAFICOS



HOJA DE

DATOS

PRINCIPALES CARACTERISTICAS

Un sistema disefiado en campo

Avanzada tecnologia GPS de Trimble
para sus aplicaciones

Topografia integrada para combinar
sistemas y técnicas en campo

Mejora del trabajo a través del
Connected Site de Trimble

SISTEMA GPS TRIMBLE® R6

MAS DE 20 ANOS DE INNOVACION Y EXITO DE
TRABAJO EN CAMPO

Nadie puede ser un gran topégrafo de la
noche a la mafana; se necesitan afios de
desarrollo profesional y experiencia en campo.
De la misma manera, el Sistema GPS Trimble®
R6 ofrece tecnologia avanzada y un disefio de
sistema que se prueba a si mismo en el lugar
de trabajo. Es un sistema GPS tan cualificado
para la topografia como usted.

MAS QUE UN RECEPTOR...UN SISTEMA COMPLETO
El Sistema GPS Trimble R6 comprende cuatro
partes integradas:

* Receptor Trimble R6: La unidad receptora
combina un receptor GPS avanzado, la
antena, la bateria y la radio integradas en
una unidad lista para el trabajo en campo.

¢ Controlador Trimble TSC2 6 Trimble CU:
Ambos controladores trabajan en equipo
perfectamente con el receptor. Con el
receptor y el controlador en el mismo
jalon, el sistema GPS Trimble R6 es ligero,
robusto e inalambrico. El controlador
Trimble® TSC2® incorpora la ultima
version del sistema operativo Windows de
Microsoft, de manera que todo lo que UD
sabe de la oficina se aplica facilmente en
el campo.

¢ Software de campo de Trimble: Disefiado
por topdgrafos para topografos, el
software de campo Trimble Survey
Controller™ es la dave para el flujo de
datos continuo, la eficiencia en campo
y el auténtico concepto de Topografia
Integrada

* Trimble Business Center, el software
de oficina: Transfiera facilmente los
datos de campo GNSS a la oficina para
el procesamiento de los datos, después
exporte sus datos GNSS a su software de
disefio favorito.

El sistema GFS Trimble R6 se muestra con ef controlador Trimble TSC2.
También se soporta el controlador Trimble CU.

-

BN\ O

TECNOLOGIA GPS EN LA QUE PUEDE CONFIAR

El receptor Trimble R6 proporciona la maxima
precision y fiabilidad con GPS. Ademas, la
opcion de tecnoldgica Trimble R-Track™
proporciona el soporte GLONASS. El GLONASS
aumenta y mejora la solucion GPS de manera
que UD puede ver mas satélites y medir con
mayor éxito en situaciones poco favorables.

Esta capacidad es impulsada por un innovador
motor RTK que hace la inicializacion mas
rapida y su flujo de trabajo topografico mas
eficiente. Reduzca la pérdida de tiempo
ocasionada por la pérdida de inicializacion y el
tiempo que necesita para re-inicializar.

VERDADERO INTEGRATED SURVEYING™ DE
TRIMBLE

El sistema GPS Trimble R6 se puede integrar
con otros sistemas de topografia en su lugar
de trabajo para mayor flexibilidad. Con el
controlador Trimble y el software de campo,
controle el GPS y los datos de estaciones
totales en un archivo de trabajo simplemente
conmutando el controlador entre los sensores.
Cuando el trabajo de campo esta completo,
transfiera el archivo de trabajo a su software
de oficina usando la opcion de comunicacion
que mejor se adapte a sus necesidades

El Trimble R6 también se puede utilizar como
parte de un rover Trimble® IS. Simplemente
agregue un prisma al jalon del rover y
combine el Trimble R6 con un sistema 6ptico
robético como la Estacion Total Trimble® S6.
Esta solucion integrada le permite aprovechar
al maximo lo mejor de ambas técnicas de
levantamiento topografico para lograr en el
campo una eficiencia incluso mayor.

EL MODELO CONNECTED SITE DE TRIMBLE

En el modelo Connected Site de Trimble

las herramientas, las técnicas, los servicios

y las relaciones de negocios trabajan

juntos para llevarlo a niveles de éxito
profesional inimaginables hasta el momento.
Acompafiado con Trimble, aumentara
drasticamente su efectividad en cada trabajo.
Y auando vea el potencial que puede ofrecer
el Sistema GPS Trimble R6 y otras soluciones
Trimble, sabra que ha tomado la dedision
correcta.

@ Trimble. |



SISTEMA GPS TRIMBLE R6

ESPECIFICACIONES DE FUNCIONAMIENTO

Mediciones

* Tecnologia Trimble R-Track para soporte GLONASS

* Chip GNSS topografico personalizado Trimble Maxwell™ avanzado

 Correlador multiple de alta precision para medidas de
pseudodistancia de GNSS

« Sin filtrado, datos de medidas de pseudodistandia sin suavizado, para
lograr un bajo ruido, bajo indice de error multipath, un bajo tiempo
de correlacion y una alta respuesta dinamica

* Medidas de fase portadora GNSS de muy bajo ruido con una predsion
<1 mm en un ancho de banda de 1 Hz

* Las razones de sefial-ruido se sefialan en dB-Hz

* Probada tecnologia de rastreo de baja elevacion de Trimble

® 72 Canales:
- Codigo GPS L1 C/A, Portadora de Ciclo Completo L1/L.2
- Codigo GLONASS L1 C/A, Codigo L1 P, Codigo L2P, Portadora

de Ciclo Completo L1/L.2

- Soporte SBAS WAAS/EGNOS
Posicionamiento GPS de cédigo diferencial
Horizontal:zzz s st sivein s s s e s +0,25m + 1 ppm RMS
Vertical .....oiriini i +0,50 m + 1 ppm RMS
Precision de posicionamiento

WAAS diferencial? ................... Por lo general <5 m 3DRMS
Levantamientos GPS estaticos y FastStatic (estaticos rapidos)!
O ZO Tt | S +5 mm + 0,5 ppm RMS
T o e e +5 mm + 1 ppm RMS
Levantamientos cinematicos®
Horizontal. . .........oooiiiiiiiiiiannna... +10 mm + 1 ppm RMS
BTl +20 mm + 1 ppm RMS
Tiempo de inicializacion . ................... Tipico <25-30 segundos
Fiabilidad en la inicializacion®. . ...................... Tipico >99,9%
HARDWARE
Caracteristicas fisicas
Dimensiones (AnchoxAlto) . .. ... 19 cm x 11,5 cm (7,5 pulg x 4,4 pulg),

induyendo los conectores

PESO: s s 1,35 kg (2,97 1b) con bateria interna, radio interna,

antena UHF estandar. Mévil RTK completo de 3,71 kg (8,18 Ib)
incluyendo baterias, jalon, controlador y soporte

Temperatura*
De funcionamiento. . ............ -40 °C a +65 °C (40 °F a +149 °F)
De almacenamiento............. —40 °C a +75 °C (-40 °F a +167 °F)
Humedad . @i s i e e e 100%, con condensacion
Impermeable ............ Cumple el estandar IP67; proteccion frente
a inmersiones de 1 m (3,28 pies)
Golpes y vibraciones ................. Ha sido probado y cumple con
los siguientes estandares medioambientales:
Golpes Apagado: ha sido disefiado para resistir caidas

de hasta 2 m (6,6 pies) sobre hormigon. Funcionamiento:
Hasta 40 G, 10 mseg, diente de sierra
Vibraciones . . ... Cumple con el estandar MIL-STD-810F, FIG.514.5C-1

©2006:2009, Trimble Navigation Limited. Reservados todos los derechos. Trimble, el logo del Globa tedqueo y el
Tridngulo, y TSC2 son marcas de Trimble Ia Oficina de Patentes y Marcas

Comerciales de los Estados Unidos y en otros paises. Integrated Surveying, Maxwell, R-Track, y Trimble Survey Controller
son marcas comerciales de Trimble Navigation Limited. La marca con & palabra Bluetoath y los logos son propiedad de

Bluetooth SIG, Inc.y todo uso de dichas marcas por parte de Trimble Navigation Limited es bajo licencia. Todas &as otras
marcas son propiedad de sus respectivos Gitulares. PN 022543-2598-E (01/09)

Caracteristicas eléctricas

* Entrada de alimentacion externa de 11 a 28 V CC con proteccion
contra sobretension en el puerto 1 (Lemo de 7 pines)

* Bateria de litio-ion recargable, extraible de 7,4V, 2,4 Ah en un
compartimiento interno para bateria. El consumo de alimentacion
es <3,1 W, en el modo RTK con radio interna. Tiempos de
funcionamiento con la bateria interna:

- De 450 MHz con capacidad de recepcion solamente unas 5,3 horas;
puede variar segun la temperatura

- De 450 MHz con capacidad de recepcién/transmision unas
3,5 horas; puede variar segun la temperatura y la velocidad de
datos inalambrica

- Con GSM/GPRS unas 3,8 horas; puede variar segin la temperatura

* Certificacion Clase B Parte 15, 22, 24 de la certificacion FCC,
850/1900 MHz. Clase 10 con moédulo GSM/GPRS. Con aprobacion de
marca de tipo CE y marca C-tick

Comunicaciones y almacenamiento de datos

* Serie de 3 cables (Lemo de 7 pines) en el puerto 1.
Serie RS-232 completo en el puerto 2 (Dsub de 9 pines)

* Opcion de radio receptora/transmisora de 450 MHz, totalmente
integrada y sellada:
— Potencia de transmision: 0,5 W
- Rango® : por lo general de 3-5 km / 10 km 6ptimo

* Opcion GSM/GPRS interna totalmente integrada y sellada®

* Puerto de comunicaciones totalmente integrado y sellado de 2,4 GHz
(Bluetooth®)e

* Soporte para teléfono celular externo para los médems GSM/GPRS/
CDPD para operaciones RTK y VRS

* Almacenamiento de datos en 11 MB de memoria interna: 302 horas
de observables brutos en funcion del registro de datos de 6 satélites
en intervalos de 15 segundos

* Posicionamiento a 1 Hz, 2 Hz, 5 Hz y 10 Hz

* Entrada y salida CMRII, CMR+, RTCM 2.1, RTCM 2.3, RTCM 3.0,
RTCM 3.1

* 16 salidas NMEA. Salidas GSOF y RT17. Compatible con fase portadora
suavizada y BINEX

1 La predsion y fiabilidad pueden estar sujetas a anomalias tales como la trayectoria multiple,
obstrucciones, la geometria de los satélites y las condiciones atmosféricas. Siempre cumpla con las
practicas topoglﬂf ias recomendada;

2 Depende del fu del sistema W

3 Puede verse afeaada por las condiciones las sefales de
muitiple y la geometria de los satélites. La fiabilidad de inicializacion se controla
continuamente a fin de asegurar la mas alta calidad.

4 Normalmente, el receptor funcionara hasta 40 °C, la capacidad
normal del médulo Biuetooth y de las baterias esta fjada en -20 °C.

5 Varia con el terreno y las condiciones operativas.

6 Las aprobaciones del tipo de tecnologia Bluetooth y GSM son
especificas segun el pais. Contacte al representante u oficina local
de Trimble para obtener mas informacion.

(€EC
€3 Bluetooth

Las espedficacdiones estan sujetas a cambio sin previo aviso.

AMERICA DEL NORTE EUROPA ASIA-PACIFICO

Trimble Engineering & Trimble GmbH Trimble Navigation
Construction Group Am Prime Parc 11 Singapore Pty Limited

5475 Kellenburger Road 65479 Raunheim » ALEMANIA 80 Marine Parade Road

Dayton, Ohio 45424-1099 Teléfono +49-6142-2100-0 #22-06, Parkway Parade

EE.UU. Fax +49-6142-2100-550 Singapore 449269 e SINGAPUR
800-538-7800 Teléfono +65-6348-2212
(Teléfono sin cargo) Fax +65-6348-2232

Teléfono +1-937-245-5154
Fax +1-937-233-9441

@ Trimble. |

www.trimble.com

DISTRIBUIDOR AUTORIZADO TRIMBLE
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Technical Data

GeoMax ToomB0S [Serva) 57, 27 ATM3ED, TRACKIEN
GeoMax ToomB0R (Robotic) 87, 27 AIM3G0, TRACKIED, SCOUTIED

Medicitn de Angulos (Hz, ¥)

Precisidn (IS0 17123-3) 5" (1.5 mgor, 27 (0.6 rmgon)

Matada Absalutd, continud, diarmetrics
Cormpensador Cusal

Resolucién en partalla 0.1" mf n-g‘d;-.}

Medicion de distancias

Prisma (rango, precisidn) gﬁmu rm (12,000 ft}, 1 mm + 1.5 ppm
Frisma, [argo alcance [rangs, precesibn) a0 m 000 ], 5 mm + 2 ppm
Ein prisma (rango, predsion ) 1 m (34, , & mm + 2 ppm
Tarnafio purters leser (dn ) 7 mm x 10 mm &n 30 m, 8 mm = 20 mm en 50 m
Motorizacion

Velocidad de rotacidn 45° (50 gon)/s

AIM3GO

Rango (oewa de [ prisma 360%) 1,060, 200 rm (3,300/2, 600 Ft)
PEEB%IED TAZI-T) 1" (0.3 mgan)

TRACK3IGEO

n"ﬁ Emu:mm 360°) BOD/600 m 2,000 Ft)
= Emﬁmmm,;;n_:lﬁmil}nm

SCOUTIE0 (ZoomBOR)

Ban 300 m (1,000 f)
Ensmrueda -1l seg
Area de Busqueda Default Hz: 360%, V: I6°, wentana de busqueda definible
Mavlight
Rargo de trabaja 5 - 150 m (15 & 500 ft)
Precisidn de pasicionaments 5 emoen 200 m (27 &t 330 )
Teclado y pantalla
Pantalla W vGA color LCD, bauch Screen
Tedada 34 tecles induyendo 12 becles de funcidn, iluminadas
Almacenamiento de datos & interface
Mernoria /| Almeacenarmientes Tarjeta CormpactFlash rernevible
Comunicaasn Bluetooth® T
Peso y condiciones ambientales
Paso 5.5 kg (mstacidn tetal totalmente equipada)
ngo de oper peratura 30" a + a +1275F)
Frotecddn contra polvo y agué IFE4, 95 % no condensada
Alimentacidn
Bateria Remowible Li-lon 7.4, 4.4 Ah
Tlempa O& operecitn oh

Diwtanciometre ( Prisma:Lassr de class 1 de sossrdo con B0 SOE25-L rasp. BN #082%-1; Plomads laser: Liear de dasa T de suerds
£on IBC BOEIE-1 recp. BN B08IS-1, Distanciomstrs (S0 prsma): Leserds des 30 de acuerdo con 1EC S08 -1 rug. BN BETS-1

GeoMax ZoomBOC Controladora con Windows CE
Teclado y pantalla
Pantalla W WGA color LCD, touch screen
Tedada EZ tedas induyends 17 teclas de fundén, Muminadas
Almacenamiento de datos & interface
Mérnoris Almacenamiento Tarjeta CompactFlash rermoible
Comunicacin Radic modern Integrado de 2.4 GHz, Blustooth, RSS2
Peso y condiciones ambientales
Peso 0.8 kg (2.7 kg con bastdn y prisma)
Fango de operacitn de temperatura 307 & IE B +149°F)
Protecdlfn contra palve y agua TFET resistente al polvo, & prueba de ague 1 de inmersidn
Alimentacion
Baberia Rermawible Li-lon 7.4y, 2.2 &h

Tiempo O& operadibn Th




Leica Sprinter
Siga adelante...
Pulse el boton
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- when it has to be right
Geosystems



Leica Sprinter 150/150M y 250M
Posibilidades avanzadas

Interfaz USB
(solo 150M y
250M)

Menu facil

o Memoria integrada
Calculo de (sélo 150M y 250M)
altura y altura

delta auto-

maticos

Las aplica-
ciones de
nivelacion
correctas

lingual

Incorpora varios
idiomas

Calcular

El Leica Sprinter realiza sus
cdlculos. Elija la aplicacion
adecuada en su propio idioma.
Se visualizaran los resultados
correctos:

Altura delta

ltinerario altimétrico

Corte y relleno
Seguimiento y auscultacion

(Para Sprinter 150 - soélo altura
delta y seguimiento)

Memorizar

Con su memoria integrada
para guardar hasta 1.000
puntos, los Sprinter 150M y
250M evitan los errores de
transcripcion.

Descargar

Con Leica Sprinter 150M y
250M, los datos pueden
descargarse a su ordenador
personal a través de interfaz
USB. El Sprinter DatalLoader
permite una transferencia sin
problemas a Microsoft Excel®.
Sus mediciones también
pueden transferirse a un
colector de datos externo a
través de interfaz RS232.




El software integrado de
Leica Sprinter

Visusi de espaida Visual de frante|

Altura delta* \/—AS

a &H-B-F=2521-1386-117%

Si sélo dispone de visuales de espalda y de frente o bien de visuales

Itinerario intermedias, elija Ia tarea de itinerario altimétrico que necesita. Introduzca
altimétrico** su punto de referencia de inicio, mida sus visuales de espalda, visuales

intermedias y visuales de frente hasta que haya alcanzado su punto final.
Todas las mediciones se guardan en el orden apropiado.

Corte y relleno**

* 150/150M/250M ** 150M/250M

Especificaciones técnicas

Precisiones de altura

-Medici6n electronica* 2.0mm L5mm 1.0/0.7* mm
-Medicion optica Con mira de aluminio estandar con escala E/con graduacion: 2,5 mm

-Lectura de mira sencilla Desviacion tipica: 0,6 mm (electronica) y 1,2 mm (6ptica) a 30 m
[Precisiones dedistanda

Alcance 2-100m (electronico)

Tiempo para medida aislada <3seg

Aumento (6ptico): 24x




Familia Leica Sprinter

Instrumento | Precision del | Modo de
instrumento* | medicion
por km de dela

Altura delta | Alturadelta | Funcion | Fundién

seguimiento | multilingtie

Cortey Almacén de

altimétrico rellenoy datos y

ausaultadon | Interfaz USB

nivelacion mira invertida
doble
Leica
Sprinter 50 2.0mm v
Leica
Sprinter 150 1.5mm v
Leica
Sprinter 150M 1.5mm v
Leica
Sprinter 250M Lo/ v

0.7 mm*

\ Bl S

v

v v
v v
v v

v v

v v

* Con mira de aluminio con codigo de barras Sprinter, puede alcanzarse 0,7 mm con mira de fibra de vidrio con codigo de barras Sprinter (3 m, 1 seccion)

Leica Sprinter 50 para
trabajo de construccion
estandar

El Sprinter 50 es la herramienta
de nivelacion perfecta para sus
tareas diarias de nivelacion. Sélo
apunte, enfoque y mida pulsan-
do un sélo botén, los datos se
visualizan casi instantaneamente.
Ya no habra errores de lectura.
Las funciones de reduccién de
errores, como el sensor de
indinacién evita que el sistema
realice mediciones si el usuario
opera fuera del alcance del
compensador. Medira y realizara
lecturas siempre sin error.

Leica Sprinter 150
para calculos de altura
automaticos

El Sprinter 150 cubre practica-
mente todas las aplicaciones
para la construccion. Determi-
na automaticamente su altura
delta. Introduzca su punto
referencia, mida la visual de
espalda B, mida la visual de
frente F y el resultado se
visualizara instantaneamente.
Para la medicion continua, elija
el modo de seguimiento y el
modo de promediacion para
resultados mas precisos.

Leica Sprinter 150\1/250M
para trabajos de nivelacion
avanzados

El Sprinter 150M y 250M son las
herramientas perfectas para tareas
de medicion avanzadas. Permite
guardar hasta 1.000 mediciones,
descargarlas y transferirlas a
Microsoft Excel® en un PC via USB.
El calculo de altura delta y los
programas de itinerario altimé-
trico, corte y relleno y auscultacion
fadilitan considerablemente sus
tareas de nivelacion. La precision
del 0,7 mm del 250M y el pro-
grama de auscultacion permiten
tomar mediciones de subsidencia.




CHCNAV

190

IMU-RTK GNSS
RECEIVER

. CHONAV




CHCNAV

HIGH-PERFORMANCE
IMU RTK GNSS

RECEIVER

The i90 GNSS receiver integrates professional IMU-RTK technology to provide a robust and
accurate positioning, in any circumstances. It combines state-of-the-art GNSS RTK engine, a
hassle-free high-end IMU sensor and advanced GNSS tracking capabilities to dramatically

increase RTK availability and reliability.

The i90 automatic pole-tilt compensation boosts survey and stakeout speed by up to 30%.
Construction and land surveying projects are achieved with high productivity and reliability pushing

the boundaries of conventional GNSS RTK survey.

FULL GNSS POSITIONING

Combining GPS, Glonass, Galileo and BeiDou
constellations.

The embedded 624-channel GNSS technology
takes benefit from all GPS, GLONASS, Galileo
and BeiDou signals and provides robust RTK
position availability and reliability.

HASSLE-FREE IMU-RTK
SURVEYING

Dramatically increase RTK availability.

No complicated calibration process, rotation,
leveling or accessories are necessary with the
i90. Simply rock the range pole a few times to
initialize the i90 internal IMU module and enable
GNSS RTK survey in difficult field environment.

EXTENDED CONNECTIVITY

Instant NFC pairing of your controller.

The 190 GNSS combines high-end connectivity
modules: Bluetooth, Wi-Fi, NFC, 4G and UHF
radio modem. The 4G modem brings ease of
use when working within RTK networks. The
internal UHF radio modem allows long-distance
base-to-rover surveying up to 5 km.

CHCNAV - i90

HIGH ACCURACY. ALWAYS.
Boost survey and stakeout speed by up to
30%.

The i90 GNSS build-in IMU ensures
interference-free and automatic pole-tilt
compensation in real-time. 3 cm accuracy is
achieved with pole-tilt range of up to 30 degrees.




CHCNAV

IMU-RTK
TECHNOLOGY

ENABLE GNSS RTK
ANYTIME, ANYWHERE.

CHCNAV - i90



SPECIFICATIONS

624 channels

Channels Powered by CHCNAV iStar GNSS
tracking technology

GPS L1 C/A,L2C,L2P, L5

GLONASS L1, L2

Galileo E1,E5a,E5b

BeiDou B1, B2, B3

SBAS L1

QZSs L1, L2, L5

GNSS Accuracies ?

Horizontal: 8 mm + 1 ppm RMS

Vertical: 15 mm +1 ppm RMS
Initialization time:< 10 s

Initialization reliability: > 99.9%
Horizontal: 2.5 mm +1 ppm RMS
Vertical: 5 mm +1 ppm RMS

Horizontal: 2.5 mm+ 0.5 ppm RMS
Vertical: 5 mm+ 0.5 ppm RMS
Horizontal:0.25 m RMS

Horizontal: 1.5 m RMS

Vertical: 3 mRMS

Upto 10 Hz

Coldstart: <45 s

Hotstart: <10 s

Signalre-acquisition: < 1's

Additional horizontal pole-tilt uncertainty
typically less than 10 mm+ 0.7 mm/° tilt

Hardware
159 mm x 150 mm x 110 mm
(6.3inx5.9inx4.3in)
1.26 kg (2.77 Ib)
Operating: -40°C to +65°C
(-40°F to +149°F)
Storage: -40°C to +85°C
(-40°F to +185°F)

Real time
kinematics (RTK)

Post - processing
kinematics (PPK)

Post - processing
static

Code differential
Autonomous

Positioning rate

Time to first fix ©

RTK tilt-compensated

Size (Lx W x H)

Weight

Environment

Humidity

Ingress protection

100% condensation

IP67 waterproof and dustproof, protected
from temporary immersionto depth of 1 m

Shock Survive a 2-meter pole drop
Calibration -free IMU for pole - tilt
) compensation. Immuneto magnetic
Tilt sensor )
disturbances.
EBubbleleveling
4 LED indicates
Front panel

1.46" OLED Display

Certifications

FCCPart 15 (class B Device), FCCPart22, 24, 90; CEMark;
NGS Antenna Calibration;MILSTD 810G,Method514.7

Communication

Integrated 4G modem

LTE (FDD):B1,B2,B3,B4,B5,87,B8,B20
DC-HSPA+/HSPA+/HSPA/UMTS:

B1, B2, B5, B8

EDGE/GPRS/GSM

850/900/1800/1900 MHz

802.11 b/g/n, access point mode

v4A1

1 x 7-pin LEMO port (external power, RS-
232)

1 x USB Type-C port (data download,
firmware update)

1 x UHFantenna port (TNC female)
Standard Internal Rx/Tx: 410 - 470 MHz
TransmitPower: 0.5 Wto 2 W

Protocol: CHC, Transparent, TT450, 3AS
Link rate: 9600 bps to 19200 bps
Range: Typical 3 km to 5 km

RTCM2.x, RTCM3.x, CMRinput/ output
HCN,HRC,RINEX2.11, 3.02
NMEAO0183 output

NTRIPClient, NTRIPCaster

Data storage 32 GB internal memory

Power consumption 5 W (depending on user settings)
2 x 3400 mAh, 7.4 V
UHFreceive/transmit (0.5 W): 6 hto 9 h

Cellular receive only: upto 9 h
Static:upto 10 h

9V DCto28V DC

Network modem

Wi-Fi
Bluetooth ®

Ports

UHF radio

Data formats

Li-ion battery capacity

Operating time on
internal battery ©

External power input

<~ (e FC

*All specifications are subject to change without notice.

(1) Compliant, but subject to availability of BDS ICD and Galileo commercial service definition. BDS B3 and Galileo E6
will be provided through future firmware upgrade. (2) Accuracy and reliability are determined under open sky, free of
multipaths, optimal GNSS geometry and atmospheric condition. Performances assume minimum of 5 satellites, follow
up of recommended general GPS practices. (3) Typical observed values. (4) Battery life is subject to operating
temperature.

© 2021 i Huace ion Technology Ltd. All rights reserved. The CHC and CHC logo are trademarks of
Shanghai Huace Navigation Technology Limited. All other trademarks are the property of their respective owners.
Revision September 2021.

WWW.CHCNAV.COM | SALES@CHCNAV.COM

CHC Navigation Headquarter CHC Navigation Europe
Shanghai Huace NavigationTechnology Ltd.
599 Gaojing Road, Building D,

Shanghai, 201702, China ,

+86 21 54260273

Infopark Building , Sétany 1, 1117
Budapest, Hungary

+36 20 235 8248 +36 20 5999 369
info@chcnav.eu

CHC Navigation USA LLC

6380 S. Valley View Blvd Suite 246
Las Vegas, NV 89118 USA

+1 480 399 9533

CHC Navigation India

409 Trade Center, Khokhra Circle,
Maninagar East, Ahmedabad,
Gujarat, India

+91 90 99 98 08 02



DRONE UAV

PHANTOM 4 PRO V2
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4K 1
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4K/60 fps Sensor de 1 pulgada Obturador mecanico
I\
N &
Deteccion de obstaculos Sistema de transmision Tiempo de vuelo méx.
en 5direcciones OcuSync 2.0 de 30 minutos

Gracias a un sensor CMOS de 1 pulgada que graba videos 4K a 60 fps y captura fotos de 20 MP, el

Phantom 4 Pro V2.0 otorga a los cineastas una gran libertad creativa. El sistema de transmisién

OcuSync 2.0 HD asegura una conectividad estable y fiable, la deteccién de obstdculos en cinco

direcciones garantiza seguridad adicional y su control remoto con pantalla integrada proporciona

mayor precisién y control. Ademds, la amplia gama de funciones inteligentes facilita todavia mds
el vuelo.



POTENTE RENDIMIENTO AEREO

La cdmara de a bordo incluye un sensor CMOS de 1
pulgaday 20 MP, y un obturador mecdnico, que elimina
la distorsion del obturador. Su sensor avanzado y su
impresionante procesamiento permiten capturar
hasta el mds minimo detalle y proporcionan los datos
de imagen necesarios para una posproduccion
avanzada. La cdmara del Phantom 4 Pro V2.0 cuenta
con un objetivo gran angular f/2.8 para tomar videos
y fotos con un mayor nivel de detalle. Esto permite
conseguir imdgenes nitidas y vividas sin perder la
precisién cromdtica.

PHANTOM 4 PRO

PHANTOM 4

i
I
I
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VIDEO PROFESIONAL A 4K

El sistema de procesamiento de video mejorado permite
capturar videos en Cinema 4K a 100Mbps, para asi x
disfrutar de una alta resolucién en cdmara lenta. Graba -
en el modo D-Log y con el cédec H.265 para capturar

imdgenes optimizadas.

100MBPS 4K/60FPS D-LOG
RATIO DE BITS RATIO DE FOTOGRAMAS PERFILDE COLOR



OBTURADOR MECANICO PRECISO

Ademds de preciosos paisajes, las imdgenes aéreas permiten disfrutar de nuevos puntos de vista en

diferentes situaciones, como en una carrera de coches o en una colorida celebracién. El obturador

mecdnico se usa para eliminar la distorsion del obturador al tomar imdgenes de objetivos en rdpido

movimiento o cuando se vuela a mucha velocidad. El obturador electrénico incluye el modo rafaga, que
permite disparar 14 fps a 20 megapixeles para capturar el momento perfecto.

POTENTE RENDIMIENTO DE VUELO

Los diferentes modos de vuelo del Phantom 4 Pro V2.0 hacen que volar y credr sea una experiencia

sencilla y cémoda. La posibilidad de cambiar de modo de vuelo permite que los pilotos adaptarse a sus

necesidades, tanto si buscan fluidez, como simplicidad o velocidad. Gracias a los intuitivos controles y a
una velocidad méxima de 72 km/h, realizar tomas dificiles es mds fdcil que nunca.




SEGURIDAD DE VUELO INTEGRAL

FlightAutonomy es un avanzado sistema de inteligencia aérea y automatizacion del vuelo que proporciona

a los cineastas la confianza necesaria para capturar imdgenes mds complejas. La vista en tiempo real

del entorno y el mapa en 3D proporcionan datos cruciales. Al mismo tiempo, las IMU redundantes vy las

brdjulas supervisan los datos criticos y descartan posibles errores, mejorando drdsticamente la fiabilidad

del vuelo. La deteccion de obstdculos en cinco direcciones mejora la seguridad y la experiencia de vuelo
global.
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BATERIA DE VUELO INTELIGENTE

o ot Al alcanzar la bateria minima necesaria para
recorrer la distancia de regreso al punto de
origen, el piloto recibird una alerta. El avanzado
sistema de gestion de la bateria es capaz de

[ \ evitar la sobrecarga y el exceso de descarga.

" - =t Al almacenarlas durante un largo periodo, las

. ’ . y | baterias se descargardn para mantenerse en
| buen estado.



TRANSMISION DE IMAGEN EN HD OCUSYNC 2.0

El control remoto del Phantom 4 Pro V2.0 usa la transmision de video OcuSync 2.0, que utiliza la tecnologia

de multiplexion por divisién de tiempo para enviar la sefial de control y recibir la sefial de video al mismo

tiempo, lo que permite una transmisién en directo a 1080p a una distancia de hasta 8 km.[3] Compatible

con 24 GHz y 5.8 GHz, OcuSync V2.0 busca la frecuencia de banda con menos interferencias para

mantener una transmision estable. Para una experiencia adn mds inmersiva, OcuSync 2.0 se conecta a
las DJI Goggles de forma inaldmbrica.
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INTUITIVO CONTROL REMOTO

La pantalla ultrabrillante de 5.5” hace que los colores sean mds vivos y fécilmente visibles incluso con
luz solar directa. Cuenta con la aplicacion DJI GO 4 integrada en la pantalla, por lo que no se necesita un
dispositivo mavil. La integracién de diferentes puertos y una autonomia de 5 horas hacen del Phantom 4
Pro V2.0 una soluciéon de imagen aérea muy completa.

............................

GL300K: GL30O0L:
PANTALLA INTEGRADA PARA TABLETAS
Y SMARTPHONES



AERONAVE

Peso (bateria y hélices incluidas)
Tamaiio diagonal (hélices excluidas)

Velocidad madx. de ascenso
Velocidad max. de descenso

Velocidad maéx.

Angulo de inclinacién maéx.

Velocidad angular max.

Altura max. de servicio sobre el nivel del mar
Resistencia max. al viento

Tiempo max. de vuelo

Rango de temperatura de funcionamiento
Sistemas de posicionamiento por satélite

Rango de precisién de vuelo estacionario

ESTABILIZADOR

Estabilizacion

Intervalo controlable

Velocidad angular madx. controlable

Intervalo de vibracion angular

CARGADOR

Voltaje

Potencia nominal

13759
350 mm

Modo S: 6 m/s
Modo P; 5 m/s

Modo S: 4 m/s
Modo P: 3 m/s

Modo S: 72 km/h (45 mph)
Modo A: 58 km/h (36 mph)
Modo P: 50 km/h (31 mph)

Modo S: 42°
Modo A: 35°
Modo P: 25°

Modo S: 250°/s
Modo P: 150°/s

6000 m (19685 pies)

10 m/s

aprox. 30 minutos

de 0 a 40 °C (de 32 0 104 °F)
GPS/GLONASS

Vertical:

+0.1 m (con posicionamiento visual)
+0.5 m (con posicionamiento por GPS)
Horizontal:

+0.3 m (con posicionamiento visual)

+15 m (con posicionamiento por GPS)

3 ejes (inclinacién, mov. vertical y rotacion)
Inclinacién: -90° a 30°
Inclinacion: 90°/s

+0.02°

174V
100 W



SISTEMA DE VISION

Sistema de vision

Rango de velocidad

Rango de altitud

Rango de funcionamiento

Rango de deteccion de obstdculos

Campo de visién (FOV)

Frecuencia de deteccion

Entorno de funcionamiento

Sistema visual frontal
Sistema visual trasero
Sistema visual inferior

<50 km/h (31 mph) a 2 m (6.6 pies) del suelo
0-10m (0- 33 pies)

0-10 m (0- 33 pies)

0.7- 30 m (2 - 98 pies)

Frontal: 60° (Horizontal), £27° (Vertical)

Trasero: 60° (Horizontal), +27° (Vertical)

Inferior:70° (de frente y hacia atrds), 50° (aizquierda
y derecha)

Frontal: 10 Hz
Trasero: 10 Hz
Inferior: 20 Hz

Superficie con un patrén definido y una iluminacion
adecuada (lux >15)

SISTEMA DE DETECCION POR INFRARROJOS

Rango de deteccién de obstdculos
Campo de visién (FOV)
Frecuencia de deteccion

Entorno de funcionamiento

BATERIA DE VUELO INTELIGENTE

Capacidad

Voltaje

Tipo de bateria

Energia

Peso neto

Rango de temperatura de carga

Potencia de carga max.

0.2-7cm (0.6 - 23 pies)
70° (horizontal), £10° (vertical)
10 Hz

Superficie con reflexion difusa y reflectividad
>20 % (como paredes, drboles, personas, etc.)

5870 mAh

152V

LiPo 45

89.2 Wh

4689

De 5 a 40 °C (de 41 a 104 °F)

160 W



CAMARA

Sensor

Objetivo

Rango ISO

Velocidad obturador mecdnico
Velocidad del obturador electrénico

Tamaiio de imagen

Tamafho de imagen de video

Modos de fotografia

Modos de video

Tasa de bits max.

Sistemas de archivo compatibles
Foto

Video

Tarjetas SD compatibles

Rango de
funcionamiento

temperatura de

12.3” CMOS
Pixeles efectivos: 20 MP

FOV 84° 88 mm [ 24 mm (formato equivalente a 35 mm)
f/2.8 - f/Nl, enfoque a1 m - e

Video:

100 - 3200 (auto)
100 - 6400 (manual)
Foto:

100 - 3200 (auto)
100 - 12800 (manual)

8-1/2000 s
8-1/8000 s

3:2 Proporcion de imagen: 5472x3648
4:3 Proporcion de imagen: 4864x3648
16:9 Proporcion de imagen: 5472x3078

4096x2160 (4096x2160 24/25/30/48/50p)
3840%2160 (38402160 24/25/30/48/50/60p)
2720x1530 (2720x1530 24/25/30/48/50/60p)
1920%1080 (1920x1080 24/25/30/48/50/60/’1020p)
1280x720 (1280x720 24/25/30/48/50/60/120p)

Disparo unico

Disparo en réfaga: 3/5/7/10/14 fotogramas

Exposicién automdtica en horquillado (AEB), 3/5 horquillas
de exposicion a 0.7 EV bias

Intervalo: 2/3/5/7/10/15/20/30/60s

H.265

C4K:4096x%2160 24/25/30p @100Mbps
4K:3840%2160 24/25/30p @100Mbps
2.7K:2720x1530 24/25/30p @65Mbps
2.7K:2720x1530 48/50/60p @80Mbps
FHD:1920x1080 24/25/30p @50Mbps
FHD:1920x1080 48/50/60p @65Mbps
FHD:1920x1080 120p @100Mbps
HD:1280x720 24/25/30p @25Mbps
HD:1280x720 48/50/60p @35Mbps
HD:1280x720 120p @60Mbps

100 Mbps

FAT32 (<32 GB): exFAT (> 32 GB)
JPEG, DNG (RAW), JPEG+DNG
MP4/MOV (AVC/H.264; HEVC/H.265)

microSD, Capacidad mdx.: 128 GB
Velocidad de escritura 215MB/s, necesaria clase 10 0 UHS-1

De 0 a 40 °C (de 32 a 104 °F)



CONTROL REMOTO

Frecuencia de funcionamiento

Distancia de Transmisién Max.

Rango de temperatura de
funcionamiento

Bateria

Potencia del transmisor (PIRE)

Corriente de funcionamiento

Puerto de salida de video

Soporte para el dispositivo moévil

2400 - 2483 GHz y 5725 - 5850 GHz

2400 - 2483 GHz, 5725 - 5850 GHz (sin obstdculos, libre
de interferencias)FCC: 8000 m

CE: 5000 m

SRRC: 5000 m

MIC: 5000 m

De 0 a 40 °C (de 32 a1 104 °F)

6000 mAh LiPo 2S

2.400-2.483 GHz
FCC: 26 dBm
CE: 20 dBm
SRRC: 20 dBm
MIC: 17 dBm
5.725-5.850 GHz
FCC: 26 dBm
CE:14 dBm
SRRC: 20 dBm
MIC: -

12 A@7.4 V

GL300K: HDMI
GL300L: USB

GL300K: Pantalla integrada (5.5-pulgadas, 1920x1080,
1000 cd/m2, sistema Android, 4 GB RAM +16 GB ROM)
GL300L: Tabletas y smartphones

APLICACION/RETRANSMISION EN DIRECTO

Aplicacién mévil

Frecuencia de funcionamiento de la
retransmision en directo

Calidad de la retransmision en directo

Latencia

0.2-7cm (0.6 - 23 pies)
70° (horizontal), £10° (vertical)

10 Hz

Superficie con reflexion difusa y reflectividad
>20 % (como paredes, drboles, personas, etc.)



All New DJI GO

Go Beyond Yourself

DJIGO 4

Captura el mundo desde arriba. DJI GO
4.0 ha sido optimizado para todos los
dltimos productos de DJL.

€li PHANTOM 4 PRO ~
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Para drones desde PHANTOM 4 " Kgng’aé?’c;:_‘ee

Estos incluyen Phantom 4, Mavic Pro, Phantom 4 Pro e Inspire 2.

Proporciona transmisiéon de imdgenes casi en tiempo real y -

ajustes de configuracién de la cdmara, asi como edicién y uso b’ GETITON

compartido de imdgenes aéreas. Google Play

Caracteristicas: '

« Pdgina de inicio y interfaz de usuario completamente
nuevas.

+ Transmision de imdgenes HD en tiempo reall.

+ Ajuste de la configuracion de la cdmara.

« Interfaz de reproduccion.

+ actualizada Editor actualizado con interfaz de usuario
mejorada.

« Mas plantillas y pistas de musica en el editor.

+ Cdémoda descarga, edicién y uso compartido de videos
Transmision en vivo integrada.

« Grabacién de datos de vuelo casi en tiempo real.

Deceptively Simple All The World

More Than Meets The Eye In My Eyes

In-Flight (GPS) ops *iil ®) @l HDal FA79
o 1523

o ows = -
+0.3 AUTO | 1080P/24 Vivid el L




DJI PILOT

DJI Pilot ayuda a los usuarios a realizar una variedad de
escenarios de operacion de aeronaves, COmo Mmapeo déreo,

topografia y mas.

Compatible con los mas recientes drones para
empresa de DJI.

Ademds de una amplia gama de aplicaciones en el campo,
Pilot ofrece a nuestra aeronave una funcionalidad superior,
que incluye una transmision de imdgenes en tiempo real
fluida, maniobras fdciles y un uso conveniente de la cdmara
y control de reproduccion.

La planificacidon de misiones de vuelo ahora es mds rdpida,
mds simple y mds completa que nunca, con funciones como
agregar puntos de referencia, establecer tareas de puntos
de referencia y planificar tareas de reconstrucciéon 3D vy
fotografia oblicua. Ya sea que esté realizando inspecciones
de lineas eléctricas, garantizando la seguridad publica o
inspeccionando su proximo sitio de construccion, DJI Pilot es
la opcidn correcta para hacer el trabajo bien y a tiempo.

FLY SAFELY

#  Download on the

¢ App Store

GET ITON
p’ Google Play




DJI ASSISTANT 2

El software DJI Assistant 2 contiene ajustes adicionales y
utilidades para todos los equipos de DJI, tales como drones,
cardanes y cdmaras. Con el DJI Assistlant 2, usted tiene opciones
para cargar datos de vuelo, informacion de caja negra, calibrar
sus sensores de visién y actualizar su firmware.

® il Assistant 2

< am mavicar

(%) Firmware Update

(@ Calibration

o o0

3 simulator

© Flight mode reset

100%

Actualizaciéon en un clic

Se pueden actualizar a la vez con un solo clic en DJI
Assistant 2 o DJI Pilot el control remoto, el dron, las
cargas Utilesl4!, el médulo RTK y la estacion base RTK.
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CONTENIDO

O 1 ¢Por qué Wingtra? 1

O 2 Preguntas frecuentes sobre Precision* 2
O 3 Especificaciones técnicas de WingtraOne 3

Equipo

Volando con vientos fuertes*

Operaciones

Tiempo de vuelo, cobertura y tiempo de trabajo*
Resultados

Software y Tablet

Enlace de datos

Bateria

Cargador de bateria

Especificaciones técnicas de las cdmaras 10
Cdmaras disponibles
Cdmaras RGB

Cdmaras especiales

*

Las secciones azules en este folleto te ayudardn a entender las complejidades de las operaciones con drones y cémo el ambiente
y la arquitectura de la mision influyen en el desempeno y el resultado del drone. Por lo tanto, recomendamos que las leas

cuidadosamente. En caso de cualquier inquietud, por favor contacta a Wingtra en support@wingtra.com
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¢(POR QUE WINGTRA?

¢Por que

®

1 cm de precision rigurosa

Con una cdmara Sony RX1IR Il de fotograma completo
y de 42 MP y un receptor multifrecuencia PPK GNSS,
WingtraOne ofrece la mejor precision rigurosa de su

clase de hasta 1 cm.

®

Este nivel de precisiéon es alcanzable bajo
condiciones 6ptimas, en superficies rigidas,
utilizando una estacién base o datos de
correccion desde una red CORS. Los resul-
tados pueden ser validados con puntos de
control de alta precisién. Revisa las pregun-
tas frecuentes sobre precision en la pagina

siguiente para mads detalles.

™

Despegue y aterrizaje vertical (VTOL)

Vuela por todas partes y evita danar tu drone con
aterrizajes de panza. WingtraOne es capaz de
despegar y aterrizar como un helicoptero y volar

como una aeronave de ala fija.

VTOL vs. Ala Fija

‘o oo

\ﬂ\)\%V

©

42 MP y GSD de 0,7 cm [ px

La mejor calidad de imagen en la industria para

mapas de calidad superior y gran precision.

El mejor GSD posible

Cdmara Sony RX1RIl de 42 MP
(con un drone WingtraOne)

GSD:0,7cm / px

Otras camaras de 20 MP
GSD:2,55¢cm / px

Cada aterrizaje es seguro, El drone se deteriora con cada

incluso luego de varios aterrizaje y tiene el riesgo de

aterrizajes sobre piedra

\
e
==

Facil de pilotear como un

romperse sobre un terreno

\»

Se requieren habilidades de

multicéptero

9

Ahorra tiempo

piloto de ala fija

En un vuelo, WingtraOne puede mapear casi dos veces
mds en comparacion con un drone convencional de ala
fija y aproximadamente 14 veces mds al compararse con
drones multirotores.

Mismo GSD de 1,2 cm / px

Multirotores de

WingtraOne RX1R

Otros drones de ala

Il 42 MP fija de 20 MP 20 MP
Cobertura Cobertura Cobertura
110 ha 70 ha 8 ha
Altitud Altitud Altitud

Q3 m 57m L4 m



02 DESCARGO DE RESPONSABILIDAD DE LA PRECISION (PREGUNTAS FRECUENTES)

Preguntas Frecuentes

sobre Precision

¢Te preguntas cémo se evalué la precision rigurosa de 1 cm de Wingtra y cémo se validaron los resultados? A con-

tinuacion, encontrards un resumen de las preguntas mds frecuentes que nos hacen con respecto a la precision. Para

tener el panorama completo, por favor lee el documento técnico disponible en wingtra.com/drone-survey-accuracy

¢Qué equipamiento fue utilizado para llevar a cabo el
levantamiento?

Drone WingtraOne PPK con una cdmara Sony RX1R |l
de 42 MP.

¢Se utilizaron PAFs para el procesamiento?

No, no utilizamos PAFs (puntos de apoyo
fotogrameétricos) para el procesamiento, ya que el
software de fotogrametria es sensible a la exactitud
y la distribucion de los PAFs, por ejemplo: puede

introducir tensiones en el bloqueo de ajustes.

®

Los objetivos en el campo con ubicaciones
conocidas se conocen como puntos de apoyo
fotogramétricos en el campo (PAFs), al
utilizarse para georreferenciacion, o también
se les conocen como puntos de referenciq,
cuando sélo se utilizan para validar la
exactitud luego de la georreferenciacion.
Hemos utilizado puntos de control, que no
tienen influencia en el resultado (nube de

puntos, ortomosaicos, etc).

¢Qué tan precisamente fue validada la precisiéon?
Llevamos a cabo dos pruebas independientes en
EEUU y en Suiza. En Suiza, utilizamos un conjunto de
cinco puntos de control del Instituto de Geodesia y
Fotogrametria en la Escuela Politécnica Federal de
Zurich. Con propdsitos de investigacion, el instituto
definid las ubicaciones de estos puntos a menos de
2 mm de precision horizontal y 4 mm de precision
vertical. Su exactitud estd basada en una red de alta
precisiéon que combina las estaciones totales y las
mediciones estdticas de hace mucho tiempo del
GNSS. Estas mediciones son luego integradas a un
modelo estocdstico que toma en cuenta la exactitud
de cada dispositivo.

En Estados Unidos (Phoenix), Wingtra utilizo

dos antenas de Topcon. Una fue
configurada como una estacién base y estuvo
registrando durante unas tres horas. La segunda
fue configurada como un explorador utilizando los

datos de correccion desde la base local para medir

maestria, HES-SO, Yverdon, Suiza.

los nueve puntos de control. Debido a la pequeria
base de referencia entre el explorador y la estacion
base las coordenadas fueron definidas a un nivel de
subcentimetros con relacién a la base.
¢Qué medida de precision estuvieron utilizando?
Utilizamos una raiz del error cuadrdtico medio (RECM)
en cinco (ETH) y nueve (Phoenix) puntos de control, en
donde medimos no sélo uno, sino los 14 vuelos.
¢Es esta exactitud vdlida para cada punto de la nube
de puntos?
Debido a la calidad variable de la fotogrametria, sélo
podemos calificar los puntos de control validados
para alcanzar este nivel de exactitud y no en todos
los puntos de la nube de puntos. Algunos puntos
individuales podrian tener una exactitud variable que
puede observarse como ruido en la nube de puntos
(por ejemplo, sobre el asfalto o cerca al agua).
¢En qué GSD fue basada su exactitud?
0,8 cm
¢Cdémo estdan extrayendo la posicién de los puntos de
control? ¢Ortofotografia, nube de puntos, DEM, o una
mezcla de los anteriores?
Los puntos de control son medidos manualmente
en la triangulacion aérea, y son parte de los puntos
de amarre (= puntos gruesos de nubes). Este es el
meétodo comun que se basa en el software SfM usual.
¢Se trata de una afirmacidén de exactitud con
respecto al CRS global o local?
Todos los cdlculos se han hecho en WGS84 vy
CH1903+, siendo este ultimo local, pero derivado de
CHTR®S y ETRS89, los cuales son globales.
¢Es esta afirmacidn de exactitud vdlida para peso,
plan o 3D?
La afirmacion de precision de 1 cm se refiere a la
precision horizontal. Como bien se sabe a partir de la
tecnologia de GPS y los algoritmos de fotogrametria,
la precisioén vertical se encuentra entre dos y tres
veces la precision horizontal.
¢Dénde puedo obtener mds detalles?
Puedes leer el documento técnico y descargar los
datos sin procesar en

O contdctanos en support@wingtra.com

para mds preguntas.

Januth, T. (2017)“Validacién robot con el sistema QDaedalus: integracion de un robot en un marco de referencia global.” Tesis de


https://drive.google.com/file/d/1W6lvV0x9l5-QweMSDdqLcg8TkurHPFRm/view
https://www.topconpositioning.com/gnss/integrated-gnss-receivers/hiper-v#panel-product-specifications
https://wingtra.com/drone-survey-accuracy/wingtra-white-paper-reaching-1cm-drone-survey-accuracy/
https://wingtra.com/drone-survey-accuracy/wingtra-white-paper-reaching-1cm-drone-survey-accuracy/
mailto:support%40wingtra.com?subject=
https://drive.google.com/file/d/1W6lvV0x9l5-QweMSDdqLcg8TkurHPFRm/view
https://drive.google.com/file/d/1W6lvV0x9l5-QweMSDdqLcg8TkurHPFRm/view

ESPECIFICACIONEH

ingrque

Equipo

Tipo de drone Despegue y aterrizaje vertical sobre la cola VTOL
Maximo peso al despegar 4.5 kg

Peso (vacio) 3,7 kg

Maximo peso de carga util 800 g

Envergadura del ala 125 cm

Dimensiones de WingtraOne

125 x 68 x 12 cm (sin soporte del medio)

Dimensiones del estuche para el piloto

57 x 37 x 20 cm, 8,6 kg

Capacidad de la bateria

Dos baterias de 99 Wh (requiere un par de baterias)

Tipo de bateria

lon-litio, tecnologia de bateria inteligente, en cumplimiento con la
UN3481

Luces de Posicion (opcional)

Verde y Roja en la punta de las alas

Enlace de radio

Bidireccional de 10 km en linea directa de vision. Ten en cuenta que
los obstdculos reducen el rango

GPS a bordo

Redundante, utilizando GPS, Glonass vy listo para el rango de frecuen-
cias de Galileo y Beidou: 1561,098 MHz / 157542 MHz / 1602,00 MHz

Dimensiones del estuche rigido de viagje
(opcional)

137 x 67x 23 cm

Peso del estuche rigido de vigje
incluyendo el drone

18,6 kg



Operatividad

Velocidad del vuelo

Velocidad operativa de crucero 16m/s

Resistencia al viento

Maximo tiempo de vuelo

Temperatura

Maxima altitud de despegue sobre
el nivel del mar

Clima

Puntos de apoyo fotogramétricos
requeridos

Precision del aterrizaje automatico

*

6/3m/s
6/25m/s

Ascenso / descenso en crucero
Ascenso / descenso en vuelo estdtico

Hasta vientos con velocidades de 8 m / s; velocidades del viento me-
didas en el suelo de 8 m/s corresponden a aproximadamente 10 m/s
de viento superficial

Hasta 59 minutos

Mira la siguiente pagina o
knowledgewingtra.com/es/tiempo-de-vuelo-cobertura para saber
que tiempo de vuelo esperar bajo diferentes condiciones de vuelos.

-10° C a 40° C

2500 m; con hélices de gran altitud es posible despegar desde
4800 m y volar hasta 5000 m. s. n.m.

IPS4, no se recomienda volar con niebla, lluvia y nieve

No (con opcién de PPK);
se recomienda utilizar 3 puntos de control para verificar la precision

<5m

Medicién con la herramienta para medir el viento del estuche del piloto—aproximadamente 2 m sobre el suelo (sosten la

herramienta sobre tu cabeza para medir; no midas cerca de objetos grandes como edificios o drboles).

** Como se indica en la mayoria de los prondsticos meteorolégicos—aproximadamente 10 a 20 metros sobre el suelo



https://knowledge.wingtra.com/es/tiempo-de-vuelo-cobertura
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ESPECIFICACIONES TECNICAS: WINGTRAONE

Tiempo de vuelo, cobertura y tiempo del trabajo

El tiempo mdximo de vuelo probado de WingtraOne es de 59 minutos. Sin embargo,
el tiempo de vuelo de cualquier drone estd influenciado por diferentes factores, por

lo que éste no serd uniforme durante las diversas misiones. La cobertura y el tiempo

de trabajo también estdn influenciados por mds factores que sélo el tiempo de

vuelo, concretamente, la velocidad del vuelo y la carga atil.

Tiempo de vuelo

© Carga atil

El utilizar una carga util mds pesada reduce el
tiempo de vuelo. Por ejemplo, al cambiar de una
cdmara QX1 de 20MP con un lente de 20 mm vy
sin médulo PPK a una cdmara RX1R I mucho mds
pesada y con un modulo PPK, el tiempo de vuelo
se reduce de 59 a 52 minutos. Sin embargo, a 3 cm
/ px de GSD, RX1R Il cubre 400 ha en 52 minutos,

aunque la cdmara QX1 cubre 310 ha en 59 minutos.

Asi que aunque el tiempo de vuelo es mds corto
con la RX1R Il, acabards tu trabajo mucho mds

rdpido.

Altitud sobre el nivel del mar .

A medida que el aire se vuelve mds delgado con
el incremento de la altitud sobre el nivel del mar,
el tiempo de vuelo del drone se verd reducido. Sin
embargo, la cobertura que obtienes durante el
tiempo de vuelo, sigue dependiendo altamente de
la carga Util que usas a cada altitud respectiva.
Por ejemplo, la cdmara RX1R Il con un moédulo PPK
cubre 350 ha en 40 minutos a 2000 m sobre el

nivel del mar (con 3 cm / px de GSD). En contraste,

la cdmara QX1 cubrird menos al volar durante 59
minutos sobre el nivel del mar. Asi que incluso con
un tiempo mds corto del RX1R Il, obtendrdas mds

datos.

Vuelo de transicion .

En tanto que WingtraOne utiliza significativamen-
te mds energia durante el vuelo estacionario, la
altitud de transicion afecta el tiempo de vuelo. Una
mayor altitud de transicion resultard en un tiempo

de vuelo reducido.

Viento .

Con vientos mds fuertes, los drones consumen
mds energia al volar y aterrizar, lo que significa que
las misiones terminardn con tiempos de vuelos

mds cortos.

Temperatura .

En tanto que las temperaturas influencian la
densidad del aire, esto impactard directamente el
tiempo de vuelo. Generalmente, las temperaturas

mds altas significan tiempos de vuelos menores.

Carga util y Altitud de Tiempo Velocidad Mdxima cobertura Mdxima cobertura a
opcion PPK despegue sobre  maximo crucero con 120 m
el nivel del mar  de vuelo GSD de 3 cm/px
X1 /2
QX /20 mm 0-500 m 59 min 16m/s 310 Ha 270 Ha / GSD 2,6 cm / px
sin PPK
X1 /20
QX1 /20 mm 2000 m 47 min 18m/s 270 Ha 240 Ha / GSD 2,6 cm / px
sin PPK
RX1R Il + PPK 0-500 m 52 min 16m/s 400 Ha 210 Ha / GSD 1,5 cm / px
2000
RX1R Il + PPK " 40 min 18m/s 350 Ha 180 Ha / GSD 1,5 cm / px

Condiciones de referencia: un vuelo, 20 m de altitud de transicion, 1,2 km es la distancia mds lejana del inicio, <1 m / s de viento,

temperatura del aire de 15°C, 60 % de solapamiento lateral, hélices estandar. Para mads detalles, visita
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Cobertura

La cobertura es el drea del suelo sobre la que estds
haciendo el trazado de un mapa en un unico vuelo.
Para la mayoria de las aplicaciones, la cobertura por
vuelo es mucho mds importante que el tiempo de
vuelo. Esto estd influenciado por resolucion, altitud
de vuelo, tamano del sensor, asi como solapamientos

laterales y frontales.

Tiempo de trabajo

Al final del dia, no se trata sélo del tiempo de vuelo,
sino de qué tan rapido puedes adquirir los datos en
un drea determinada. Al compararse con los mul-

ticopteros, WingtraOne puede adquirir datos hasta

14 veces mds rdpido. Al compararse con la mayoria

Multicopteros

= O

10-14 " 1h

WingtraOne

Comparacién del tiempo de captura de datos entre drones
multicopteros y WingtraOne. Hasta 14 veces mds rdpido
significa que un trabajo de captura de datos de una hora en el
campo con WingtraOne equivale de 10 a 14 horas en el campo

con un multicoptero.

ESPECIFICACIONES TECNICAS: WINGTRAONE

La cdmara RX1R Il puede abarcar mds drea a 3 cm/px
de GSD en 40 minutos, de lo que puede abarcar la
cdamara QX1 en 59 minutos. Por otro lado, si tienes que
volar 120 m, QX1 abarca mds drea que RX1R Il, pero
también te da un GSD mucho mds bajo de 2,6 cm /px,
en comparacion a 1,5 cm /px GSD de RX1R II. Por lo
que elegir la configuracion apropiada para tu caso de

uso y entorno es de mdxima importancia.

de las aeronaves de ala fija es el doble de rdpido. En
muchos casos, la cadmara y configuracion apropiada
pueden proporcionarte los datos que necesitas con
mayor rapidez, incluso si el tiempo de vuelo puede ser

mds corto.

Ala fija estandar

B

2N 1h

WingtraOne

Comparacién del tiempo de captura de datos entre drones y
WingtraOne. Hasta 2 veces mds rédpido significa que un trabajo
de captura de datos de una hora en el campo con WingtraOne

equivale a 2 horas en el campo con un drone estdndar de ala fija
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ESPECIFICACIONES TECNICAS: WINGTRAONE

Resultados

Cobertura mdxima prevista en un QX1 + RX1R Il de 270 ha 2.6 cm/px GSD
vuelo de 120 m de altitud sobre el punto 20 mm 210 ha 1.5 cm/px GSD
de despegue *

Mdxima cobertura prevista en un vuelo QX1 + RX1IR I 310 ha 141 m de altitud
a3cm /pxdeGSD * de 20 mm 400 ha 234 m de altitud

El GSD mas bajo posible

altitud con Sony RX1R I
altitud con Sony QX1

O7cm /pxaS5m
14 cm/pxa6d58m

Precision del mapeo con PPK (sin PAF)

+ Precision rigurosa (RMS) horizontal: hasta 1 cm
con RXIR I

+ Precision relativa

vertical: hasta 2 cm
horizontal: hasta 0,003 %

Precisiéon del mapeo sin PPK (sin PAF)

Software y Tablet

3a5Sm
horizontal 0,15 %

+ Precision rigurosa (RMS)
+ Precision relativa

Software de planificacién de vuelo
y control de misiones

WingtraPilot

Tablet (suministrada)

Enlace de datos y sistema de CR

Tablet robusta Samsung Galaxy Tab Active 2, resistente al agua y al
polvo, certificacién MIL-STD-810, preinstalada; interfaces al médulo
de telemetria y controlador manual de respaldo

Enlace de datos Sistema de CR

Nombre del médulo

Telemetria de WingtraOne 24 FrSky Taranis X?D Plus

Funcién principal

Conexion telemétrica para Comandos del piloto

funcionamiento remoto

Rango de frecuencia de la telemetria

24016 a 24776 GHz 2,405 a 2474 GHz

Ancho de banda ocupado

6.0MHz 690 MHz

Modo de operacién

FHSS (Espectro ensanchado por salto de frecuencia)

Rango de datos tipico

576 kb /s

Potencia de transmisién
(Potencia radiada aparente)

198 dBm 195 dBm

Mdaximo rango probado

10 km de linea de visién indirecta, ten en cuenta que los obstdculos
reducen el rango

@

Espaciado del candl 1,0Mhz 1,5 Mhz

Ndmero de canales 76 47

Ancho de banda del canal Bajo 400 kHz Bajo 450 kHz
Alto 280kHz Alto 200 kHz

Método de modulacién GFSK 2-FSK

En caso de muchos obstdculos en la linea de visién o de misiones BVLOS, puedes incrementar el

pardmetro del tiempo de espera de la pérdida de conexidén en WingtraPilot. Esto define el tiempo

mdximo en que se tolera la pérdida de la conexién antes de que la misién sea abortada. Por lo tanto,

las misiones podrdn continuar, incluso si no hay conexién de telemetria.

Condiciones de referencia: 20 m de altitud de transiciéon, 1,2 km como distancia mdéxima del inicio, viento de < 1m / s, temperatura

del aire de 15°C, 60 % de solapamiento lateral; maxima altitud de despegue — 500 m sobre el nivel del mar.
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Bateria

ESPECIFICACIONES TECNICAS: WINGTRAONE

Nombre del médulo

Bateria 2 de Wingtra

Nombre comercial

Bateria de iones de litio

Numero del modelo

100034202

Capacidad de la bateria

99 Wh (requiere un par de baterias)

Tipo de bateria

lones de litio, tecnologia de bateria inteligente, en conformidad

con la ONU; apropiada para ser cargada como equipaje de
mano

Indicador de estado de la carga

Indicador de carga integrado de S niveles

Carga inteligente

Equilibrio automdtico de celdas

Contenido de energia nominal

99 Wh

Voltaje nominal

144V

Carga nominal

75 A, 16,8V de corte

Descarga nominal

35 A, 12V de corte

Tipo de celda

Samsung_INR_18650_25R

Configuracién

Configuracion 4s 3p

Tiempo de carga

1h

Maxima descarga continua

35 A

Dimensiones de la bateria

80 x 60 x 75 mm

Peso de la bateria

604 g

Temperatura de funcionamiento (despegue)

10°Ca40°C

Temperatura de funcionamiento (en vuelo)

10 ° C a 60 ° C El drone automdticamente regresard al
inicio en caso de que la temperatura mdxima de la bateria
sea excedida durante el vuelo.

Temperatura de almacenamiento
(capacidad de recuperacion del 90%)

0°Ca25°C

Proteccién contra golpes

si

Proteccidn al sobrevoltaje

si

Proteccidn contra subtension

si

Proteccién de temperatura

si

Proteccién contra cortocircuitos

si

Ficha de datos de seguridad (FDS)

Disponible a peticion
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ESPECIFICACIONES TECNICAS: WINGTRAONE

Cargador de bateria

Nombre del médulo

Cargador de Wingtra

Tipo de cargador

Cargador doble de ion de litio de CA / CC

Voltaje de entrada CA

110 a 120 V / 220 a 240 V (interruptor manual), 50 / 60Hz

Potencia de entrada CA

350 W

Voltaje de entrada CC

11 a 18 V (opcional, por ejemplo, para cargar desde un
automovil)

Potencia de entrada CC

300 W (posibilidad de potencia reducida)

Modos

Carga / Almacenamiento / Equilibrado

Ciclo de carga

Ciclo CC-CV (corriente constante y tension constante)
estdndar de ion de litio

Tiempo de carga

1h

Maxima corriente de carga

75 A

Tension final de carga

164V (4.1V por celda)

Maxima corriente de descarga

0,6 A

Tensidn final de descarga

3,7V (carga del 30 %)

Salidas adicionales

USBSV/21A

Dimensiones

190 x 140 x 70 mm

Peso

1170 g
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ESPECIFICACIONES TECNICAS DE LAS CAMARAS

Especificaciones

Cdmaras disponibles

técnicas de las
camaras

Cargas utiles modulares

Si, con un solo conector USB-C

Fuente de alimentacion

Baterias de vuelo (13 W)

Proteccidn de la carga util

Si, totalmente integrada en WingtraOne a través de la funcién
de aterrizaje vertical suave

Cargas utiles

+ Sony RXIRII / lente de 35 mm, sensor de fotograma completo,
42 MP, RGB

+ Sony QX1 20 mm (lente Voigtldnder opcional de 15 mm), sensor
APS-C (sistema avanzado de fotografia tipo C), 20 MP, RGB

+ Micasense Rededge, 55 mm, 5 x 1,2 MP, cdmara multiespectral

+ MicaSense Altum, 8 mm, 5 x 3,2 MP, multiespectral y termal
infrarroja

10
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Cdmaras RGB

Nombre de la
cdmara

Sony RX1R Il —
la carga util de mayor
calidad para una exactitud
delcm

Sony QX1 —
carga util profesional para
topografia

Sony QX1 de 15 mm —
un lente de alta calidad para
reconstrucciéon 3D

Especificaciones
técnicas

Lente de 35 mm,
sensor de fotograma
completo,

42 MP

Lente de 20 mm,

sensor APS-C (sistema avan-
zado de fotografia tipo O),

20 MP

Lente Voigtlander de 15 mm,
sensor APS-C (sistema
avanzado de fotografia tipo C),
20 MP

Caracteristicas
de calidad
principales

La exactitud mds alta, mejor

cubrimiento en relaciéon al
GSD, GSD en sub-cm

Alta calidad de imagen,
opciones de lentes flexibles

Alta calidad, mayor cober-
tura con una altitud de vuelo
limitada, opciones de lentes

flexibles
Peso de la cdmara 575g 330 g 600 g
(soporte incluido)
El GSD mas bajo 0,7cm / px L4 cm /[ px 14 cm [/ px

posible

Maxima cobertura
con el GSD mas
bajo

Hasta 100 ha a 57 m de
altitud de vuelo

Hasta 150 ha a 66 m de
altitud de vuelo

Hasta 130 ha a 50 m de
altitud de vuelo

Mdaxima cobertura
al20m

Hasta 210 ha con GSD de
15cm [/ px

Hasta 270 ha con GSD de
2,6 cm / px

Hasta 320 ha con GSD de
34 cm /[ px

Tipo de sensor

Fotograma completo

APS-C (sistema avanzado
de fotografia tipo C)

APS-C (sistema avanzado
de fotografia tipo C)

Tamano del sensor x 359 mm 232 mm 23,2 mm
Tamafho del sensory 24 mm 154 mm 154 mm
Tipo de obturador Obturador de hoja Plano focal Plano focal
Pixeles en x 8000 S456 5456
Pixeles en 'y 5320 3632 3632
Longitud focal de 35 mm 20 mm 15 mm
la lente

Longitud focal 35 mm 30 mm 22,6 mm
(equivalente a

35mm)

Angulo de visién 378° 421° 54.3°
vertical

Angulo de visién 54.3° 60.2° 75.4°
horizontal

Tiempo minimo de 0,6 s 14 s 14 s
disparo

Distancia minima Q6 m 21,6 m 21,6 m

de disparo
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Vision general del GSD en cdmaras RGB

Sony RX1R I Sony QX1 + SEL20F28 Sony QX1 +
Voigtldnder 15Smm

GSD a 120 m de altitud de vuelo 15 cm / px 2,6 cm /[ px 2,6 cm /[ px
Altitud de vuelo 120 m 120 m 120 m
Maxima superposicion frontal 88% 77% 77%
Mdxima cobertura * 210 ha 270 Ha 270 Ha
El GSD mas bajo posible 0,7 cm [ px 14 cm [ px 14 cm [ px
Altitud de vuelo 55 m 66 m 66 m
Maxima superposicion frontal 74% 57% 57.%
Maxima cobertura * 90 ha 150 ha 150 ha
1,5 cm / px de GSD 15 cm / px 1,5 cm / px 1,5 cm/px GSD
Altitud de vuelo 117 m 71m 71m
Maxima superposicion frontal 88% 60% 60%
Maxima cobertura * 210 ha 160 ha 160 ha
3,0 cm / px 3 cm /[ px 3cm/ px 3cm / px
Altitud de vuelo 234 m 141 m 141 m
Maxima superposicion frontal QL% 80% 80%
Maxima cobertura * 400 ha 310 ha 310 ha
6,0 cm / px 6 cm / px 6 cm /[ px 6 cm / px
Altitud de vuelo 468 m 282 m 282 m
Maxima superposicion frontal 95% 90% 90%
Maxima cobertura * 780 ha 610 ha 610 ha
8,0 cm [ px 8 cm / px 8 cm / px 8 cm / px
Altitud de vuelo 624 m 376 m 376 m
Maxima superposicion frontal 95% 93% 93%
Maxima cobertura * 1020 ha 800 ha 800 ha
El GSD mds alto posible 25 cm 25 cm 25 cm
Altitud de vuelo 1950 m 1176 m 1176 m
Maxima superposicion frontal 95% Q5% 95%
Maxima cobertura * 2380 ha 2240 ha 2240 ha

* Condiciones de referencia: 20 m de altitud de transicion, 1,2 km como distancia mdéxima desde el inicio, velocidad del viento de <1 m

/ s, temperatura del aire de 15 ° C, 60 % de solapamiento lateral, altitud de despegue de < 500 m sobre el nivel del mar

12
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Cdmaras especiales

Nombre de la

cdmara

-
u:o°§

J n®

MicaSense RedEdge-MX —
combo avanzado para
agricultura, forestales e
investigacién ambiental de
precision

Sensores termales y multiespectrales sincronizados

de MicaSense Altum para administracion del

agua, deteccion de puntos de calor e investigacion

ambiental

Especificaciones
técnicas

Lente de 55 mm, 5 sensores
multiespectrales individuales
personalizados

Lentes de 8 mm, 5 sensores multiespectrales individuales

personalizados + banda térmica

Caracteristicas
de calidad
principales

Imdagenes multiespectrales de

alta calidad

Imdgenes multiespectrales de alta calidad perfectamente

sincronizadas con imagen térmica

Peso de la cdmara 325¢g 501 g

(incluye DLS 2y

cables)

Rango GSD 6,7a 50 cm 34 a 50 cm / px 5S-bandas multiespectrales de

54 a 800 cm / px de tipo térmico

Cobertura con el
GSD mas bajo

120 ha a 6,7cm / px sobre
una altura de vuelo de 98 m

Q0 ha a 34 cm / px sobre
una altura de vuelo de 80 m

Cobertura a120m

150 ha a 82 cm / px

130 haa S51cm/ px

Tipo de sensor

5 sensores individuales

5 sensores individuales

Sensor térmico

Tamano del sensorx 4,8 mm 7 mm 19 mm
Tamafo del sensory 3,6 mm 52 mm 1.4 mm
megapixeles S5x122 Sx32 002

Tipo de obturador

Obturador electrénico

Obturador electrénico

Obturador electrénico

Pixeles en x 1280 2046 160 lineas
Pixeles eny 960 1544 120 lineas
Longitud focal de 5,5 mm 8 mm 1,8 mm

la lente

Longitud focal 40 mm 40 mm 32 mm
(equivalente a

35mm)

Angulo de vision 36.2° 36° 4Lne
vertical

Angulo de visién 471° 47.3° 57°
horizontal

Tiempo minimo de 1s 115s 115s
disparo

Distancia minima 16 m 184 m 184 m

de disparo
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Vision general del GSD en

MicaSense RedEdge-MX

ESPECIFICACIONES TECNICAS DE LAS CAMARAS

cdamaras especiales

MicaSense Altum

MicaSense Altum

multiespectral térmica
GSD a 120 m de altitud de 8,2 cm 51lcm 8lcm
vuelo
Altitud de vuelo 120 m 120 m 120 m
Mdxima superposicién frontal 75% 77% 81%
Maxima cobertura * 150 ha 130 ha 130 ha
El GSD mads bajo posible 6,7cm 34 cm S4 cm
Altitud de vuelo 28 m 80,1 m 80,1 m
Mdxima superposicién frontal 75% 65% 72%
Maxima cobertura * 120 ha Q0 ha 90 ha
8,0 cm / px 8 cm / px 8 cm 126,6 cm
Altitud de vuelo 117m 187m 187m
Mdxima superposicién frontal 79% 85% 88%
Maxima cobertura * 150 ha 210 ha 210 ha
25,0 cm/px 25 cm 25 cm 396 cm
Altitud de vuelo 367m 583 m 583 m
Mdxima superposicién frontal 95% 95% 95%
Madxima cobertura * 450 ha 620 ha 620 ha
El GSD mas alto posible 50 cm 50,6 cm 800 cm
Altitud de vuelo 733 m 1180 m 1180'm
Maxima superposicion frontal 95% 95% 95%
Mdxima cobertura * 850 ha 1150 ha 1150 ha

* superposicion lateral del 70 %

14
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ANEXO N°2 PROTOCOLOS PROPUESTOS



AUTORIZACION DE TRABAJO

LEVANTAMIENTO DE OBTACULOS

TN

OHLA

Perg

Nro. |

AT-OT-MDS-001

Nro. AUTORIZACION DE TRABAJO:

FECHA :

ESPECIALIDAD :

DESCRIPCION DE TRABAJOS :

RESPONSABLE DE CAMPO :

EVALUACION DEL OHLA:

MS OHLA
FIRMA : FIRMA :
NOMBRE : NOMBRE :
FECHA: FECHA:




FOR-MON-01
Version: 01

=
=
=
= PROTOCOLO CONTROL DE CALIDAD
= MONUMENTO Fecha de emisién:16-03-2021
¢ Perd
PROYECTO:
PLANO DE REFERENCIA: No DE ACEPTACION :TOP-MON-. -
DESCRIPCION: FECHA :
UBICACION:
TRABAJO TOPOGRAFICO A VERIFICAR (MARCAR LOS TRABAJOS A REALIZARSE)
|:| EJES (PI) II:' TRAZOS ":I SECCIONES |:| VERTICES |:| NIVELES
|:| ( PUNTOS DE CONTROL) Il:l VERTICALIDAD Y ALINEAMIENTO |:| LEV. TOPOGRAFICO |:| OTROS
PG: PUNTO GEODESICO / PC: PUNTO POLIGONAL PA: PUNTO AUXILIAR HITO DE CONCRETO SIDNO # DE BALIZAS:
|BM: BENCH MARK CODIGO:
DATOS DE CAMPO
COORDENADAS UTM-WGS84-1 S REFERENCIA/MSNM
PUNTO DE REFERENCIA DESCRIPCION
X Y 4
|EsQUEMAS / DETALLES / GRAFICOS / SKETCH
m m
«—» «—>
o "y ¢ o 7‘n1/' .
| |
| |
m Placa de bronce y m
Varilla de acero corrugado > Varilla de acero corrugado >
de@1/2 X m de@1/2X m
COMENTARIOS / OBSERVACIONES
FIRMAS
TOPOGRAFIA MS TOPOGRAFIA 1 TOPOGRAFIA 2 SUPERVISION
NOMBRE: NOMBRE: NOMBRE: NOMBRE:
FECHA: / / FECHA: / FECHA: / / FECHA: / /




FOR--TOP-01
Version: 01
Fecha de emisién:14-07-2021

=
=
=
= OHLA PROTOCOLO CONTROL DE CALIDAD
Pert TOPOGRAFIA
PROYECTO:
PLANO DE REFERENCIA: No DE ACEPTACION :TOP—-____
DESCRIPCION: FECHA :
UBICACION:
TRABAJO TOPOGRAFICO A VERIFICAR (MARCAR LOS TRABAJOS A REALIZARSE)
|:| EJES (PI) II:' TRAZOS ":I SECCIONES |:| VERTICES |:| NIVELES
|:| BM ( PUNTOS DE CONTROL-ALTIMETRICO) ||:| VERTICALIDAD Y ALINEAMIENTO |:| LEV. TOPOGRAFICO |:| OTROS
PG: PUNTO GEODESICO / PC: PUNTO POLIGONAL PA: PUNTO AUXILIAR CALIBRACION SI D NO # CERTIFICADO / EQUIPO:
IBM: BENCH MARK MARCA/MODELO:
DATOS DE CAMPO
COORDENADAS UTM-GWS84-1__S REFERENCIALES/MSNM
PUNTO DE REFERENCIA PUNTOS DE DESCRIPCION
CAMBIO X % z
|ESQUEMAS / DETALLES / GRAFICOS / SKETCH/CIRCUITOS DE NIVELACION
COMENTARIOS / OBSERVACIONES
FIRMAS
EJECUTOR TOPOGRAFIA REVISOR-1 TOPOGRAFIA REVISOR-2 SUPERVISION
NOMBRE: NOMBRE: NOMBRE: NOMBRE:
FECHA: / / FECHA: / / FECHA: / / FECHA: /




FOR--GEO-01

=
=
= .,
g FICHA DESCRIPTIVA Version: 01
= Fecha de emisién:15-07-2021
? Rasis GEODESIA
PROYECTO:
PLANO DE REFERENCIA: ESQUEMA DE NORMA GEODESICA IGN No DE ACEPTACION :TOP-GEO- -
DESCRIPCION: FECHA :
UBICACION:
TRABAJO TOPOGRAFICO A VERIFICAR (MARCAR LOS TRABAJOS A REALIZARSE)
TRAZOS |:| SECCIONES |:| VERTICES |:| NIVELES

|:| EJES (PI) El

D GPS ( PUNTOS DE CONTROL-GEODESICO) I |:| VERTICALIDAD Y ALINEAMIENTO D

LEV. TOPOGRAFICO

D OTROS

# CERTIFICADO / EQUIPO:

PG: PUNTO GEODESICO / PC: PUNTO POLIGONAL PA: PUNTO AUXILIAR

|BM: BENCH MARK

CALIBRACION

sl |:| NO
MARCA/MODELO:

DATOS DE CAMPO

PUNTO DE REFERENCIA

DESCRIPCION

COORDENADAS UTM-WGS84-1___S REFERENCIALES/MSNM

X Y

JESQUEMAS / DETALLES / GRAFICOS / SKETCH

Altura de la Antema

sobre el monumento

punto de referencia

(ejemplo)

croquis de las medidas de la Antena

e — -« ref

I:l Vertical

Datos del receptor:

0 I:l Inclinada

Observacion:

Intervalo de Medicion:

Nro. de la sesién del mismo dia:

seq.

Elevacion Minima:

Hora de Inicio:

Hora de Termino:

Operador / Institucion:

(altura inclinada)

Modeling
Surpace

SOLUTION IN PROJECTS

COMENTARIOS / OBSERVACIONES

FIRMAS

SUPERVISION

TOPOGRAFIA EJECUTOR

TOPOGRAFIA REVISOR-1

TOPOGRAFIA REVISOR-2

NOMBRE:

NOMBRE:

NOMBRE:

NOMBRE:

FECHA: / /

FECHA: / /

FECHA: / /

FECHA:




OHLA

R

FICHA DESCRIPTIVA

FOR--GEO-01
Version: 01
Fecha de emisién:15-07-2021

: GEODESIA
Pero
FOTOGRAFIAS
Foto (1) Foto (2)
Foto (3) Resumen:

Area de mantenimiento: MDS
Area de control: MDS

Area de procesamiento: MDS
Observables: L1, L2, C1, P2
Intervalo de registro:
Mascara de elevacion:
Archivo diario: 4 HRS min, en dos set.
Formato de archivo nativo:

Datos para el procesamiento: fechas
Tipo de orbita: Efemérides precisas
Archivo procesado: Rinex
Software de procesamiento:
Procesador y analista GNSS:

Revisado por:

COMENTARIOS / OBSERVACIONES




2 INGENIERIA Cod Documento:
= OH LA Solicitud de Informacion Técnica Revision: 1
? Pert Request for Informacion - RFI
Fecha:
PROYECTO: RFI N°
CONTRATISTA: FECHA:
ORIGINADOR:
AREA CODIGO AREA: slc
DISCIPLINA
INFORMACION REQUERIDA:
FECHA TOPE PARA RESPUESTA SOLICITADA:
FIRMA DEL ORIGINADOR:
RESPUESTA:
RESPONDIDO POR: FECHA:
REVISADO POR :
SUPERVISION GEOSERVICE FECHA:
APROBADOR POR:
CLIENTE ELECTROPERU FECHA:
EL RFI (a ser llenado por supervisién) REQUIRIO : DISTRIBUCION DE RESPUESTA:
Contratista
Solo aclaracion de informacion que no detecté el Contratista — Supervisor Construccion
Detalle aclaratorio complementario — Pre Ops
Modificacién a la Ingenieria por causas imprevisibles —
Modificacion a la Ingenieria que implica mejora —
Otro (especificar)
Nota: en caso que la informacién suministrada implique un cambio en precio o en plazo al Contrato, el Contratista debera notificar a Geoservice por escrito en un plazo de
5 dias calendario.
El Contratista solo podra proceder con la ejecucion de cualquier trabajo nuevo o adicional relacionado con el RFI aprobado, de existir una IDO y una Orden de Trabajo
debidamente aprobada en una OTA.




OH LA SERVICIO:

Perg

e)
=R

INSTRUCCION DE OBRA: N@ #

CONTRATO: X CONTRATISTA: M SUPERVISOR DE OBRA:
FECHA: X s
ADENDA: X ‘
FECHA: X
Esta Instruccidn de Obra autoriza a proceder con los trabajos sefialados a continuacidn.
ALCANCES DE LA MODIFICACION:
ADJUNTOS:
OBSERVACIONES:
APROBACIONES POR:
NOMBRE CARGO FIRMA FECHA
APROBACION POR EL CONTRATISTA:
NOMBRE CARGO FIRMA FECHA




NN

OHLA

PerG

CLIENTE:

SERIVICIO:

ORDEN DE TRABAJO ADICIONAL: N2 #

CONTRATO:

FECHA:

CONTRATISTA: M

ADENDA:

S

FECHA:

X |IX |IX X

SUPERVISOR DE OBRA:

Esta Orden de Trabajo autoriza a proceder con los trabajos sefialados a continuacion.

ALCANCES DE LA MODIFICACION:

1.De acuerdoala ...

MODIFICACION DE LA CONTRAPRESTACION: (SIN IGV)

(AUMENTO/CONTRAPRESTACION

Aumento: S/.0.00 Presupuesto de adicional por mayores XXXX, relacionados a las instrucciones de obra N°#
Disminucién: -
Incidencia: % Incidencia entre el presupuesto adicional.

Contraprestacion Original:

$/.0.00

Monto contractual original sin IGV.

Contraprestacion Modificada:

5/.0.00

Monto modificado incluido adicionales correspondientes sin IGV.

Modificaciones previamente
aprobadas:

ADJUNTOS:
* Carta N° ###

*Copia de Instruccion de Obra (IDO) N°#

OBSERVACIONES: No corresponde

APROBACIONES :

NOMBRE CARGO FIRMA FECHA
APROBACION POR EL CONTRATISTA:
NOMBRE CARGO FIRMA FECHA






