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; Bevezetés

A V700S SLAM RTK a Hi-Target kovetkez6 generaciés meérnoki foldmeérési
rendszerét képviseli, amely 6tvozi a SLAM technoldgiat, a GNSS antennakat, a nagy
pontossagu IMU-t, a tdbbszenzoros globalis zarkamerakat és a fejlett chipintegraciot.
Uttoré lézeres forditott-pozicionalasi technoldgidja 5 cm-es pontossagot biztosit még a
maholdjel elvesztése utan is, forradalmasitva a hagyomanyos RTK miveleteket a
gyorsabb és hatékonyabb felmérés érdekében.

A V700S kialakitasa a Hi-Target sokéves miiszaki szakértelmét és ipari
alkalmazasi tapasztalatat testesiti meg a nagy pontossagu miholdas navigacioban.
SLAM-képfelmérést, SLAM-RTK felmérést, helyszini térfogatszamitast pontfelhnéadatok
alapjan, 3D szkennelést, vizualizalt pontossag kijelzést, egységes beltéri és kuiltéri
koordinata-keretrendszert, valamint pontfelhé-kimenetet foldrajzi koordinatakkal kinal. A

terepi adatgyUjtéstdl a végsé kimenetig atfogo, végponttdl végpontig terjedé megoldast

kinal, igy rendkivul hatékony és sokoldalu mérndki foldmérési rendszerre valik.
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Pontossag LED

; Bevezetés Munkamad LED:

zold RTK Mode
kék SLAM Mode

Adat (RTK) LED

Kijelzb

vOros Rossz pontossag(=10cm)
. sarga Normal pontossag(6~10cm)
Pontossag
z6ld Jo pontossag( < 5cm)
lekapcsolva Nem mikodik

Akkumulatoros fogantyu

zo6ld RTK korrekcié adatok fogadasa
lekapcsolva Nem érkezik korrekci6 adat

Type-C aljzat (t0ltéshez)

o

Toltottség ellenérzé gomb Toltottség jelzé LEDsor




; Bevezetés T

3*Kamera

Be/Ki kapcsold

SIM kartya tarto
Type-C aljzat
(adatatvitelhez)

URH antenna port

Lézer szkenner

A SIM kartyat levagott sarkaval befelé, érintkezOkkel az LCD kijelz6 felé forditva
helyezze be.



M(iszaki paraméterek RSt

Jellemzé V700S / SL9 Jellemzo V700S / SL9

Csatornak szama 1408 SLAM- Tobb pont meérhet6 egyetlen foton,

képfelmérésl’l  5cm@15m

Miiholdas BDS. GPS. GLONASS. GALILEO. QZSS.

kovetés IRNSS. SBAS. L-BAND SLAM-RTK A miholdjel elvesztése utan is garantalja az 5 cm-es

felmérés! pontossagot egy ideig.
Beépitett 512 GB ROM, t tj tatikus és a | .
Adattarolas ecpitett 512 GB ROM, tdmogatja a statikus €s a las kamera 3 HD szines kamera
adatok automatikus ciklikus tarolasat
Lézeres 40m @10% fényvisszaverd képesség
_R_TK' . H:£(8+1x10D) mm tavolsagmérd 70m @80% fényvisszaverd képesseég
pozicionalasi
agl1l 1+ (15+1x10°¢D 5
pontossagll V- (15+1x10°D)mm N 200,000 pont/masodperc
frekvenciaja
Statikus H: £ (2.5+0.5x10-°D) mm Latoszog Vizszintes sz6g = 160°, fiiggdleges sz6g: 59°

pozicionalasi
pontossagl!l  V: % (5+0.5x10°D) mm

Akkumulator RTK mode: >10 6ra

Déléesméreési 5 2 . 5
pontossag!'l 8mm-+0.3mm/“tilt élettartamal SLAM mode: >5 6ra

suly < 1.68kg (elemmel egyutt)
[1] A Hi-Target standard tesztmez§ alatt kapott értékek, bizonyos esetekben pontossagi
ingadozasok eléfordulhatnak.
[2] Az akkumulator élettartama 6sszefliigg a munkakornyezettel, a munkahdmérséklettel és az
akkumulator élettartamaval.

Viz- és porzaras 1P64




; Csomaglista 4-) Hi-Target

Tétel db
V700S / SL9 GNSS vevd 1
Akkumulator 1
Qpad X9 Tablet 1
Radio Antenna 1
GPS arboc2,2m 1
Haloézati adapter USB C és USB A aljzattal 1
USB adatkabel (C-C és C-A) 2
Tablet tartokengyel 1
Tablagép tartorud 1
Gdémbcsuklo 1
Régzitécsavar tajoloval 1
Talplemez az illeszt6pontokhoz 1
Hordtaska 1
Hi-Survey (Satsurv) software 1

€ Hi-Target

Hi-LiDAR (Sat-Lidar) szoftver (opcionalis) 1
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Muszaki terminologia magyarazata

1.SLAM

A SLAM (egyideji lokalizacio és térképezés) egy olyan technika, amely érzékelbket, példaul kamerakat, LiDAR-t és nagy
pontossagu inercialis navigacids rendszereket hasznal a sajat helyzetének (lokalizaciod) valds ideji meghatarozasara,
mikozben egyidejlileg kornyezeti térképet (térképezést) készit.

2. Pontfelh6
Szkenneléssel gydjtott térbeli pontadatallomany, ahol minden pont olyan informaciokat tartalmaz, mint a haromdimenzios

koordinatak és a lézer visszaverd6désének intenzitasa.

3. Valos ideji pontfelhé
Az eszkOz azon képességére utal, hogy valds idében képes pontfelhbadatokat gydjteni, feldolgozni és megjeleniteni,

lehetdvé téve a pontfelh6-adatgydjtés egyideju feldolgozasat és vizualizacidjat.

4. Hurokzaras
A SLAM rendszer érzékeli a hurkokat (azaz a korabban bejart helyekre vald visszatérést), €s hurokzarddasi korrekciot

végez a felhalmozddott pozicidhibak kijavitasa eérdekében, ezaltal javitva a térkép konzisztenciajat és pontossagat.
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Muszaki terminologia magyarazata

5. Abszolut koordinatak (orszagos rendszer)

Az abszolut koordinatak olyan koordinatarendszerre utalnak, amely egy rogzitett referenciapont segitségével irja le a
poziciokat. Ebben a rendszerben barmely pozicié egyértelmien meghatarozhatd rogzitett numerikus értékek halmazaval,
amelyeket egy rogzitett referenciaponthoz (altalaban a koordinatarendszer origéjahoz) viszonyitva mérnek.

6. Relativ koordinatak (miszer sajat rendszere)

A relativ koordinatak egy olyan koordinatarendszer, amelyet egy adott referenciaponthoz (kezdeti poziciohoz) vagy
vonatkoztatasi rendszerhez képest definialnak. Gyakran hasznaljak egy objektum térbeli relativ helyzetének és
orientacidjanak leirasara. A relativ koordinatak vonatkoztatasi pontja valtozo, és lehet az aktualis pozicid vagy barmely
kijelolt pozicio.



) Hi-Target

Utmutato a hasznalathoz

A SLAM-RTK Uzemmod
A SLAM-Képen mérés uzemmaod
A 3D Szkennelés

A Foldmunka (térfogat) szamitas
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;SLAM-RTK mod

SLAM-RTK méd

A SLAM-RTK modot a Hi-Target innovativ 1ézeres forditott pozicionalasi
technolégigjan alapulva fejlesztették ki. A Iézeres odomometriai informaciokat
pontfeln6adatokkal 6tvozi az aktualis mérési pont koordinatainak
kiszamitasahoz. Még a miholdjel elvesztése utan is képes 5 cm-es

pontossagot fenntartani rovid idé alatt.

Funkcionalis jellemzok: SUrdn beépitett terilet Fellljaroval takart terilet

€ A GNSS és a SLAM technolégiak mélyrehatd otvozete biztositja a tartés
5 cm-es pontossagot rovid id6 alatt, még a GNSS jel elvesztése utan is.

€ Komplex kérnyezetekben, sulyos akadalyokkal, az integralt GNSS és
SLAM pozicionalasi technolodgia lehetéveé teszi az RTK pozicionalasi
eredmeények valds idejl validalasat, hatékonyan kikiszobolve a nagy

koordinatahibak problémajat.

€@ Egységes beltéri és kultéri koordinata-rendszert hoz létre az RTK

pozicionalas alapjan, kdzvetlenul georeferalt koordinatakkal ellatott

Fasorral fedett tertlet

pontfelhéadatokat adva Kki.
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;SLAM-RTK mod

1. lépés A berendezés telepitése

(1) Csavarja a V700S vevé aljara az akkumulatort

(2) Csavarja az arbocra a vevét és a tablagép tartokonzoljat;
2. lépés: RTK inicializalasa, Fix minéség

(1) Wi-Fi hasznalata a V700S csatlakoztatasahoz, Uj projekt

létrehozasa és koordinata-rendszer beallitasa; - - T
(2) Rover mdd bedllitasa és a Fix pozicié minéség elérése; T e o —
’ N7 2 =2 |o
gl A~ T s gzu N To
F I gye I e m : Device Base L Disconnect Device Base Rover
. o ¥ & B - Y & ©
» Az akkumulator fogantyujat szorosan kell rogziteni, e
hogy megakadalyozza a készlilék leesését és a lézer ot & (+ = wei | 0t & (+
Addonel Jedee More Antenna L Antenna A:::a'r?g": ! | n'gf;"gzun More
ka’ rosoda’sa’t Settings Information [SL8] GNSS
» A képalkotasi és SLAM funkciok hasznalatahoz a -
tablagépnek és az eszkdznek Wi-Fi-n keresztul kell

. B @ 2 ] 2 2 El
csatlakoznia. (@) register | @ connect

@
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;SLAM-RTK mod

@ :m\k :nnrun\ s = | - (I‘)gta":swlsurvey @:c;s;‘ RTK Fi
3. Iépés: SLAM-RTK inicializalas AT :
Kattintson a ,Pont mérés” ikonra, majd a bal oldali eszkdztaron a ,SLAM” ikonra, S I
vegul az inicializalashoz valassza a ,SLAM-RTK mod” lehetdséget. 2 @

Image Survey AR Measure Stake Points

Az inicializalasi folyamat két szakaszbal all:
(1) SLAM inicializalas: Tartsa a késziiléket mozdulatlanul 3-5 méasodpercig,
kerllje a jelentés mozgasokat, amig az inicializalas be nem fejezddik.

Jegyzet :
* Iranyitsa a késziiléket funkciékban gazdag targyak, példaul épiiletek felé, és ne
iranyitsa mozgo jarmiivek, tomegek vagy nyilt terek fele.
* Gy6zo6djéon meg arrél, hogy a LIDAR érzékel6t semmi sem takarja el, és ne vegye
koriil a késziiléket emberekkel. ®
(2) Pontossag optimalizalasa: Miutan megkapta az RTK fix megoldast,
kovessen egy "L" vagy "Z" alaku palyat, haladjon elére 5-8 métert, miel6tt 90
fokban elfordulna, és folytassa tovabbi 5-8 métert. (A pontossag érdekében az
inicializalasi idéonek és a megtett tavolsagnak a leheté leghosszabbnak kell lennie.)

N 2542661.329 ~  Tilt Angel -

E 435718.747 ¥  Tilt azimuth =AW

z 90.750 ¥ oZ 0.015 =

SLAM RTK Fix —+—
Initialization

and

SLAM-Image Survey Mode

[Please walk forward for 5-8 meters, turn 90
degrees, and then walk another 5-8 meters

Jegyzet:

* Keriilje a teljesen egyenes vonalban haladast. Minél hosszabb a gyaloglasi
tavolsag, annal jobb az inicializalasi eredmény.

+ Valasszon egy viszonylag nyitott és akadalymentes kérnyezetet a megbizhaté
GNSS-pontossag biztositasa érdekében az inicializalas soran.
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4. lépés: Mérés GNSS-jel altal letagolt vagy

gyenge jell teruleteken

(1) Az inicializalas utan a mérés GNSS-jel nélkiili vagy gyenge
jeld terlleteken is folytatédhat, az adatgydijtési folyamat pedig
a hagyomanyos mérési modszerekkel 6sszhangban torténik.

(2) SLAM-RTK modban a szoftver megoldasi allapota a GNSS

jel korlatozasa utan a ,SLAM Fix” megoldast jeleniti meg.

Jegyzet:

< Detail Survey

N

E

z

test]

O OBREoHO B

K™

e
2542640832 v oN

435691.029 ¥ oF

3858 v oZ

» 4

0,026 v | BN

0.028 =

002 v | [
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800
SHOT ON MI 11

* Kertilje a hirtelen elfordulasokat vagy az arboc erds razkodasat; az adatgydjtés soran ligyeljen a sima és egyenletes mozgasra.

* Miutan stabilizélta az arbocot az adatgydjtéshez, varjon 1-2 masodperc nyugalmi allapotot a pont rogzitése eldtt.

* Amikor jarmiivek vagy gyalogosok haladnak el a kézelben, forditson hatat a mozgoé targyaknak, és folytassa az adatgydjtést, miutan elhaladtak.
» Falsarkoknal Iévé pontok régzitésekor Kertilje a LIDAR falak felé forditasat, mivel ez eltakarja a teljes latbmez6t; ajanlott a saroktol elfelé nézni.
* Helyiségekbe valb belépéskor vagy onnan valb kilépéskor elbre nyissa ki az ajtokat, forditson hatat, és lassan haladjon.

*  Emeletek kézétti mozgashoz hasznaljon lepcsét; a liftek térképezési hibakat okozhatnak. Lépcsé hasznalatakor keriilje a falakkal valo szoros

érintkezést.

* Folyosokon déntse kissé elbre a késziiléket, hogy a lézer a folyoso vége felé iranyuljon, megakadalyozva az elsodrédast a haladasi iranyban..
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;SLAM-RTK mod

Custom export Common export Locol Flle
” ” ryr ] /storage/emulated/0/zHD/Out |
5. lepés Adatexportalas e o Cooe || Poes =
System
. Format Excel File(xcsv) > = csv_060513.
A SLAM-RTK mod meérési eredményei meérési pontok formajaban vannak tarolva. @ B -
Filter condition - Collection time
E:Em::r; Point Data Survey Gallery
Alapértelmezés szerint az exportalt eredmények a tablagép belsé memaoriajaban =5l B =
?5 & @ Start date - End date
talalhaté /ZHD/Out mappaban tarolédnak (SL9 esetében Satlab/Out mappaban).
Filter condition - Keywords
(1) A szoftver f6 felilletén kattintson az ,Adat kivitel” ikonra. = +
Framework Advanced setup
, Ly sy L, » ., L, L Code List Calibration More
(2) Vélassza a ,Felhasznaloi” vagy a ,Szabvanyos” lapon a kivant formatumot az - > || rereme Dot 0 com
. , . L, . . " csv 060513 I [x]
igényei alapjan, majd kattintson az ,export” gombra.

(3) Adjon meg egy fajinevet az exportalt adatoknak, majd kattintson az ,export” '

gombra az adatok sikeres exportalasahoz. @ @ @

(4) Csatlakoztassa a kézi eszkdzt a szamitégéphez adatkabellel. Keresse meg az

IQ > ThisPC > iHand55 > Internal shared storage > ZHD > Out I

exportalt fajlt a tablagép megosztott taroldjaban a /ZHD/Out (ill. Satlab/Out)

N Sort 8= View

mappaban, és masolja at a szamitogépre. N ovomsner
' icrosoft Excel Comma Gpdlal&
635 bytes
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;SLAM-RTK mod

6. Iépés Pontossag-ellendrzés

®

Kultéri tertleteken, ahol elérhetd GNSS-jelek vannak, az RTK pozicionalasi koordinatak kozvetlen dsszehasonlitasa
elvégezhetd a pontossag ellenbérzése érdekében.

Gyenge GNSS-jelekkel rendelkezé teruleteken, példaul sarkokon vagy részben eltakart helyeken, ahol az RTK fix megoldast
tud elérni, az RTK pozicionalasi koordinatak kozvetlen 6sszehasonlitdsa hasznalhaté a pontossag ellenérzésére.
GNSS-jelek nélkuli beltéri terlleteken a pontossag tobbszori inicializalassal és ugyanazon a helyszinen végzett ismételt

mérésekkel ellenérizhetd, majd 6sszehasonlithatd a koordinata-eltérések az ismételt mérések kozott.

®» @ ®

lllesztbpontokat tartalmaz6é mérés esetén a koordinata-eltérések és a kontrollpont koordinatainak kozvetlen 6sszehasonlitasa

hasznalhaté a pontossag ellenérzésére.

Jegyzet :
Amikor illesztépontokat hasznal a pontossag ellenérzéséhez, gy6z6djon meg arrol, hogy az illesztépont koordinatai és az aktualis

miszer koordinatai ugyanabban a koordinata-rendszerben vannak.
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;SLAM-képfeImérési maod

SLAM-képfelmérési mod

A SLAM-Image Survey méd a Hi-Target altal kifejlesztett érintésmentes meresi technologia Uj

generacidjat képviseli. A korabbi képmeérési technikak alapjaira épitve ez a mod integralja a
SLAM technoldgiat, lehetdveé téve tobb pontkoordinata valds idejl beszerzéset egyetlen
fényképrdl, jelentésen novelve a pontossagot és a hatékonysagot.

Funkcionalis jellemzék:
¢ Atfogo geoinformaciok valés idejli megszerzése és azonnali pontossagi riasztasok
|ézerpontfelhdé-adatok és képadatok segitségével, intuitiv, hatékony és kényelmes
mukodtetést biztositva.

hidak alatt, folyokon és arkokon at, valamint zart terlleteken is mérheto, igy a mal

hatékony és biztonsagos;
€ Az Android nagy teljesitmény( Iézerpontfelhd és képfeldolgozd technologiajan a

és a munkahatékonysag tizszeresére javul.
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1. lépés — SLAM inicializalasa:

Kattintson a ,Részletes felmérés” lehetéségre, majd a bal oldali eszkdztaron talalhatéd

~SLAM” ikonra, és az inicializalashoz valassza a ,SLAM-képfelmérés mdd” lehetséget.

Az inicializalasi folyamat két szakaszbal all:

(1) SLAM inicializalas: Tartsa a késziiléket mozdulatlanul 3-5 masodpercig, keriilje a
jelentés mozgasokat, amig az inicializalas be nem fejez6dik.

Jegyzet:

* Iranyitsa a késziiléket funkciékban gazdag targyak, példaul épiiletek felé, és ne
iranyitsa mozgo jarmiivek, tomegek vagy nyilt terek fele.

* Gy6z6djéon meg arrél, hogy a LIDAR érzékel6t semmi sem takarja el, és ne vegye
koriil a késziileket emberekkel.

(2) Pontossag optimalizalasa: Miutan megkapta az RTK fix megoldast, kévessen egy "L"

vagy "Z" alaku palyat, haladjon el6re 5-8 métert, mielétt 90 fokban elfordulna, és folytassa

tovabbi 5-8 métert. (A pontossag érdekében az inicializalasi idének és a gyaloglasi

tavolsagnak a lehet6 leghosszabbnak kell lennie.)

Jegyzet:

* Keriilje a teljesen egyenes vonalban haladast. Minél hosszabb a gyaloglasi
tavolsag, annal jobb az inicializalasi eredmény.

+ Valasszon egy viszonylag nyitott és akadalymentes kérnyezetet a megbizhaté
GNSS-pontossag biztositasa érdekében az inicializalas soran.

A
o
| B G
(=} SLAM =5
Detail Survey | Mapping Survey SLAM
» 0
LE &
Image Survey AR Measure Stake Points
7 Elevation
Stake Line Difference Stake CAD
& =
0 9: :
Photovaoltaic Store
Staking StakeRoad 00 cection
&5
e B o

B

=

Project

&

@ z

Device Survey elelcle}

SLAM-Image Survey Mode

SLAM-RTK Mode

@
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Detail Surve! o 50-52
< Demo i @’”

I:YnKFix q?[] s

ext

£3 2 &
\3) &
M R

N 2542661.329 ~  Tilt Angel -

E 435718.747 ¥  Tilt azimuth =AW

z 90.750 ¥ oZ 0.015 =

SLAM RTK Fix —+—
Initialization

al a B

J

[Please walk forward for 5-8 meters, turn 90
degrees, and then walk another 5-8 meters
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;SLAM-képfeImérési maod

2. lépés — Keészitsen fényképeket, és vonja ki a pontkoordinatakat a Qe mee

R S RIS

fényképraol.

Choose point in rectangle

Choose one Auxiliary Point on the same wall

@ Keészitsen képet a céltargyrol az integralt RTK kameraval. Az optimalis

Save

pontossag érdekében gy6z6djon meg arrol, hogy a felvételi tavolsag 10

pt2

méteren belll van; s
435664.234

13758

@ Huzza a kurzort a mérendd jellemzbpont (mérési pont) kivalasztasahoz;

(® Valasszon ki egy segédpontot (a segédpontnak a mérési ponttal azonos

sikban kell lennie).

@ Mentse el a kiszamitott koordinatakat.

@ @

& Ugyeljen arra, hogy a felmérésben részt vevé kisérd személyek az adatgyijté operator mégétt haladjanak, és kertiljék a parhuzamos mozgast

Jegyzet:

SLAM képmeérés kdzben kertlje a hirtelen elforgatasokat vagy a kdzépsé polus erds razasat, mivel ez meghibasodashoz vagy alacsony pontossaghoz vezethet.
Ne véalasszon pontokat a kép szélén, mivel a kép torzulast mutathat, kiléndsen a széleken, ami befolyasolhatja a pontok pontossagat.

L K R 2

A kép rogzitését kovetd 5-10 masodpercen belll Ugyeljen arra, hogy ne haladjanak el dinamikus objektumok, példaul gyalogosok vagy jarmivek a készUlék és a

tényleges hely kozott. Jelenlétik dinamikus objektumpontfelhéket hozhat létre a térképen, ami azt okozhatja, hogy a mérési pontok ezekre a dinamikus objektumokra

helyez&dnek, ezaltal befolyasolva a pontossagot.

€ Keriilje a mérési pontok kivalasztasat alacsony fényvisszaveré képesség, atlatszésagu vagy magas elnyel6képességii objektumokon. Gyakori példak az liveg,
folyadékok, sima vizfelliletek, tiikrok és aszfaltfellletek.

€ Az optimalis mérési eredmények érdekében valasszon gazdag jellemzdékkel rendelkezd objektumokat. A kép rogzitése elétt hagyja, hogy a lézer 5-10 masodpercig

teljesen beolvassa az objektumot.
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3. lépés — Adatexportalas

A SLAM képfelmérési mod mérési eredményei mérési pontok formajaban vannak

B 3= MEoG@ € export data format ? € File directory oY

tarolva. Alapértelmezés szerint az exportalt eredmények a tablagép belsé

Custom export Common export Local File

memorigjaban talalhaté /ZHD/Out mappaban tarolodnak (SL9-cel Satlab/Out-ban). @ 5 563 I==x '

(1) A szoftver f6 feliiletén kattintson az ,Adat kivitel” ikonra. @ B O o e B

(2) Valassza a ,Felhasznaléi” vagy a ,Szabvanyos” lapon a kivant formatumot az e o i
igényei alapjan, majd kattintson az ,export” gombra. @ @ @ TN T RS

(3) Adjon meg egy fajlnevet az exportalt adatoknak, majd kattintson az ,export” B + e
gombra az adatok sikeres exportalasahoz. ot i e h N | P

(4) Csatlakoztassa a kézi eszkdzt a szamitdgéphez adatkabellel. Keresse meg az ——— [fosers | “
exportalt fajlt a tablagép megosztott taroléjaban a /ZHD/Out (ill. Satlab/Out)
mappaban, és masolja at a szamitogépre. @ @ @

IQ > ThisPC > iHand55 > Internal shared storage > ZHD > Out I

N Sort 8= View

I, csv_060513.csv
a,| Microsoft Excel Comma Separate.
635 bytes
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;SLAM-képfeImérési maod

4. lépés — Pontossag-ellenérzés

(1) Kiltéri terlileteken, ahol elérhetd GNSS-jelek vannak, az RTK pozicionalasi koordinatak kdzvetlen ésszehasonlitasa
elvégezhet6 a pontossag ellenérzéséhez.

(2) Gyenge GNSS-jelekkel rendelkezé teriileteken, példaul sarkokban vagy részben eltakart helyeken, ahol az RTK fix megoldast
tud elérni, az RTK pozicionalasi koordinatak kozvetlen 6sszehasonlitdsa hasznalhaté a pontossag ellenérzéséhez.

(3) lllesztépontokat tartalmazé mérés esetén a koordinata-eltérések és a kontrollpont koordinatainak kdzvetlen ésszehasonlitasa

hasznalhaté a pontossag ellenérzésére.

Jegyzet :

Amikor illesztépontokat hasznal a pontossag ellenérzéséhez, gy6z6djon meg arrol, hogy az illesztépont koordinatai és az aktualis

maszer koordinatai ugyanabban a koordinata-rendszerben vannak.
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;BD szkennelés

3D szkennelés bemutatasa

A V700S (és az SL9) egy MID360 lézerszkennert, egy globalis zarkamerat és egy nagy pontossagu inercialis
navigacios rendszert (INS) tartalmaz, amely lehetévé teszi a 3D szkennelési miveleteket kis Iéptekl kornyezetekben.
A nagy teljesitményu, beépitett 3D rekonstrukcios algoritmussal felszerelt V700S valds ideji térképezést tesz lehetévé
az adatgyuUjtés soran. Nagy pontossagu, nagy felbontasu 3D pontfelh6 adatokat general, és adaptiv térbeli
adatrogzitési képességeket kinal mind beltéri, mind kultéri kornyezetben.

MID360 Iézerszkenner

Az MID360 lézerszkenner egy hibrid, szilardtest LiDAR, amelyet 360°-os
mindeniranyu szkennelés, nagy pontossagu pontfelh6-kimenet, knnyd
kialakitas és kivalo kornyezeti alkalmazkodoképesség jellemez.

Globalis zarkamera

A globalis zaras kamerak legfontosabb jellemzdje, hogy minden pixel
egyszerre exponalodik, ami kiklisz6bdli a mozgasbol ered6 torzulast és
nagyfoku szinkronizaciot biztosit, igy alkalmassa téve 6ket nagy

sebességu képalkotasra.



; 3D szkenneles

1. Iépés A berendezés telepitése és az RTK inicializalasa

¢-) Hi-Target

€ A berendezés telepitése és az RTK inicializalasi |épései 3D szkenneléshez pontosan megegyeznek a SLAM képmérési modéval. A 3D szkennelés elvégezhetd kézi

miikodtetéssel vagy a készlék felmérd poznara szerelésével. Tisztan beltéri kornyezetben, ahol a GNSS jelek nem allnak rendelkezésre, az RTK inicializalas nem

szlkséges. llyen esetekben a pontfelhd kimenete relativ koordinatarendszerben lesz.

2. |épés: SLAM inicializalasa és szkennelése

@ A felmérésifellileten kattintson a SLAM gombra, adjon meg egy feladatnevet a feladat lIétrehozasahoz, és tartsa az eszk6zt mozdulatlanul az

inicializalashoz; = e

£-

=

Detail Survey

B

Image Survey

Q

Stake Line

o OB

Photovoltaic
Staking

B

Project

49-52 RTK Fix
0= &5* ™9
E J SLAM Q
Mapping Survey SLAM
<4 "AR @
= =
AR Measure Stake Points
2 f ]
Elevation
Difference el
Store
Stakeoad Cross-section
iy ©
@ % E

Device Survey

(olo]clo}

v

Create Task

Task Name | 202506061006 X

7 ®
Creator Tiiedee enterine m

Describe

intior Starting the task, please remain still

~

€ Azinicializalas soran a befejezésig ligyeljen arra, hogy az eszkdz stabil és mozdulatlan maradjon.

& Ugyeljen arra, hogy a lézer az inicializalas soran jellemz6 latvanyossagokra, példaul épliletekre, szabalytalan sziklakra stb. iranyuljon.

€ Azinicializalasi folyamat soran kerllje a |ézer latéterében lévé mozgo targyakat vagy akadalyokat.

&« SLAM

20250606 1011

Dm@:o’-s: R.'Kﬂx

Rec 01:31

O,
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;BD szkennelés _ |

@

®

202506:06 1507

A felhasznalok a feluleten megjelend pontfelhd alapjan indithatjak el
a szkennelést. Az adatgyUjtés a ,Stop” parancsra leall, majd a
rendszer tarolja azokat a gazdagépen.

A szkennelési adatok mentése utan a felhasznaldk a Hi-survey

Task saving in progress, 44%..

szoftverfellletén tdbb szogbdl is megtekinthetik az eredmények

részleteit.

Rec 01:31

O,

Ovintézkedések:

Ugyeljen arra, hogy a felmérésben részt vevé kiséré személyek az adatgyijté operator mogétt haladjanak, és keriiljék a parhuzamos mozgast;

Minimalizaljak a nagy fényvisszaverd képességl objektumok, példaul Gvegfliggonyfalak és jarmiablakok szkennelését a pontfelh6adatok zajanak csokkentése
érdekében;

Beltéri vagy GNSS-tiltott kérnyezetben végzett munka esetén kilsé illesztépontok sziikségesek a pontfelh6 koordinatarendszer-transzformaciojahoz;

Beltéri kornyezetben a szkennelés megkezdése el6tt gy6zddjenek meg arrdl, hogy minden ajté nyitva van. Helyiségek kozotti mozgaskor lassan haladjon, hattal a
bejaratnak. Tobbszintes miveletek esetén hasznaljon |épcsdket, mivel a liftek térképezési hibakat okozhatnak. Lépcsén valo kdzlekedéskor kertilje a falak
kozelségét. Sarkoknal széles fordulasi sugarat hasznaljon, és kerllje az éles fordulatokat vagy a belsé iv kbvetését;

Folyosok szkennelésekor dontse kissé elére a készlléket, hogy a |ézer a folyosd végéhez igazodjon, megakadalyozva az elbretolddast;

Az optimalis teljesitmény érdekében a V700S késziléket 25 méteres hatétavolsagon belll kell hasznalni. A megfelelé szkennelési forgatokonyvek kozé tartoznak a
kis térfogatu készletek és az alacsony éplletek. Nagyobb hatotavolsagu forgatokonyvek és GNSS-tiltott kdrnyezetek esetén kis hurokszkennelés ajanlott.



;BD szkenneles

3. lépés Adatkimenet

¢-) Hi-Target

€ A V700S 3D szkenner altal gy(jtott pontfelhnéadatok a V700S gazdagép ,statikus” meghajtéjan tarolodnak. Az
adatok lekéréséhez csatlakoztassa a gazdagépet adatkabellel, és masolja at a fajlokat a megfeleld mappabdl.

0 > static(H) > slam > SLAMRITK

> 2025-04-2516-20 > result

Name

[£ 20250425 082736 xyh.las

GlobalPath.csv

B uploadPosInfo.bxt

View ~

Date modified

2025/4/25 16:27
2025/4/25 16:27

2025/4/25 16:27

Type Size

AutoCAD BB 1,285,551 KB
Microsoft Excel Com... 417 KB
Text Document 57 KB

Jegyzet:

A statikus lemez elérhetetlenné valik, amikor az eszkdz regisztracios kddja lejar.
A statikus lemez irasvédett médban mikodik. A lemezrdl tilos kozvetlendl torolni az adatokat.

Az adatfajlok kezelését a Hi-Survey szoftverrel kell elvégezni.



. , , . ; L, ) Hi-Target
oldmunka térfogatanak kiszamitasa
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A V700S valés idejl, gazdag 3D térinformatikai adatok gydjtését teszi lehetévé, és nagy teljesitményd,
Android-alapu lézerpontfelh6-feldolgozasi technoldgiat hasznal az azonnali térfogatszamitashoz, igy

egyszeriséget és kényelmet kinal.



¢-) Hi-Target

Foldmunka terfogatanak kiszgmitasa
1. 1épés: 3D szkennelés e

€ A V700S foldmunka-szamitas valos idében rogzitett, nagy pontossagu
pontfelh6adatokon alapul. Ezért a szamitas el6tt 3D szkennelés szikséges a
pontfelh6adatok megszerzéséhez. A konkrét |épések 0sszhangban vannak az

el6z6 3D szkenneléssel.
2. |épés: Foldmunka térfogatanak kiszamitasa

@® A szkennelés befejezése utan mentse el a feladatot. Ezutan valassza a bal oldali
eszkoztaron a ,Foldmunka” lehetdséget, majd kattintson az ,OK” gombra a térfogatszamitas
megkezdéséhez;

(@ Hatarozza meg az érdeklédési teruletet a pontfelndn egy hatarvonal kivalasztasaval,

® Finomitsa a pontfelhd adatait a kulsé pontok kivagasaval a jobb oldalon talalhaté
magassagcsuszka segitségével,

@ Szamitsa ki és kapja meg a foldmunka térfogatanak eredményeit.

The result of the calculation of reference point

SLAM w52 | e
@ 5 202502171215 Eo k‘%ﬂ-o T @ € Results N
Rernaining Cape

General Scene

Surface

Ref Elevation(m) '3.0321

Volume-Time of Cal:45ms

M e j e Zése . Cut(m?) 34257.37324
gjegy k:

* A pontos szamitasi eredmények biztositasa érdekében kerulje az olyan akadalyokat, mint
a novényzet vagy a szerkezetek, amelyek zavarhatjak az adatgydijtést.
* Felhivjuk figyelmét, hogy a jelenlegi verzié nem tdmogatja a szkennelt pontfelh6adatok

ujboli megnyitasat és ujraszamitasat kozvetlenul a tablagépen.




;Adatfeldolgozés

Pontfelhé optimalizalas (utéfeldolgozas)

¢-) Hi-Target

A V700S opcionalis Hi-LIDAR (SL9 esetén Sat-Lidar) utofeldolgozé szoftvere, amely tamogatja a rogzitett pontfelh6adatok

optimalizalt feldolgozasat. A kovetkezd lépések vazoljak fel a pontfelhd optimalizalasanak eljarasat:

1. 1épés: Uj projekt létrehozasa

+ Valassza a ,File” > ,New project’ lehet6séget, majd adja meg a projekt nevét és a nyers adatokat

tartalmazo konyvtarat. A nyers adatok kozvetlenul importalhatdk egylépéses szamitashoz eléfeldolgozas

nélkul. Adja meg a nyers adatok gyokerkonyvtarat adatkonyvtarként.

Hi-LiDAR
File @ Aircraft = SLAM  Process  Terrain  Architectural Draw  View Tools Engineering Applications  layout  Help

= o

ontrol  Accuracy  Earthwork
s Inspection _Calculations .

[ New Project Recent Files.
120250220_102259 xyhhtz

& Open Project

@ ~syle

Bl Save Project =
eight

M EsiHITo R deide

£ Close Project
& Open File F2
W OpenWork Area F3
i Save Work Area F4
B Save Work Area As F5
@ Close Work Area 6

o
8 SEAEE_dom 2024062616

© Check For Updates

© System Settings

@ About

@ Eat Alt+F4

Information Output

[17:07:42] 2025022
| [17:08:03] CAUsers)

dem 20240828175959.tif FHFE!
View Controk:[1]2] 3] 4| Restore Frame:0/0

Coordi

inate: 2542432874, 43

Filed  Aircraft  SIAM | Process Terain  Architectural Draw  View Tools  Engineering Applications  layout  Help @ -styie
Ed -] w
ntCoud | Related Control  Accuracy Earthwork
xport Points Inspection _Calculations..

@ ~« ] LE
&g O
. S
g Q
8 C
B
#

FAEBEBReT®™
g

-

L

| View1 - Focus3D , Height

D@ ls ichif>0E e e

[ create Combine Project %

Project Name

DataDirectory| || Select |

ok || Cancel

Information Qutput

|[17:07:42] 20250220_102259_xyh.hlz Open successfully!
[117:08:03] C\Usersywushuangxiong\Downloads\ G zaSE _dem 20240828175950 tif 747!

AT, TR

Auxiliary Line.| | Object Snapt View Controk (1) 23] 4| Restore [Frame:0/0 Coordinate: 2542439.295, 43




; datfeldolgozas

2. lépés: Koordinata-rendszer konfiguralasa

+ Kattintson a SLAM menuben a SLAM processing menupontra.

¢-) Hi-Target

+ Kattintson a ,Coordinate system settings” gombra a koordinatarendszer paramétereinek konfiguralasahoz.

File@ Aircrai SIAM  WProcess  Terrain - Architectural Draw View Tools  Engineering Applications  layout  Help o = Style-
&3] v ¥ & B = wl
Foint Cloudd Control Point  Point Cloud ~ Point Cloud  Related Control ~ Accuracy  Earthwork
Solving Registration  Denoise Export Points Inspection  Calculations .
TR g o it View! - Focus3D, Height i
@ s 0B 8 6 6 Paint cloud solution
v @ * Project 0606 J -
e 2 v [ - SLAM Project 2025 01 Project Name | 2025-02-20 18-17 (SLAM RTK) ‘
v Task 2025-02-20
g N a i Task Name 2025-02-20 18-20
B - Point Cloud li( e e
@ O - Control Point
ﬂ O Operation mode In hand
G #1 PPK
"
& i ~ Point Cloud Colorize
PR + Dynamic Object Filter
ig < = Point cloud denoising
L
iB & Output Point Cloud - o o
1) i Point cloud format - HLZ 3.4 i ILAS 1.2 -
© LI Solve all projects
m |Cm:»rdinate system setting ‘ ‘ Start to solve ‘ ‘ close ‘
2D  Float
i
‘L Information Output fox
= [17:20:52] Lidar folder not found in directory "C:/Windows/WinSxS/Temp/InFlight/a2a8¢63b60b9d20185030000d06/906d/amdb4 userexperier
[17:20:52] Lidar folder not found in directory "C:/Windows/Win5xS/Temp/InFlight/a2a8¢63b60b9d90185030000d06{906d/amdb4_userexperies
Float [17:20:52] Lidar folder not found in directory "C/Windows/WinSxS/Temp/InFlight/22a8¢63b60b9d20185030000d061906d/amd64 uselexpeliel
[17:20 1 lear folder not found m dllectory C.'W‘ nduws/WmeS,fT emp,'!nFI|qht,’a49635040fdfd9(]1 deUS(}DUDﬂcBSMBQ,medS-I userexpenen. =
.
AR, ST [Ausiliary Line | [Object Snap{ View Control:[ 1]2] 3|4 Restore [frame:0/0 Coordinate: -47.460, -6.363, -

L R
B3 point cloud solution X
Project Name ‘2025—02—20 18-17 (SLAM RTK) -

Task Name ‘2025—02—20 18-20 -

[ Control Point

Operation mode ‘In hand -

PPK

Point Cloud Colorize
Dynamic Object Filter

Point cloud denoising

~Qutput Point Cloud

Point cloud format ¥/ HLZ m [1 LAS -

[ Solve all projects

| Coordinate system setting | Start to solve close
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; Adatfeldolgozas ’

3. lépés: Pontfelho feldolgozasa és elemzése

B3 point cloud solution X
« Allitsa be a munkamadot és a pontfelhé formatumat.

Project Name |2025-02-20 18-17 (SLAM RTK) -

> Control point: illesztépontok hozzdadasa a palya pontossaganak javitasa és az Task Name 2025-02-2018-20 -
abszolut koordinatarendszer-eredmények elérése érdekében. I Control Point
» PPK: a pozicio korrigalasa PPK utéfeldolgozasi technolégiaval, és a pontfelhé helyi Operation mode |In hand .

koord.rendszerének abszolut koordinatarendszerré alakitasa;

X

» Point Cloud Colorize: a pontfelhé adatainak és képének illesztése a valddi szin Fa

X

eléréséhez, majd a pontfelnére vald beillesztés; Point Cloud Colorize

Xl

> Point cloud denoising : a rendellenes zajpontok eltavolitdsa a pontfelhébdl, a valddi Dynamic Object Filter

X

geometriai jellemzdk megbrzése és a pontfelhd javitasa; Point cloud denoising

» Output Point Cloud: tobb pontfelhé-formatum kimenetének tamogatasa; Output Point Cloud
» Solve all projects: tobb projekt egy kattintdsos megoldasanak tamogatasa; Point cloud format~ HLZ (34 -| O 1AS (12 -

[l Solve all projects

Coordinate system setting || Start to solve‘ close

+ Kattintson a Start to solve gombra a feldolgozas megkezdéséhez.
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Foldmunka szamitasa (utéfeldolgozas)

¢-) Hi-Target

A V700S opcionalis Hi-LIiDAR utofeldolgozé szoftvere, amely tdmogatja a foldmunka-szamitasok utofeldolgozasat. A részletes Iépések a

kovetkezok:

1. lépés: Pontfelhé vagasa

Miutan a pontfelhé feldolgozasa befejez6dott, 1épjen az ,Tools” menube a menusorban, és inditsa el a pontfelh kivagasat.

File &
2z H

o

. Circle Selection
{Rectangle Selection
. Square Selection

Polygon
Selection

Hi-LiDAR

Single Selection
Add Selection
Delete Selection

Cut Unselected Points
Cut Selected Points
# Revoke Cutting

Aircraft  SLAM  Process  Terrain Ar(hitectgra& Draw View Tools Engineering Applications Layout Help
_—

= Query Single Point
& Query Multible Points
‘= Query POS Points

© Label Measurement Points
% Point Cloud Format Conversion

@ -style

8
7.

EEIREmEQ)
N0 O,

Float

ARBEBEReTE
1)

b
<)
=

Layer management
g & e
v @ [¥ Point Cloud
3 20250220 085038 x...
B EY Raster
8 & vector
@ 5 Control Points
B £ Model
B = PosTrack
8 & Annotate

SCHAIFE, FIFFRMY

View1 - Focus3D , Height
@@ 3 InM s Zc K> B8 de is

Information Output

[17:21:18] New project completed
[17:38:54] Converting las to hiz

[17:38:57] Point cloud process succeed
[17:38:57] .Ias to ,hlz conversion successful

T o |
View Control:[1]2|3] 4] Restore [Frame:0/0

Coordinate: 2542432.029, 43
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2. lépés: Foldmunka kiszamitasa

o Lépjen a Terrain > Earthworks menupontra, és valasszon egyfazisu vagy tobbfazisu dsszehasonlitast.

o Adja meg az alapmagassagot (Base elevation) és a racstavolsagot.

o x
FileEd Aircraft SLAM  Process Terrain  Architectural Draw View Tools Engineering Applications Layout Help o = Style-
= [h i ~
Generate Generate Generate Generate Earthwork
DEM DSM Contour Lines  Elevation Points § Calculations
- Layer management View1 - Focus3D , Height "o
e = . - " R owm. m
o « &0 e @G = Enils I B> fe e
R ] oint Cloud
&£ r 20250220 085038 x...
] B EY Raster
) @ [ Vector
=) C a ontrol Points
8 O Model L = Single-phase earthwork calculations
Pos Track - i S
o Annotate y PTEE S inputdata 20250220 ( - Select
g : i ; base elevation customizabl -
K4 minim...value
Algorithm setup average value
H < g ;1 ;o /maxim...alues
b @ : |
nL triangulé © (math.) e Grid Sizi sl paint
uB Rl
D = #6280 Classes 0-31 = Select
& . prescribed range
ap [
i Document designe
2D  Float “s
il viewpoint selectior
=
Float
Information Output £ x
[lT:é‘J :‘IB] New project completed -

[17:38:54] Converting las to hiz
[17:38:57] Point cloud process succeed
[17:38:57] .las to ,hiz conversion successful =,
= ————

SPETRFE, TR Object SnapY View Control:[1]2[3 | 4] Restore [Frame:0/0 Coordinate: 2542444.270, 43
el L
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3. lépés: Jelentés exportalasa

Szamitasi eredmeények elbnézete, jelentés exportalasa.

-y Hi-Target

[EURE=

ap
1

2D
S

Float

Float

Layout

Help

First Peroid maxinum height difference 32.584

2D Perimeter 504993

20 Projected Area 18989.900
Cut Area 18989.900
Cut Surface Area 31434.080
Cut Volume 106364 445
First Peroid mininum height 11.284

(m) Base Height 11.000

File@ Aircraft  SLAM  Process  Terrain - Architectural  Draw  View  Tools  Engineering Applications
= [ 2 ~ wl
Generate Generate  Generate Generate Earthwork
DE DSM Contour Lines  Flevation Points ~ Calculations .
Layer management i £ % i
@ 1y ¢} View1 - Focus3D , Height
= ] = T
g 200 G2 Bl lscl
~ @ [ Point Cloud
g O 1B 20250220 085038 xyh.hlz
| B B Rester
* Ll
=1 B3 single-period calculate result
_ ! Parameter Setting
&
" o Comparison surface 20250220 085038 _xyh.hiz
: Grid Size 0.200
E =
Result

{m)

(m) 3D Perimeter

{m?) 3D Surface Area

(m?) Fill Area

{m?) Fill Surface Area

{m? Fill Volume

(m) First Peroid maxinum height

{m)

537.040
31434.080
0.000
0.000
0.000
43.869

(m)

Information Output

Export Report

“ [17:38:57] las to ,hlz conversion successful

|[17:38:57] 20250220 _085038_xyh.hlz Open successfully!
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¢ Hi- Target
Q&A

1. Mi a V700S termékpozicionalasa?

A V700S a Hi-Target innovativ, kdvetkezd generacios mérnoki foldmeérési rendszere. Integralja a GNSS pozicionalast, a LIDAR-t, egy globalis
zarkamerat és egy nagy pontossagu inercialis navigaciés modult. A rendszer innovativ modon 6tvozi a nagy pontossagu RTK-t és a lézeres
SLAM-ot, kihasznalva a tobbrétegli komplementaritast a pozicionalasi pontossag és a rendszer megbizhatésaganak jelentds novelése,
valamint a rendszer hasznalhatosaganak bdvitése érdekében dsszetett kornyezetekben. Ez egy megkulonboztetd, csucskategorias,

professzionalis RTK termék, és egyben koltséghatékony SLAM termék is.

2. Milyen kulonbségek és elényok vannak a SLAM-RTK és a piacon kaphaté hagyomanyos RTK termékek kozott?

€ Lézeres forditott technologiat hasznal, amely lehetdvé teszi a preciz méréseket korlatozott vagy semmilyen GNSS-jellel nem
rendelkez6 kornyezetben;

€ SLAM képalkotd technologiat alkalmaz az érintésmentes méréshez, biztositva a "amit latsz, azt méred" képességet;

€ Standard SLAM termékként miikodik, magas integraciot, hosszabb akkumulator-lizemidét és egyszerisitett miikodést kinalva
(helyszinhez adaptalhatésag, kontrollpontok kikiiszobolése, hurokzarddas kikliszobolése, konzisztens beltéri/kultéri koordinata-
keretrendszer);

€ Lehetbévé teszi a gyors helyszini készletmennyiség-mérést, kikiiszobolve az utéfeldolgozas sziikségességét;

€ GNSS+SLAM fuziés algoritmusokat hasznal a "repllési pontok" kikliszobolésére és az adatok pontossaganak biztositasara;

€ Megtartja az 6sszes standard RTK funkciét.



¢ Hi- Target

Q&A

3. Mi értelme a V700S SLAM-RTK és SLAM-képfelmérési méd inicializalasanak? Mire kell figyelnem hasznalat kézben?
A SLAM-RTK és a SLAM-Image felmérési mod inicializalasi folyamata két f6 Iépésbdl all:
€ Statikus inicializalas
Cél: A rendszer poziciéjanak inicializalasa és a kezdeti térkép felépitése, garantalva a késébbi pozicionalast és térképezési pontossagot.

Hasznalati iranyelvek:

1. Tartsa a készlléket mozdulatlanul 3-5 masodpercig, kerulje a jelentés mozgast, amig az inicializalas be nem fejez6dik.

2. Iranyitsa a készuléket funkciokban gazdag targyak, példaul épuletek felé, kerllje a mozgo jarmiveket, a tomeget és a nyilt tereket.
3. Gybz6djon meg arrdl, hogy a LIDAR érzékeld nincs takarva, és ne vegye korul a készuléket személyekkel.

€ Eltavolodas a statikus inicializalas helyétol
Cél: A lokalis koordinatarendszer kezdeti igazitasanak elvégzése az abszolut koordinatarendszerrel, biztositva a SLAM-RTK és a SLAM
képalkoto felmérés pontossagat.

Hasznalati iranyelvek:

1. Az RTK Fix elérése utan ajanlott egy L vagy Z alaku utvonalon haladni, mindkét merdleges iranyban 5-8 métert haladva

2. A hosszabb mozgasi tavolsag az inicializalas soran jobb inicializalasi teljesitményt eredményez; a nem megfelel§ inicializalas a
pontossag csokkenéséhez vezethet.

3. Afolyamat soran a megbizhaté GNSS-pontossag biztositasa érdekében valasszon nyilt, akadalytalan helyszineket az
inicializalashoz.



¢-) Hi-Target
Q&A ’

4. Miért kell inicializalni a V700S-t 3D szkennelés kozben? Milyen 6vintézkedések vannak?
Ez a folyamat szukséges a belsd érzékeldk kalibralasahoz és a SLAM-alapu mérések pontossaganak biztositasahoz. Az inicializalas
egyszerlen elvégezhet6 ugy, hogy az eszkdzt az inditas soran kért médon mozdulatlanul tartjuk, igy nincs szukség bonyolult eljarasokra vagy

hosszadalmas varakozasi id6re.

Ovintézkedések:

1. Gy6zbdjon meg arrol, hogy az eszkoz stabilan és stabilan van tartva az inicializalasi folyamat soran;

2. A Lidart egy jellemzbkben gazdag kornyezet, példaul épulletek vagy fak felé kell iranyitani a pontos érzékel6kalibralas megkonnyitése
érdekeében;
Gyb6z6djon meg arrdl, hogy a lézer utja mentes a mozgo targyaktdl vagy akadalyoktol, amelyek zavarhatjak a jellemzdk felismerését;

4. Kerulje a nagy fényvisszaverddésu targyak, példaul uvegfuggonyfalak vagy jarmiablakok szkennelését, mivel ezek tulzott zajt vihetnek be

a kapott pontfelhébe.



¢-) Hi-Target

Q&A

5. Mennyi ideig birja egyetlen akkumulator a V700S-ben? Hany akkumulatorral érkezik?
€ AV700S litium akkumulatorral mikodik, SLAM modban tobb mint 5 éran at, RTK moédban pedig tébb mint 10 éran at mikodik.

€ A V700S termék alapfelszereltségként 1 akkumulatorral rendelkezik;

6. Mekkora tarhelye van a V700S-nek?
A V700S 512 GB belsé tarhellyel rendelkezik, amely tamogatja a statikus és LAS adatok automatikus korkords tarolasat. Gyakorlati
tesztek soran a V700S korulbelll 6 GB pontfelnéadatot generalt 10 perc alatt és 33 GB-ot 1 éra alatt, ami teljes mértékben megfelel a

mukodési kovetelményeknek.



¢ Hi- Target

Q&A

7. Mire kell figyelniink a V700S termék SLAM-RTK maoédban torténé hasznalatakor?

€ A Kkisér6é személyzettel tartott bemutatdk soran tigyeljen arra, hogy az adatgydijté mogott haladjanak, kerlilve az egymas melletti
poziciét az interferencia minimalizalasa érdekében;

€ Kerllje a hirtelen fordulatokat vagy a rud heves razasat. Az optimalis eredmény elérése érdekében az adatgyjtés soran lgyeljen
az egyenletes és sima mozgasokra. Felvétel készitésekor tartsa a rudat 1-2 masodpercig stabilan, mielétt a ,gyUjtés” gombra
kattintana;

€ Hajarm(vek vagy gyalogosok vannak a kézelben, forditson hatat a mozgé targyaknak, amig el nem haladnak mellettiik, hogy
minimalizalja az interferenciat. Ezutan folytassa az adatgyjtést;

€ Falsarkok kozelében torténd adatgydjtéskor keriilje a LIDAR kodzvetlen falnak nézé elhelyezését, mivel ez akadalyozza a
latomez4t. Javasoljuk, hogy a LIDAR-t a faltdl elfelé forditva helyezze el;

€ Helyiségekbe vald belépés vagy kilépés el6tt elére nyissa ki az ajtdkat, és lassan mozogjon, hattal az ajténak, hogy biztositsa az
egyseéges adatrogzitést;

€ Emeletek kozotti atmenetkor hasznaljon Iépcsét. A lift hasznalata térképezési hibakhoz vezethet. Lépcs6 hasznalatakor kerllje a
falak kdzelségét;

€ Folyosdkon dontse kissé el6re a késziiléket, a LIDAR-t a folyosé végéhez igazitva, hogy minimalizalja az eltolédast a haladasi

iranyban.
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8. Mire kell figyelniink a V700S termék SLAM-képfelmérési moédban torténé hasznalatakor?

€ Tartson legfeljebb 10 méteres fényképezési tavolsagot. Ennek a tavolsagnak a tullépése jelentésen ronthatja a mérési
pontossagot;

€ SLAM képalkotas soran keriilje a mérérad hirtelen forgatasat vagy tulzott razasat. Az ilyen miiveletek mérési hibakhoz vagy
a pontossag csokkenéséhez vezethetnek;

€ Helyezze a mérési pontokat a kép széleitél tavolra. A kép torzulasa a széleken hangsulyosabb, ami negativan befolyasolhatja
a pontok pontossagat;

€ A fényképezés elbtt és alatt 5-10 masodpercen bellil Ggyeljen arra, hogy ne legyenek dinamikus targyak (pl. gyalogosok,
jarmiivek) a készulék és a tényleges mérési hely kozott. Az ilyen objektumok jelenléte hibas pontfelhéadatokat
eredményezhet, ami befolyasolhatja a pontossagot;

€ Keriilje a mérési pontok kivalasztasat alacsony fényvisszaveré képességii, atlatszé vagy nagy fényelnyel6 képességii
targyakon. llyenek példaul az Uveg, folyadékok, sima vizfelUletek, tikrok és aszfalt;

€ Az optimalis mérési eredmények érdekében valasszon gazdag jellemzokkel rendelkezé objektumokat. A képek régzitése
elétt hagyja, hogy a lézer alaposan atvizsgalja a targyat (5-10 masodperc);

€ Hasznaljon segédpontokat a mérési pontok pontossaganak javitasara és az objektumok szélein a téves kivalasztas

megakadalyozasara. A segédpontoknak és a mérési pontoknak mélységben folytonos sikon kell lenniuk.



¢ Hi- Target

Q&A

9. Mire kell figyelniink a V700S termék 3D szkennelési médban torténé hasznalatakor?

*
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Kerilje a mérérud hirtelen elforgatasat vagy tulzott razasat SLAM képmérés kdzben. Az ilyen mozgasok méreési hibakhoz
vagy a pontossag csokkenéséhez vezethetnek;

Csokkentse a nagy fényvisszaverd képességu feluletek, példaul Uvegfuggonyfalak vagy jarmiablakok szkennelését, mivel
jelentés zajt visznek be a pontfelhd kimenetébe;

GNSS-jelek nélkuli beltéri kornyezetben a pontfelhé koordinata-rendszerét kilsé illesztépontok hasznalataval kell transzformalni;
Beltéri jelenetek szkennelésekor gy6z6djon meg arrdl, hogy minden ajté nyitva van, és a helyiségekbe hatrafelé nézé
mozdulatokkal, lassan mozogjon; Hasznalja a Iépcsbket az emeletek kozotti atmenetekhez, mivel a lift hasznalata térképezési
hibakat okozhat; Kerllje a falak kozelségét Iépcsén felfelé vagy lefelé haladva; Novelje a fordulasi sugarat fordulasok kdzben,
hogy elkerilje az éles fordulatokat, és kertulje a kanyarok belsé ivének kdvetését;

Folyosé6s kornyezetben kissé dontse elére a késziiléket, hogy a lézert a folyosoé végéhez igazitsa, minimalizalva az
eléretolédast;

A V700s termék optimalisan 25 méteres mérési tartomanyon belul teljesit. Az ajanlott szkennelési forgatékonyvek kozé tartoznak
a kis térfogatu készletek és az alacsony épiuletek. Nagyobb mérési tartomanyok és GNSS-letiltott kdrnyezetek esetén

hasznaljon kis hurok szkennelési mintakat.
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10. Mire kell figyelnink a V700S termék 3D szkennelési médban torténé hasznalatakor?
A V700S lehetbve teszi a kdzvetlen térfogatszamitast a Hi-Survey szoftveren belll. A felhasznaldk interaktivan kivalaszthatjak a
kivant térfogatszamitasi teruletet a valds idejd pontfelhébél, és megadhatjak a tervezési magassagokat az azonnali eredmények
elérése érdekében. A V700S tamogatja a térfogatszamitast a Hi-LiDAR pontfelhd utéfeldolgozé szoftver hasznalataval is.
Jegyzet:
€ A pontos térfogatszamitasi eredmények biztositasa érdekében elengedhetetlen a siirli névényzetli vagy szerkezeti
akadalyokkal boritott terlletek elkerulése, amelyek eltakarhatjak a talajfelszint;

€ Jelenleg a V700S nem tamogatja a szkennelt pontfelhék Ujbdli megnyitasat és feldolgozasat a tablagépen.

11. Milyen esetekben alkalmasak a V700S termékek 3D szkennelésre? Hasznalhaté

homlokzatmérésre?

A V700S integralja az MID360 lézerszkennert, amely 40 méteres effektiv mérési tartomanyt kinal. Kis 1éptékd, lokalizalt 3D
szkennelési alkalmazasokhoz a legalkalmasabb, maximalizalva a mikddési hatékonysagot. Korlatozott magassagu épuletek
homlokzatanak szkennelésére is hasznalhat6. Magasabb épuletek szkenneléséhez nagyobb mérési tartomanyu berendezések

hasznalata ajanlott, mint példaul a Hi-Target professzionalis SLAM terméke, az LS1.



