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A termék bemutatása
▲Bemutatás

▲Műszaki adatok

▲A készlet tartalma

▲Szómagyarázat
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Bevezetés

A V700S SLAM RTK a Hi-Target következő generációs mérnöki földmérési 

rendszerét képviseli, amely ötvözi a SLAM technológiát, a GNSS antennákat, a nagy 

pontosságú IMU-t, a többszenzoros globális zárkamerákat és a fejlett chipintegrációt. 

Úttörő lézeres fordított-pozicionálási technológiája 5 cm-es pontosságot biztosít még a 

műholdjel elvesztése után is, forradalmasítva a hagyományos RTK műveleteket a 

gyorsabb és hatékonyabb felmérés érdekében.

A V700S kialakítása a Hi-Target sokéves műszaki szakértelmét és ipari 

alkalmazási tapasztalatát testesíti meg a nagy pontosságú műholdas navigációban. 

SLAM-képfelmérést, SLAM-RTK felmérést, helyszíni térfogatszámítást pontfelhőadatok 

alapján, 3D szkennelést, vizualizált pontosság kijelzést, egységes beltéri és kültéri 

koordináta-keretrendszert, valamint pontfelhő-kimenetet földrajzi koordinátákkal kínál. A 

terepi adatgyűjtéstől a végső kimenetig átfogó, végponttól végpontig terjedő megoldást 

kínál, így rendkívül hatékony és sokoldalú mérnöki földmérési rendszerré válik.



LeírásSzínLED típusa

RTK Modezöld
Munkamód

SLAM Modekék

Rossz pontosság(≥10cm)vörös

Pontosság
Normál pontosság(6~10cm)sárga

Jó pontosság(＜5cm)zöld

Nem működiklekapcsolva

RTK korrekció adatok fogadásazöld
Adat

Nem érkezik korrekció adatlekapcsolva

Kijelző

Type-C aljzat (töltéshez)

Töltöttség ellenőrző gomb Töltöttség jelző LEDsor

Adat (RTK) LED

Pontosság LED

Munkamód LED

Akkumulátoros fogantyú

Bevezetés



URH antenna port

Type-C aljzat
(adatátvitelhez)

Be/Ki kapcsoló

SIM kártya tartó

Lézer szkenner

3*Kamera

Bevezetés

A SIM kártyát levágott sarkával befelé, érintkezőkkel az LCD kijelző felé fordítva 
helyezze be. 



Műszaki paraméterek
V700S / SL9Jellemző

1408Csatornák száma

BDS、 GPS、 GLONASS、 GALILEO、 QZSS、

IRNSS、 SBAS、L-BAND

Műholdas 
követés

Beépített 512 GB ROM, támogatja a statikus és a las 

adatok automatikus ciklikus tárolását
Adattárolás

H: ± (8+1×10-6D) mm

V: ± (15+1×10-6D)mm

RTK 
pozicionálási
pontosság[1]

H: ± (2.5+0.5×10-6D) mm

V: ± (5+0.5×10-6D) mm

Statikus 
pozicionálási 
pontosság[1]

8mm+0.3mm/°tilt
Dőlésmérési 
pontosság[1]

V700S / SL9Jellemző

Több pont mérhető egyetlen fotón，

5cm@15m

SLAM-

képfelmérés[1]

A műholdjel elvesztése után is garantálja az 5 cm-es 

pontosságot egy ideig.

SLAM-RTK 

felmérés[1]

3 HD színes kamerakamera

40m @10% fényvisszaverő képesség
70m @80% fényvisszaverő képesség

Lézeres
távolságmérő

200,000 pont/másodperc
Lézerpont

frekvenciája

Vízszintes szög ≥ 160°, függőleges szög: 59°Látószög

RTK mode: ＞10 óra

SLAM mode: ＞5 óra

Akkumulátor

élettartama[2]

≤ 1.68kg (elemmel együtt)súly

IP64Víz- és porzárás

[1] A Hi-Target standard tesztmező alatt kapott értékek, bizonyos esetekben pontossági
ingadozások előfordulhatnak.
[2] Az akkumulátor élettartama összefügg a munkakörnyezettel, a munkahőmérséklettel és az
akkumulátor élettartamával.



Csomaglista

dbTétel

1V700S / SL9 GNSS vevő

1Akkumulátor

1Qpad X9 Tablet

1Radio Antenna

1GPS árboc 2,2 m

1Hálózati adapter USB C és USB A aljzattal

2USB adatkábel (C-C és C-A)

1Tablet tartókengyel

1Táblagép tartórúd

1Gömbcsukló

1Rögzítőcsavar tájolóval

1Talplemez az illesztőpontokhoz

1Hordtáska

1Hi-Survey (Satsurv) software

1Hi-LiDAR (Sat-Lidar) szoftver (opcionális)



Műszaki terminológia magyarázata
1.SLAM

A SLAM (egyidejű lokalizáció és térképezés) egy olyan technika, amely érzékelőket, például kamerákat, LiDAR-t és nagy 

pontosságú inerciális navigációs rendszereket használ a saját helyzetének (lokalizáció) valós idejű meghatározására, 

miközben egyidejűleg környezeti térképet (térképezést) készít.

2. Pontfelhő

Szkenneléssel gyűjtött térbeli pontadatállomány, ahol minden pont olyan információkat tartalmaz, mint a háromdimenziós 

koordináták és a lézer visszaverődésének intenzitása.

3. Valós idejű pontfelhő

Az eszköz azon képességére utal, hogy valós időben képes pontfelhőadatokat gyűjteni, feldolgozni és megjeleníteni, 

lehetővé téve a pontfelhő-adatgyűjtés egyidejű feldolgozását és vizualizációját.

4. Hurokzárás

A SLAM rendszer érzékeli a hurkokat (azaz a korábban bejárt helyekre való visszatérést), és hurokzáródási korrekciót

végez a felhalmozódott pozícióhibák kijavítása érdekében, ezáltal javítva a térkép konzisztenciáját és pontosságát.



Műszaki terminológia magyarázata
5. Abszolút koordináták (országos rendszer)

Az abszolút koordináták olyan koordinátarendszerre utalnak, amely egy rögzített referenciapont segítségével írja le a 

pozíciókat. Ebben a rendszerben bármely pozíció egyértelműen meghatározható rögzített numerikus értékek halmazával, 

amelyeket egy rögzített referenciaponthoz (általában a koordinátarendszer origójához) viszonyítva mérnek.

6. Relatív koordináták (műszer saját rendszere)

A relatív koordináták egy olyan koordinátarendszer, amelyet egy adott referenciaponthoz (kezdeti pozícióhoz) vagy

vonatkoztatási rendszerhez képest definiálnak. Gyakran használják egy objektum térbeli relatív helyzetének és

orientációjának leírására. A relatív koordináták vonatkoztatási pontja változó, és lehet az aktuális pozíció vagy bármely

kijelölt pozíció.



2 Útmutató a használathoz
▲SLAM-RTK üzemmód

▲SLAM-Képen mérés üzemmód

▲3D Szkennelés

▲Földmunka (térfogat) számítás



SLAM-RTK mód

A SLAM-RTK módot a Hi-Target innovatív lézeres fordított pozicionálási 

technológiáján alapulva fejlesztették ki. A lézeres odomometriai információkat 

pontfelhőadatokkal ötvözi az aktuális mérési pont koordinátáinak 

kiszámításához. Még a műholdjel elvesztése után is képes 5 cm-es 

pontosságot fenntartani rövid idő alatt.

Funkcionális jellemzők:

 A GNSS és a SLAM technológiák mélyreható ötvözete biztosítja a tartós

5 cm-es pontosságot rövid idő alatt, még a GNSS jel elvesztése után is.

 Komplex környezetekben, súlyos akadályokkal, az integrált GNSS és 

SLAM pozicionálási technológia lehetővé teszi az RTK pozicionálási 

eredmények valós idejű validálását, hatékonyan kiküszöbölve a nagy 

koordinátahibák problémáját.

 Egységes beltéri és kültéri koordináta-rendszert hoz létre az RTK 

pozicionálás alapján, közvetlenül georeferált koordinátákkal ellátott

pontfelhőadatokat adva ki.

Sűrűn beépített terület Felüljáróval takart terület

Fasorral fedett terület

SLAM-RTK mód



1. lépés A berendezés telepítése

① Csavarja a V700S vevő aljára az akkumulátort

② Csavarja az árbocra a vevőt és a táblagép tartókonzolját;

2. lépés: RTK inicializálása, Fix minőség

① Wi-Fi használata a V700S csatlakoztatásához, új projekt

létrehozása és koordináta-rendszer beállítása;

② Rover mód beállítása és a Fix pozíció minőség elérése;

Figyelem:

 Az akkumulátor fogantyúját szorosan kell rögzíteni, 

hogy megakadályozza a készülék leesését és a lézer

károsodását.

 A képalkotási és SLAM funkciók használatához a 

táblagépnek és az eszköznek Wi-Fi-n keresztül kell

csatlakoznia.

SLAM-RTK mód

① ② ③



3. lépés: SLAM-RTK inicializálás
Kattintson a „Pont mérés” ikonra, majd a bal oldali eszköztáron a „SLAM” ikonra, 

végül az inicializáláshoz válassza a „SLAM-RTK mód” lehetőséget. 

Az inicializálási folyamat két szakaszból áll:

① SLAM inicializálás: Tartsa a készüléket mozdulatlanul 3-5 másodpercig, 

kerülje a jelentős mozgásokat, amíg az inicializálás be nem fejeződik.

Jegyzet :

• Irányítsa a készüléket funkciókban gazdag tárgyak, például épületek felé, és ne 

irányítsa mozgó járművek, tömegek vagy nyílt terek felé.

• Győződjön meg arról, hogy a LiDAR érzékelőt semmi sem takarja el, és ne vegye 

körül a készüléket emberekkel.

② Pontosság optimalizálása: Miután megkapta az RTK fix megoldást, 

kövessen egy "L" vagy "Z" alakú pályát, haladjon előre 5-8 métert, mielőtt 90 

fokban elfordulna, és folytassa további 5-8 métert. (A pontosság érdekében az

inicializálási időnek és a megtett távolságnak a lehető leghosszabbnak kell lennie.)

Jegyzet:

• Kerülje a teljesen egyenes vonalban haladást. Minél hosszabb a gyaloglási

távolság, annál jobb az inicializálási eredmény.

• Válasszon egy viszonylag nyitott és akadálymentes környezetet a megbízható

GNSS-pontosság biztosítása érdekében az inicializálás során.

②①

③ ④

SLAM-RTK mód



SLAM-RTK mód
4. lépés: Mérés GNSS-jel által letagolt vagy 

gyenge jelű területeken

① Az inicializálás után a mérés GNSS-jel nélküli vagy gyenge 

jelű területeken is folytatódhat, az adatgyűjtési folyamat pedig 

a hagyományos mérési módszerekkel összhangban történik.

② SLAM-RTK módban a szoftver megoldási állapota a GNSS 

jel korlátozása után a „SLAM Fix” megoldást jeleníti meg.

Jegyzet:
.

• Kerülje a hirtelen elfordulásokat vagy az árboc erős rázkódását; az adatgyűjtés során ügyeljen a sima és egyenletes mozgásra.

• Miután stabilizálta az árbocot az adatgyűjtéshez, várjon 1-2 másodperc nyugalmi állapotot a pont rögzítése előtt.

• Amikor járművek vagy gyalogosok haladnak el a közelben, fordítson hátat a mozgó tárgyaknak, és folytassa az adatgyűjtést, miután elhaladtak.

• Falsarkoknál lévő pontok rögzítésekor kerülje a LiDAR falak felé fordítását, mivel ez eltakarja a teljes látómezőt; ajánlott a saroktól elfelé nézni.

• Helyiségekbe való belépéskor vagy onnan való kilépéskor előre nyissa ki az ajtókat, fordítson hátat, és lassan haladjon.

• Emeletek közötti mozgáshoz használjon lépcsőt; a liftek térképezési hibákat okozhatnak. Lépcső használatakor kerülje a falakkal való szoros 

érintkezést.

• Folyosókon döntse kissé előre a készüléket, hogy a lézer a folyosó vége felé irányuljon, megakadályozva az elsodródást a haladási irányban..



SLAM-RTK mód

5. lépés Adatexportálás

A SLAM-RTK mód mérési eredményei mérési pontok formájában vannak tárolva. 

Alapértelmezés szerint az exportált eredmények a táblagép belső memóriájában

található /ZHD/Out mappában tárolódnak (SL9 esetében Satlab/Out mappában). 

① A szoftver fő felületén kattintson az „Adat kivitel” ikonra.

② Válassza a „Felhasználói” vagy a „Szabványos” lapon a kívánt formátumot az

igényei alapján, majd kattintson az „export” gombra.

③ Adjon meg egy fájlnevet az exportált adatoknak, majd kattintson az „export” 

gombra az adatok sikeres exportálásához.

④ Csatlakoztassa a kézi eszközt a számítógéphez adatkábellel. Keresse meg az

exportált fájlt a táblagép megosztott tárolójában a /ZHD/Out (ill. Satlab/Out) 

mappában, és másolja át a számítógépre.

②① ③



SLAM-RTK mód
6. lépés Pontosság-ellenőrzés

① Kültéri területeken, ahol elérhető GNSS-jelek vannak, az RTK pozicionálási koordináták közvetlen összehasonlítása

elvégezhető a pontosság ellenőrzése érdekében.

② Gyenge GNSS-jelekkel rendelkező területeken, például sarkokon vagy részben eltakart helyeken, ahol az RTK fix megoldást

tud elérni, az RTK pozicionálási koordináták közvetlen összehasonlítása használható a pontosság ellenőrzésére.

③ GNSS-jelek nélküli beltéri területeken a pontosság többszöri inicializálással és ugyanazon a helyszínen végzett ismételt

mérésekkel ellenőrizhető, majd összehasonlítható a koordináta-eltérések az ismételt mérések között.

④ Illesztőpontokat tartalmazó mérés esetén a koordináta-eltérések és a kontrollpont koordinátáinak közvetlen összehasonlítása

használható a pontosság ellenőrzésére.

Jegyzet :

Amikor illesztőpontokat használ a pontosság ellenőrzéséhez, győződjön meg arról, hogy az illesztőpont koordinátái és az aktuális 

műszer koordinátái ugyanabban a koordináta-rendszerben vannak.



SLAM-képfelmérési mód
SLAM-képfelmérési mód
A SLAM-Image Survey mód a Hi-Target által kifejlesztett érintésmentes mérési technológia új 

generációját képviseli. A korábbi képmérési technikák alapjaira építve ez a mód integrálja a 

SLAM technológiát, lehetővé téve több pontkoordináta valós idejű beszerzését egyetlen 

fényképről, jelentősen növelve a pontosságot és a hatékonyságot.

Funkcionális jellemzők:
 Átfogó geoinformációk valós idejű megszerzése és azonnali pontossági riasztások 

lézerpontfelhő-adatok és képadatok segítségével, intuitív, hatékony és kényelmes 

működtetést biztosítva.

 Az új érintésmentes mérési mód jelentősen megnöveli a működési tartományt. Pincékben, 

hidak alatt, folyókon és árkokon át, valamint zárt területeken is mérhető, így a működés 

hatékony és biztonságos;

 Az Android nagy teljesítményű lézerpontfelhő és képfeldolgozó technológiáján alapulva, 

a vezérlőszoftver segítségével valós időben, mindössze egy fotóra van szükség több pont 

koordinátáinak meghatározásához. A munkatávolság 15 m, a pontosság jobb, mint 5 cm, 

és a munkahatékonyság tízszeresére javul.



SLAM-képfelmérési mód
②①

③ ④

1. lépés – SLAM inicializálása: 

Kattintson a „Részletes felmérés” lehetőségre, majd a bal oldali eszköztáron található

„SLAM” ikonra, és az inicializáláshoz válassza a „SLAM-képfelmérés mód” lehetőséget. 

Az inicializálási folyamat két szakaszból áll:

① SLAM inicializálás: Tartsa a készüléket mozdulatlanul 3-5 másodpercig, kerülje a 

jelentős mozgásokat, amíg az inicializálás be nem fejeződik.

Jegyzet:

• Irányítsa a készüléket funkciókban gazdag tárgyak, például épületek felé, és ne 

irányítsa mozgó járművek, tömegek vagy nyílt terek felé.

• Győződjön meg arról, hogy a LiDAR érzékelőt semmi sem takarja el, és ne vegye 

körül a készüléket emberekkel.

② Pontosság optimalizálása: Miután megkapta az RTK fix megoldást, kövessen egy "L" 

vagy "Z" alakú pályát, haladjon előre 5-8 métert, mielőtt 90 fokban elfordulna, és folytassa

további 5-8 métert. (A pontosság érdekében az inicializálási időnek és a gyaloglási

távolságnak a lehető leghosszabbnak kell lennie.)

Jegyzet:

• Kerülje a teljesen egyenes vonalban haladást. Minél hosszabb a gyaloglási

távolság, annál jobb az inicializálási eredmény.

• Válasszon egy viszonylag nyitott és akadálymentes környezetet a megbízható

GNSS-pontosság biztosítása érdekében az inicializálás során.



2. lépés – Készítsen fényképeket, és vonja ki a pontkoordinátákat a 

fényképről.

① Készítsen képet a céltárgyról az integrált RTK kamerával. Az optimális

pontosság érdekében győződjön meg arról, hogy a felvételi távolság 10 

méteren belül van;

② Húzza a kurzort a mérendő jellemzőpont (mérési pont) kiválasztásához;

③ Válasszon ki egy segédpontot (a segédpontnak a mérési ponttal azonos

síkban kell lennie).

④ Mentse el a kiszámított koordinátákat.

Jegyzet:

 Ügyeljen arra, hogy a felmérésben részt vevő kisérő személyek az adatgyűjtő operátor mögött haladjanak, és kerüljék a párhuzamos mozgást

 SLAM képmérés közben kerülje a hirtelen elforgatásokat vagy a középső pólus erős rázását, mivel ez meghibásodáshoz vagy alacsony pontossághoz vezethet.

 Ne válasszon pontokat a kép szélén, mivel a kép torzulást mutathat, különösen a széleken, ami befolyásolhatja a pontok pontosságát.

 A kép rögzítését követő 5-10 másodpercen belül ügyeljen arra, hogy ne haladjanak el dinamikus objektumok, például gyalogosok vagy járművek a készülék és a 

tényleges hely között. Jelenlétük dinamikus objektumpontfelhőket hozhat létre a térképen, ami azt okozhatja, hogy a mérési pontok ezekre a dinamikus objektumokra 

helyeződnek, ezáltal befolyásolva a pontosságot.

 Kerülje a mérési pontok kiválasztását alacsony fényvisszaverő képességű, átlátszóságú vagy magas elnyelőképességű objektumokon. Gyakori példák az üveg, 

folyadékok, sima vízfelületek, tükrök és aszfaltfelületek.

 Az optimális mérési eredmények érdekében válasszon gazdag jellemzőkkel rendelkező objektumokat. A kép rögzítése előtt hagyja, hogy a lézer 5-10 másodpercig 

teljesen beolvassa az objektumot.

SLAM-képfelmérési mód

②① ③



SLAM-képfelmérési mód
3. lépés – Adatexportálás

A SLAM képfelmérési mód mérési eredményei mérési pontok formájában vannak

tárolva. Alapértelmezés szerint az exportált eredmények a táblagép belső

memóriájában található /ZHD/Out mappában tárolódnak (SL9-cel Satlab/Out-ban). 

① A szoftver fő felületén kattintson az „Adat kivitel” ikonra.

② Válassza a „Felhasználói” vagy a „Szabványos” lapon a kívánt formátumot az

igényei alapján, majd kattintson az „export” gombra.

③ Adjon meg egy fájlnevet az exportált adatoknak, majd kattintson az „export” 

gombra az adatok sikeres exportálásához.

④ Csatlakoztassa a kézi eszközt a számítógéphez adatkábellel. Keresse meg az

exportált fájlt a táblagép megosztott tárolójában a /ZHD/Out (ill. Satlab/Out) 

mappában, és másolja át a számítógépre. ②① ③



SLAM-képfelmérési mód
4. lépés – Pontosság-ellenőrzés

① Kültéri területeken, ahol elérhető GNSS-jelek vannak, az RTK pozicionálási koordináták közvetlen összehasonlítása

elvégezhető a pontosság ellenőrzéséhez.

② Gyenge GNSS-jelekkel rendelkező területeken, például sarkokban vagy részben eltakart helyeken, ahol az RTK fix megoldást

tud elérni, az RTK pozicionálási koordináták közvetlen összehasonlítása használható a pontosság ellenőrzéséhez.

③ Illesztőpontokat tartalmazó mérés esetén a koordináta-eltérések és a kontrollpont koordinátáinak közvetlen összehasonlítása

használható a pontosság ellenőrzésére.

Jegyzet :

Amikor illesztőpontokat használ a pontosság ellenőrzéséhez, győződjön meg arról, hogy az illesztőpont koordinátái és az aktuális 

műszer koordinátái ugyanabban a koordináta-rendszerben vannak.



MID360 lézerszkenner

Az MID360 lézerszkenner egy hibrid, szilárdtest LiDAR, amelyet 360°-os 

mindenirányú szkennelés, nagy pontosságú pontfelhő-kimenet, könnyű 

kialakítás és kiváló környezeti alkalmazkodóképesség jellemez.

Globális zárkamera

A globális záras kamerák legfontosabb jellemzője, hogy minden pixel 

egyszerre exponálódik, ami kiküszöböli a mozgásból eredő torzulást és 

nagyfokú szinkronizációt biztosít, így alkalmassá téve őket nagy 

sebességű képalkotásra.

3D szkennelés bemutatása

A V700S (és az SL9) egy MID360 lézerszkennert, egy globális zárkamerát és egy nagy pontosságú inerciális

navigációs rendszert (INS) tartalmaz, amely lehetővé teszi a 3D szkennelési műveleteket kis léptékű környezetekben. 

A nagy teljesítményű, beépített 3D rekonstrukciós algoritmussal felszerelt V700S valós idejű térképezést tesz lehetővé 

az adatgyűjtés során. Nagy pontosságú, nagy felbontású 3D pontfelhő adatokat generál, és adaptív térbeli 

adatrögzítési képességeket kínál mind beltéri, mind kültéri környezetben.

3D szkennelés



1. lépés A berendezés telepítése és az RTK inicializálása

 A berendezés telepítése és az RTK inicializálási lépései 3D szkenneléshez pontosan megegyeznek a SLAM képmérési módéval. A 3D szkennelés elvégezhető kézi 

működtetéssel vagy a készülék felmérő póznára szerelésével. Tisztán beltéri környezetben, ahol a GNSS jelek nem állnak rendelkezésre, az RTK inicializálás nem 

szükséges. Ilyen esetekben a pontfelhő kimenete relatív koordinátarendszerben lesz.

2. lépés: SLAM inicializálása és szkennelése

① A felmérési felületen kattintson a SLAM gombra, adjon meg egy feladatnevet a feladat létrehozásához, és tartsa az eszközt mozdulatlanul az

inicializáláshoz;

 Az inicializálás során a befejezésig ügyeljen arra, hogy az eszköz stabil és mozdulatlan maradjon.

 Ügyeljen arra, hogy a lézer az inicializálás során jellemző látványosságokra, például épületekre, szabálytalan sziklákra stb. irányuljon.

 Az inicializálási folyamat során kerülje a lézer látóterében lévő mozgó tárgyakat vagy akadályokat.

3D szkennelés



② A felhasználók a felületen megjelenő pontfelhő alapján indíthatják el 

a szkennelést. Az adatgyűjtés a „Stop” parancsra leáll, majd a 

rendszer tárolja azokat a gazdagépen.

③ A szkennelési adatok mentése után a felhasználók a Hi-survey

szoftverfelületén több szögből is megtekinthetik az eredmények 

részleteit.

Óvintézkedések:

• Ügyeljen arra, hogy a felmérésben részt vevő kisérő személyek az adatgyűjtő operátor mögött haladjanak, és kerüljék a párhuzamos mozgást;
• Minimalizálják a nagy fényvisszaverő képességű objektumok, például üvegfüggönyfalak és járműablakok szkennelését a pontfelhőadatok zajának csökkentése 

érdekében;
• Beltéri vagy GNSS-tiltott környezetben végzett munka esetén külső illesztőpontok szükségesek a pontfelhő koordinátarendszer-transzformációjához;
• Beltéri környezetben a szkennelés megkezdése előtt győződjenek meg arról, hogy minden ajtó nyitva van. Helyiségek közötti mozgáskor lassan haladjon, háttal a 

bejáratnak. Többszintes műveletek esetén használjon lépcsőket, mivel a liftek térképezési hibákat okozhatnak. Lépcsőn való közlekedéskor kerülje a falak 
közelségét. Sarkoknál széles fordulási sugarat használjon, és kerülje az éles fordulatokat vagy a belső ív követését;

• Folyosók szkennelésekor döntse kissé előre a készüléket, hogy a lézer a folyosó végéhez igazodjon, megakadályozva az előretolódást;
• Az optimális teljesítmény érdekében a V700S készüléket 25 méteres hatótávolságon belül kell használni. A megfelelő szkennelési forgatókönyvek közé tartoznak a 

kis térfogatú készletek és az alacsony épületek. Nagyobb hatótávolságú forgatókönyvek és GNSS-tiltott környezetek esetén kis hurokszkennelés ajánlott.

3D szkennelés



3D szkennelés
3. lépés Adatkimenet

 A V700S 3D szkenner által gyűjtött pontfelhőadatok a V700S gazdagép „statikus” meghajtóján tárolódnak. Az 

adatok lekéréséhez csatlakoztassa a gazdagépet adatkábellel, és másolja át a fájlokat a megfelelő mappából.

Jegyzet:
• A statikus lemez elérhetetlenné válik, amikor az eszköz regisztrációs kódja lejár.
• A statikus lemez írásvédett módban működik. A lemezről tilos közvetlenül törölni az adatokat. 

Az adatfájlok kezelését a Hi-Survey szoftverrel kell elvégezni.



A V700S valós idejű, gazdag 3D térinformatikai adatok gyűjtését teszi lehetővé, és nagy teljesítményű, 

Android-alapú lézerpontfelhő-feldolgozási technológiát használ az azonnali térfogatszámításhoz, így 

egyszerűséget és kényelmet kínál.

Földmunka térfogatának kiszámítása



1. lépés: 3D szkennelés

 A V700S földmunka-számítás valós időben rögzített, nagy pontosságú

pontfelhőadatokon alapul. Ezért a számítás előtt 3D szkennelés szükséges a 

pontfelhőadatok megszerzéséhez. A konkrét lépések összhangban vannak az

előző 3D szkenneléssel.

②①

③ ④

2. lépés: Földmunka térfogatának kiszámítása

① A szkennelés befejezése után mentse el a feladatot. Ezután válassza a bal oldali

eszköztáron a „Földmunka” lehetőséget, majd kattintson az „OK” gombra a térfogatszámítás

megkezdéséhez; 

② Határozza meg az érdeklődési területet a pontfelhőn egy határvonal kiválasztásával; 

③ Finomítsa a pontfelhő adatait a külső pontok kivágásával a jobb oldalon található

magasságcsúszka segítségével; 

④ Számítsa ki és kapja meg a földmunka térfogatának eredményeit.

Megjegyzések:

• A pontos számítási eredmények biztosítása érdekében kerülje az olyan akadályokat, mint 

a növényzet vagy a szerkezetek, amelyek zavarhatják az adatgyűjtést.

• Felhívjuk figyelmét, hogy a jelenlegi verzió nem támogatja a szkennelt pontfelhőadatok 

újbóli megnyitását és újraszámítását közvetlenül a táblagépen.

Földmunka térfogatának kiszámítása



Adatfeldolgozás
Pontfelhő optimalizálás (utófeldolgozás)

A V700S opcionális Hi-LiDAR (SL9 esetén Sat-Lidar) utófeldolgozó szoftvere, amely támogatja a rögzített pontfelhőadatok

optimalizált feldolgozását. A következő lépések vázolják fel a pontfelhő optimalizálásának eljárását:

1. lépés: Új projekt létrehozása

• Válassza a „File” > „New project” lehetőséget, majd adja meg a projekt nevét és a nyers adatokat

tartalmazó könyvtárat. A nyers adatok közvetlenül importálhatók egylépéses számításhoz előfeldolgozás

nélkül. Adja meg a nyers adatok gyökérkönyvtárát adatkönyvtárként.



2. lépés: Koordináta-rendszer konfigurálása

• Kattintson a SLAM menüben a SLAM processing menüpontra.

• Kattintson a „Coordinate system settings” gombra a koordinátarendszer paramétereinek konfigurálásához.

Adatfeldolgozás



Adatfeldolgozás
3. lépés: Pontfelhő feldolgozása és elemzése

• Állítsa be a munkamódot és a pontfelhő formátumát.

 Control point: illesztőpontok hozzáadása a pálya pontosságának javítása és az 

abszolút koordinátarendszer-eredmények elérése érdekében. 

 PPK: a pozíció korrigálása PPK utófeldolgozási technológiával, és a pontfelhő helyi 

koord.rendszerének abszolút koordinátarendszerré alakítása; 

 Point Cloud Colorize: a pontfelhő adatainak és képének illesztése a valódi szín 

eléréséhez, majd a pontfelhőre való beillesztés; 

 Point cloud denoising : a rendellenes zajpontok eltávolítása a pontfelhőből, a valódi 

geometriai jellemzők megőrzése és a pontfelhő javítása;

 Output Point Cloud: több pontfelhő-formátum kimenetének támogatása; 

 Solve all projects: több projekt egy kattintásos megoldásának támogatása;

• Kattintson a Start to solve gombra a feldolgozás megkezdéséhez.



Adatfeldolgozás
Földmunka számítása (utófeldolgozás)

A V700S opcionális Hi-LiDAR utófeldolgozó szoftvere, amely támogatja a földmunka-számítások utófeldolgozását. A részletes lépések a 

következők:

1. lépés: Pontfelhő vágása

Miután a pontfelhő feldolgozása befejeződött, lépjen az „Tools” menübe a menüsorban, és indítsa el a pontfelhő kivágását.



Adatfeldolgozás
2. lépés: Földmunka kiszámítása

o Lépjen a Terrain > Earthworks menüpontra, és válasszon egyfázisú vagy többfázisú összehasonlítást.

o Adja meg az alapmagasságot (Base elevation) és a rácstávolságot.



Adatfeldolgozás
3. lépés: Jelentés exportálása

Számítási eredmények előnézete, jelentés exportálása.
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Q&A
1. Mi a V700S termékpozicionálása?

A V700S a Hi-Target innovatív, következő generációs mérnöki földmérési rendszere. Integrálja a GNSS pozicionálást, a LiDAR-t, egy globális 

zárkamerát és egy nagy pontosságú inerciális navigációs modult. A rendszer innovatív módon ötvözi a nagy pontosságú RTK-t és a lézeres 

SLAM-ot, kihasználva a többrétegű komplementaritást a pozicionálási pontosság és a rendszer megbízhatóságának jelentős növelése,

valamint a rendszer használhatóságának bővítése érdekében összetett környezetekben. Ez egy megkülönböztető, csúcskategóriás, 

professzionális RTK termék, és egyben költséghatékony SLAM termék is.

2. Milyen különbségek és előnyök vannak a SLAM-RTK és a piacon kapható hagyományos RTK termékek között?

 Lézeres fordított technológiát használ, amely lehetővé teszi a precíz méréseket korlátozott vagy semmilyen GNSS-jellel nem 

rendelkező környezetben;

 SLAM képalkotó technológiát alkalmaz az érintésmentes méréshez, biztosítva a "amit látsz, azt méred" képességet;

 Standard SLAM termékként működik, magas integrációt, hosszabb akkumulátor-üzemidőt és egyszerűsített működést kínálva 

(helyszínhez adaptálhatóság, kontrollpontok kiküszöbölése, hurokzáródás kiküszöbölése, konzisztens beltéri/kültéri koordináta-

keretrendszer);

 Lehetővé teszi a gyors helyszíni készletmennyiség-mérést, kiküszöbölve az utófeldolgozás szükségességét;

 GNSS+SLAM fúziós algoritmusokat használ a "repülési pontok" kiküszöbölésére és az adatok pontosságának biztosítására;

 Megtartja az összes standard RTK funkciót.



Q&A
3. Mi értelme a V700S SLAM-RTK és SLAM-képfelmérési mód inicializálásának? Mire kell figyelnem használat közben?

A SLAM-RTK és a SLAM-Image felmérési mód inicializálási folyamata két fő lépésből áll:

 Statikus inicializálás

Cél: A rendszer pozíciójának inicializálása és a kezdeti térkép felépítése, garantálva a későbbi pozicionálást és térképezési pontosságot.

Használati irányelvek: 

1. Tartsa a készüléket mozdulatlanul 3-5 másodpercig, kerülje a jelentős mozgást, amíg az inicializálás be nem fejeződik.

2. Irányítsa a készüléket funkciókban gazdag tárgyak, például épületek felé, kerülje a mozgó járműveket, a tömeget és a nyílt tereket.

3. Győződjön meg arról, hogy a LiDAR érzékelő nincs takarva, és ne vegye körül a készüléket személyekkel.

 Eltávolodás a statikus inicializálás helyétől

Cél: A lokális koordinátarendszer kezdeti igazításának elvégzése az abszolút koordinátarendszerrel, biztosítva a SLAM-RTK és a SLAM 

képalkotó felmérés pontosságát.

Használati irányelvek:

1. Az RTK Fix elérése után ajánlott egy L vagy Z alakú útvonalon haladni, mindkét merőleges irányban 5-8 métert haladva

2. A hosszabb mozgási távolság az inicializálás során jobb inicializálási teljesítményt eredményez; a nem megfelelő inicializálás a 

pontosság csökkenéséhez vezethet.

3. A folyamat során a megbízható GNSS-pontosság biztosítása érdekében válasszon nyílt, akadálytalan helyszíneket az

inicializáláshoz.



Q&A
4. Miért kell inicializálni a V700S-t 3D szkennelés közben? Milyen óvintézkedések vannak?

Ez a folyamat szükséges a belső érzékelők kalibrálásához és a SLAM-alapú mérések pontosságának biztosításához. Az inicializálás 

egyszerűen elvégezhető úgy, hogy az eszközt az indítás során kért módon mozdulatlanul tartjuk, így nincs szükség bonyolult eljárásokra vagy 

hosszadalmas várakozási időre.

Óvintézkedések:

1. Győződjön meg arról, hogy az eszköz stabilan és stabilan van tartva az inicializálási folyamat során;

2. A Lidart egy jellemzőkben gazdag környezet, például épületek vagy fák felé kell irányítani a pontos érzékelőkalibrálás megkönnyítése 

érdekében;

3. Győződjön meg arról, hogy a lézer útja mentes a mozgó tárgyaktól vagy akadályoktól, amelyek zavarhatják a jellemzők felismerését;

4. Kerülje a nagy fényvisszaverődésű tárgyak, például üvegfüggönyfalak vagy járműablakok szkennelését, mivel ezek túlzott zajt vihetnek be 

a kapott pontfelhőbe.



Q&A
5. Mennyi ideig bírja egyetlen akkumulátor a V700S-ben? Hány akkumulátorral érkezik?

 A V700S lítium akkumulátorral működik, SLAM módban több mint 5 órán át, RTK módban pedig több mint 10 órán át működik.

 A V700S termék alapfelszereltségként 1 akkumulátorral rendelkezik;

6. Mekkora tárhelye van a V700S-nek?

A V700S 512 GB belső tárhellyel rendelkezik, amely támogatja a statikus és LAS adatok automatikus körkörös tárolását. Gyakorlati

tesztek során a V700S körülbelül 6 GB pontfelhőadatot generált 10 perc alatt és 33 GB-ot 1 óra alatt, ami teljes mértékben megfelel a 

működési követelményeknek.



Q&A
7. Mire kell figyelnünk a V700S termék SLAM-RTK módban történő használatakor?

 A kísérő személyzettel tartott bemutatók során ügyeljen arra, hogy az adatgyűjtő mögött haladjanak, kerülve az egymás melletti 

pozíciót az interferencia minimalizálása érdekében;

 Kerülje a hirtelen fordulatokat vagy a rúd heves rázását. Az optimális eredmény elérése érdekében az adatgyűjtés során ügyeljen 

az egyenletes és sima mozgásokra. Felvétel készítésekor tartsa a rudat 1-2 másodpercig stabilan, mielőtt a „gyűjtés” gombra 

kattintana;

 Ha járművek vagy gyalogosok vannak a közelben, fordítson hátat a mozgó tárgyaknak, amíg el nem haladnak mellettük, hogy 

minimalizálja az interferenciát. Ezután folytassa az adatgyűjtést;

 Falsarkok közelében történő adatgyűjtéskor kerülje a LiDAR közvetlen falnak néző elhelyezését, mivel ez akadályozza a 

látómezőt. Javasoljuk, hogy a LiDAR-t a faltól elfelé fordítva helyezze el;

 Helyiségekbe való belépés vagy kilépés előtt előre nyissa ki az ajtókat, és lassan mozogjon, háttal az ajtónak, hogy biztosítsa az 

egységes adatrögzítést;

 Emeletek közötti átmenetkor használjon lépcsőt. A lift használata térképezési hibákhoz vezethet. Lépcső használatakor kerülje a 

falak közelségét;

 Folyosókon döntse kissé előre a készüléket, a LiDAR-t a folyosó végéhez igazítva, hogy minimalizálja az eltolódást a haladási 

irányban.



Q&A
8. Mire kell figyelnünk a V700S termék SLAM-képfelmérési módban történő használatakor?

 Tartson legfeljebb 10 méteres fényképezési távolságot. Ennek a távolságnak a túllépése jelentősen ronthatja a mérési

pontosságot;

 SLAM képalkotás során kerülje a mérőrúd hirtelen forgatását vagy túlzott rázását. Az ilyen műveletek mérési hibákhoz vagy 

a pontosság csökkenéséhez vezethetnek;

 Helyezze a mérési pontokat a kép széleitől távolra. A kép torzulása a széleken hangsúlyosabb, ami negatívan befolyásolhatja

a pontok pontosságát;

 A fényképezés előtt és alatt 5-10 másodpercen belül ügyeljen arra, hogy ne legyenek dinamikus tárgyak (pl. gyalogosok, 

járművek) a készülék és a tényleges mérési hely között. Az ilyen objektumok jelenléte hibás pontfelhőadatokat

eredményezhet, ami befolyásolhatja a pontosságot;

 Kerülje a mérési pontok kiválasztását alacsony fényvisszaverő képességű, átlátszó vagy nagy fényelnyelő képességű 

tárgyakon. Ilyenek például az üveg, folyadékok, sima vízfelületek, tükrök és aszfalt;

 Az optimális mérési eredmények érdekében válasszon gazdag jellemzőkkel rendelkező objektumokat. A képek rögzítése

előtt hagyja, hogy a lézer alaposan átvizsgálja a tárgyat (5-10 másodperc);

 Használjon segédpontokat a mérési pontok pontosságának javítására és az objektumok szélein a téves kiválasztás

megakadályozására. A segédpontoknak és a mérési pontoknak mélységben folytonos síkon kell lenniük.



Q&A
9. Mire kell figyelnünk a V700S termék 3D szkennelési módban történő használatakor?

 Kerülje a mérőrúd hirtelen elforgatását vagy túlzott rázását SLAM képmérés közben. Az ilyen mozgások mérési hibákhoz 

vagy a pontosság csökkenéséhez vezethetnek;

 Csökkentse a nagy fényvisszaverő képességű felületek, például üvegfüggönyfalak vagy járműablakok szkennelését, mivel 

jelentős zajt visznek be a pontfelhő kimenetébe;

 GNSS-jelek nélküli beltéri környezetben a pontfelhő koordináta-rendszerét külső illesztőpontok használatával kell transzformálni;

 Beltéri jelenetek szkennelésekor győződjön meg arról, hogy minden ajtó nyitva van, és a helyiségekbe hátrafelé néző 

mozdulatokkal, lassan mozogjon; Használja a lépcsőket az emeletek közötti átmenetekhez, mivel a lift használata térképezési 

hibákat okozhat; Kerülje a falak közelségét lépcsőn felfelé vagy lefelé haladva; Növelje a fordulási sugarat fordulások közben, 

hogy elkerülje az éles fordulatokat, és kerülje a kanyarok belső ívének követését;

 Folyosós környezetben kissé döntse előre a készüléket, hogy a lézert a folyosó végéhez igazítsa, minimalizálva az 

előretolódást;

 A V700s termék optimálisan 25 méteres mérési tartományon belül teljesít. Az ajánlott szkennelési forgatókönyvek közé tartoznak 

a kis térfogatú készletek és az alacsony épületek. Nagyobb mérési tartományok és GNSS-letiltott környezetek esetén 

használjon kis hurok szkennelési mintákat.



Q&A
10. Mire kell figyelnünk a V700S termék 3D szkennelési módban történő használatakor?

A V700S lehetővé teszi a közvetlen térfogatszámítást a Hi-Survey szoftveren belül. A felhasználók interaktívan kiválaszthatják a 

kívánt térfogatszámítási területet a valós idejű pontfelhőből, és megadhatják a tervezési magasságokat az azonnali eredmények

elérése érdekében. A V700S támogatja a térfogatszámítást a Hi-LiDAR pontfelhő utófeldolgozó szoftver használatával is.

Jegyzet:

 A pontos térfogatszámítási eredmények biztosítása érdekében elengedhetetlen a sűrű növényzetű vagy szerkezeti 

akadályokkal borított területek elkerülése, amelyek eltakarhatják a talajfelszínt;

 Jelenleg a V700S nem támogatja a szkennelt pontfelhők újbóli megnyitását és feldolgozását a táblagépen.

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

homlokzatmérésre?

A V700S integrálja az MID360 lézerszkennert, amely 40 méteres effektív mérési tartományt kínál. Kis léptékű, lokalizált 3D 

szkennelési alkalmazásokhoz a legalkalmasabb, maximalizálva a működési hatékonyságot. Korlátozott magasságú épületek 

homlokzatának szkennelésére is használható. Magasabb épületek szkenneléséhez nagyobb mérési tartományú berendezések 

használata ajánlott, mint például a Hi-Target professzionális SLAM terméke, az LS1.


