cljf ZENMUSE |3

Instrukcja obstugi

2025.11




®

Niniejszy dokument jest chroniony prawem autorskim DJI, a wszystkie prawa sg
zastrzezone. O ile nie uzyskate$ zgody DJI, nie masz prawa uzywac¢ ani zezwala¢ innym na
uzywanie niniejszego dokumentu lub jakiejkolwiek jego czesci poprzez powielanie,
przekazywanie lub sprzedaz. Niniejszy dokument i jego zawarto$¢ nalezy traktowac
wytgcznie jako instrukcje obstugi produktéw DJI. Dokument nie powinien by¢
wykorzystywany do innych celéw.

W przypadku rozbieznosci migdzy ré6znymi wersjami, wersja angielska ma pierwszenstwo.

e ™
Q Wyszukiwanie kluczowych stéw

Wyszukaj stowa kluczowe, takie jak ,akumulator” i ,instalacja”, aby znalez¢ odpowiedni
temat. Jesli uzywasz programu Adobe Acrobat Reader do odczytu tego dokumentu,
nacisnij klawisze Ctrl+F w systemie Windows lub Command+F w systemie Mac, aby
rozpocza¢ wyszukiwanie.

{ Przejécie do tematu

Zobacz petng liste tematdw w spisie tresci. Nacisnij na temat, aby przej$¢ do
odpowiedniej sekgji.

& Drukowanie tego dokumentu

Ten dokument obstuguje drukowanie w wysokiej rozdzielczosci.

Korzystanie z niniejszej instrukgji

Legenda

I\ Wazne K Wskazéwki i porady B3 odniesienie

Przeczytaj przed uzyciem

Najpierw obejrzyj wszystkie filmy instruktazowe, a nastepnie przeczytaj dokumentacje
dotaczong do opakowania oraz niniejszg instrukcje obstugi.

Jesli podczas instalacji i uzytkowania produktu pojawig sie jakiekolwiek pytania lub
problemy, skontaktuj sie z oficjalnym dziatem pomocy technicznej lub autoryzowanym
sprzedawca.
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WejdZ na ponizszy adres lub zeskanuj kod QR, aby obejrze¢ filmy instruktazowe
pokazujgce, jak bezpiecznie korzystac z produktu:

https://enterprise.dji.com/zenmuse-I3/video

Pobierz i zainstaluj aplikacje DJI ASSISTANT™ 2 (seria Enterprise), korzystajac z

ponizszego linku: https://www.dji.com/downloads/softwares/assistant-dji-2-for-matrice
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1 Profil produktu

1. Ztacze gimbala

2. Silnik osi Pan 5. Gniazdo na karte CFexpress
3. Silnik osi Roll 6. LIDAR .
4. Silnik osi Tilt 7. Kamera do mapowania RGB

Wykresy wydajnosci

Zakres wykrywania przy ré6znych wspétczynnikach odbicia
Zakres wykrywania (B, w metrach) przy réznych wspétczynnikach odbicia (A, %)
i czestotliwosciach prébkowania przedstawiono na rysunku.
* DomysIny maksymalny zasieg wykrywania wynosi 900 m. Aby uzyskac¢ wiekszy zasieg, skontaktuj sie
z oficjalnym dziatem pomocy technicznej lub autoryzowanym sprzedawca.
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Gestos¢ chmury punktéow

Gdy naktadanie sie chmury punktéw wynosi 20%, a predkosc lotu 15 m/s, gestosc
chmury punktéw (B, w punktach/m?) na réznych wysokosciach (A, w metrach) przy
réznych czestotliwosciach préobkowania przedstawiono na rysunku.
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Srednia gesto$¢ punktéw Minimalna gestos¢ Minimalna gestos¢
punktéw - liniowe punktéw - powtarzalne
skanowanie powtarzalne skanowanie w ksztatcie
gwiazdy
Mlnllmalna gestosc. 4 pts/m’
punktéw - skanowanie 16 pts/m'

bez powtdérzen
Btad pomiaru
Rysunek pokazuje, jak btad losowy (B, w milimetrach) dla r6znych czestotliwosci
probkowania zmienia sie wraz z odlegtoscig od celu (A, w metrach) podczas skanowania
obiektu o wspotczynniku odbicia 80%. Wybierz odpowiednig czestotliwos¢ probkowania
i odlegtos¢ od celu, aby spetni¢ wymagania dotyczace doktadnosci.
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* Pomiar przeprowadzono w warunkach laboratoryjnych w nastepujgcych warunkach. Dane mogg sie
rézni¢ w zaleznosci od warunkéw srodowiskowych. Nalezy odnies¢ sie do rzeczywistych wartosci
pomiarowych.

Temperatura otoczenia 25°C
Docelowa reflektywno$¢ 80%
Centralne pole widzenia i normalny kat padania

* Linia przerywana wskazuje btad losowy, gdy odlegto$¢ do celu przekracza maksymalny zakres
pomiarowy dla danej czestotliwosci probkowania.

Zastosowanie LiDAR

Nalezy unika¢ stosowania LiDAR w nastepujacych sytuacjach, poniewaz moze to
zmniejszy¢ zasieg wykrywania i doktadnos$¢ lub spowodowac zaktécenia lub luki w
chmurze punktéw.

+ Promien lasera pada na lustro, powierzchnie catkowicie odbijajgce lub silnie odbijajgce
« Skanowanie zbiornikéw wodnych lub mokrych powierzchni

* Warunki ograniczonej widocznosci, takie jak deszczowa lub mglista pogoda

+ Urzadzenie wtasnie zostato wigczone i nie rozgrzato sie

+ Odlegtos¢ do celu wynosi mniej niz 10 m

+ Nadmiernie silne $wiatto otoczenia

* Rozpraszanie wsteczne spowodowane przez drobne czgsteczki, takie jak krople
deszczu, krople mgtly lub czasteczki zawieszone w powietrzu (pyt i mgta) w poblizu LiDAR
« W sytuacjach, w ktérych wystepujg znaczne réznice wysokosci, nalezy stosowac wysoka
czestotliwos¢ probkowania

Ostrzezenia

. Ten produkt jest sklasyfikowany jako produkt laserowy klasy 1 i jest bezpieczny we
wszystkich normalnych warunkach uzytkowania. Aby unikna¢ potencjalnych obrazen,
NIE patrz bezposrednio na okno optyczne LiDAR przez diuzszy czas ani nie ogladaj go
przez lupy optyczne, takie jak teleskopy lub szkta powiekszajace.

8  © 2025 DJl All Rights Reserved.
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+ NIE fotografuj urzadzenia LiDAR podczas uzytkowania, aby zapobiec uszkodzeniu
matrycy kamery.

+ Gdy kat urzadzenia LiDAR zbliza sie do pozycji poziomej, wydajnos¢, np. zasieg i
doktadnos$¢, moze ulec pogorszeniu.

* Wytgczenie funkcji RGB Coloring lub uzytkowanie urzadzenia w nocy moze spowodowac
nieprawidtowe wyniki modelowania.

© 2025 DJI All Rights Reserved. 9
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* Podczas transportu lub przechowywania nalezy odtgczy¢ tadunek od drona. W
przeciwnym razie zywotnos$¢ kul amortyzujgcych moze ulec skréceniu lub mogg one
ulec uszkodzeniu.

* Aby zdja¢ tadunek, nalezy nacisna¢ przycisk zwalniajacy na dronie i obrécic
tadunek.

2.2 Aktywacja

Przed pierwszym uzyciem tadunek nalezy aktywowac za pomocg aplikacji DJI PILOT™ 2.
Zamontuj go na dronie, a nastepnie wigcz dron i aparature sterujgca i postepuj zgodnie z
instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby aktywowac¢ go za pomocg aplikacji DJI Pilot 2.
Do aktywacji wymagane jest potgczenie internetowe.

2.3 Podglad kamery w aplikacji DJI Pilot 2

. RTK RCfal
Normal N mode - Manual Flight RO (P [

{ 24:12
LiDAR Visible Light Calibrated Color Storage

Auto RGB 112GB

, Visible
Light

1. Stan kalibracji IMU

2. Ustawienia kamery

Nacisnij, aby ustawi¢ parametry fotografowania dla chmury punktéw i zdje¢ w Swietle
widzialnym.

3. Tryb nagrywania (migawka/nagrywanie wideo/nagrywanie chmury punktéw)

4, Odtwarzanie

© 2025 DJI All Rights Reserved 11
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Nacisnij, aby wyswietli¢ lub pobrac zdjecia i filmy. Wybierz pliki danych chmury
punktéw, aby wyswietli¢ podglagd modelu 3D. Wybierz wiele plikéw, aby
wyswietli¢ potgczone modele.

5. Przetacz tryb renderowania chmury punktéw.

6. Wyswietl podglad biezgcego modelu chmury punktow.

7. Przycisk przetgczania widoku Side-by-Side (SBS)

Nacisnij i przytrzymaj przycisk R3, a nastepnie nacisnij, aby wybra¢ zadany widok SBS, lub
nacisnij przyciski R1, R2 lub R3, aby wybra¢ odpowiedni widok SBS.

8. Nacisnij przycisk, aby przetaczac¢ sie miedzy widokiem $wiatta widzialnego a widokiem
LiDAR.

12 © 2025 DJi All Rights Reserved.
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3 Gromadzenie danych terenowych

3.1 Przygotowanie

Upewnij sie, ze tadunek jest prawidtowo zainstalowany w dronie, a karta pamieci jest
wiozona. Wiacz dron i aparature sterujgcg. Upewnij sig, ze dron jest potgczony z
aparatura.

2. Przejdz do podgladu kamery > <+« > & w DJI Pilot 2 wybierz typ ustugi RTK i upewnij
sie, ze status RTK to FIX.

£+ W przypadku stabego sygnatu sieci komorkowej lub sygnatu transmisji wideo z
aparatury sterujgcej nalezy skonfigurowac stacje bazowg RTK, aby uzyskac
precyzyjne informacje o lokalizacji, ktére pomogg w przetwarzaniu koncowym.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Przetwarzanie danych biurowych.

* W przypadku korzystania ze stacji bazowej RTK innego producenta nalezy
upewnic sie, ze stacja obstuguje co najmniej trzy systemy GNSS.

* Podczas konfigurowania stacji dokujacej RTK innego producenta postepu;j
zgodnie z instrukcjami, aby ustawi¢ wspétrzedne punktu poczatkowego dla
stacji dokujacej RTK (na przyktadzie formatu RINEX):

a. Ustaw stacje dokujgcg RTK w punkcie o znanych wspétrzednych i zapisz
wspotrzedne XYZ w formacie ECEF (w razie potrzeby uzyj oprogramowania
innego producenta do konwersji formatu).

b. Uzyj Notatnika, aby otworzy¢ plik RINEX z rozszerzeniem .O i zmodyfikuj
wspotrzedne APPROX POSITION XYZ w pliku .O do wspétrzednych zapisanych w
kroku pierwszym.

3.2 Parametry tadunku

Przed rozpoczeciem gromadzenia danych nalezy ustawi¢ parametry tadunku zgodnie z
ponizszymi instrukcjami.
Parametry Opis

Tryb zwrotu Im wieksza liczba powrotéw, tym wieksza gestos¢ chmury punktow.
W obszarach o rzadkiej roslinnosci mozna wybrac tryb z mniejsza
liczbg powrotéw.

© 2025 DJl All Rights Reserved. 13
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Parametry

Czestotliwos¢
probkowania

Tryb skanowania

RGB Coloring

Opis

Zaleca sie prace zgodnie z ponizszymi parametrami. W
przeciwnym razie moze to spowodowac nieprawidiowosci w
podgladzie na zywo chmury punktéw, funkcji pomiaru odlegtosci
laserowej lub wynikach chmury punktéw.

Wysokos¢ wzgledem Odlegtos¢ do
powierzchni ziemi obiektu
100 kHz <500 m <1500 m
350 kHz <300 m <430 m
1000 kHz <100 m * <150 m
2000 kHz <50m * <75m

* Nalezy wigczy¢ funkcje $ledzenia w czasie rzeczywistym.

Skanowanie powtarzalne nadaje sie do mapowania topograficznego,
zapewniajgc wyzszg doktadnos¢ i rownomierne skany chmury
punktow.

Tryb skanowania powtarzalnego w ksztatcie gwiazdy doskonale
nadaje sie do laséw lub gestych sSrodowisk miejskich.

Tryb skanowania powtarzalnego liniowego zapewnia bardziej spojny
rozktad chmury punktéw i nadaje sie do mapowania terenu z
wysoka doktadnoscig. Skanowanie niepowtarzalne nalezy stosowac
do gromadzenia danych dotyczgcych energii elektrycznej i leSnictwa
w celu generowania bardziej kompletnych modeli pni drzew i wiez
przesytowych energii elektrycznej.

Po wigczeniu tej funkcji uzytkownik moze pokolorowaé¢ chmure
punktéw za pomocg zdje¢ wykonanych przez kamere mapujacg RGB
(domysinie wigczona). Zaleca sie wytgczenie tej funkcji podczas
pracy w nocy. Zdjecia mogg by¢ réwniez wykorzystywane do
rekonstrukcji 2D i 3D.

3.3 Obstuga tras lotniczych

Stuknij opcje Trasa lotu na stronie gtéwnej aplikacji DJI Pilot 2 lub nacisnij ikone trasy lotu
w podgladzie kamery lub podgladzie mapy, aby przejs¢ do biblioteki tras lotu.
Uzytkownicy mogg przegladac zadania lotu lub tworzy¢ nowe zadania lotu.

Zadanie zwigzane z planowaniem

tadunek uzytkowy obstuguje nastepujace rodzaje zadan lotniczych. Wiecej informacji na
temat planowania trasy lotu mozna znalez¢ w instrukcji obstugi drona.

14 © 2025 DJI All Rights Reserved.
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Waypoint Route Area Route Linear Route
of
2D/3D data collectic Flioht

Parametry trasy
Parametry Opis
GSD GSD to odlegto$¢ préobkowania naziemnego zdjec

Wysokos¢ trasy lotu

Predkos¢ trasy lotu

Kalibracja IMU

wykonanych na pierwszej trasie, tj. odlegtos¢ miedzy
dwoma kolejnymi srodkami pikseli mierzonymi na ziemi.
Im wieksza wartos¢ GSD, tym nizsza rozdzielczos¢ obrazu.
Regulacja GSD wptywa na gesto$¢ chmury punktéw i
wysokos¢ lotu.

Rysunek przedstawia odpowiednig ukosng GSD (B, w
centymetrach) dla réznych typowych wysokosci lotu przy
réznych poziomych polach widzenia (A, w stopniach). Gdy
kierunek poziomego pola widzenia jest przeciwny, ale kat
jest taki sam (tj. +A), odpowiednia uko$na GSD pozostaje

taka sama.
12

11} —GSD(120m) —GSD (300m) —GSD (500m)
10
9
8
7
B 6
5
4
3
5 /
]
0 . . . . . .
0 10 20 30 40 50 60

A

Wysokos¢ trasy lotu zadania lotniczego. R6zne tryby
wysokosci wykorzystujg rézne ptaszczyzny odniesienia dla
wysokosci trasy lotu. Dostosowanie wysokosci trasy lotu
wptynie na GSD i gestos¢ chmury punktéw.

Predkosc¢ operacyjna drona po wejsciu na trase lotu.
Predkos$¢ ta jest zwigzana z gestoscig chmury punktéw i
stosunkiem pokrycia czotowego.

Wigczone domyslinie. Po wigczeniu dron automatycznie
przeprowadzi kalibracje podczas wykonywania zadania
trasy lotu.

© 2025 DJi All Rights Reserved. 15



Zenmuse L3 Instrukcja obstugi

Parametry Opis

Tryb wydajnosci Po wiagczeniu tej funkcji liczba skalibrowanych
segmentoéw lotu zostanie zmniejszona.

Stosunek pokrycia Stosunek pokrycia bocznego to stosunek pokrycia dwoch

zdjec¢ wykonanych na dwdch réwnolegtych Sciezkach.

- Wspotczynnik pokrycia czotowego to stosunek pokrycia
pokrycia czotowego dwdch zdje¢ wykonanych kolejno w tym samym kierunku
wzdtuz Sciezki lotu. Stosunek pokrycia jest jednym z
kluczowych czynnikéw wptywajgcych na powodzenie
pozniejszej rekonstrukcji modelu. Domysiny stosunek
pokrycia bocznego wynosi 70%, a domysiny stosunek
pokrycia przedniego wynosi 80%, co jest odpowiednie dla
wiekszosci scenariuszy. Jesli obszar mapowania jest ptaski i
nie ma zadnych nieréwnosci, stosunek pokrycia mozna
odpowiednio zmniejszy¢, aby poprawi¢ wydajnos¢
operacyjna. Jesli obszar mapowania charakteryzuje sie
duzymi wahaniami, zaleca sie zwiekszenie stosunku
pokrycia, aby zapewni¢ efekt rekonstrukcji.

bocznego/stosunek

Podczas korzystania z funkcji Oblique Collection
dostepne beda dwa dodatkowe ustawienia: Side
Overlap Ratio (Oblique) (stosunek pokrycia
bocznego) oraz Frontal Overlap Ratio (Oblique)
(stosunek pokrycia przodu). Stosunek pokrycia zdje¢
ukosnych moze by¢ nizszy niz w przypadku zdjec¢
ortofotograficznych.

Podglad wynikéw chmury punktéw

Wybierz opcje Area Route > LiDAR Mapping > Ortho Collection, a w aplikacji
wyswietlg sie zalecane parametry i szacunkowy wynik chmury punktéw. Uzytkownicy
moga sprawdzi¢ jako$¢ chmury punktéw przed wykonaniem zadania i dostosowac
parametry na podstawie szacunkéw.

1. W panelu ustawien trasy lotu nacis$nij opcje Point Cloud Task Output Estimate
(Szacunkowy wynik zadania chmury punktéw), aby wyswietli¢ zalecane parametry oraz
profil gestosci chmury punktéw i wykres punktowy wygenerowany na podstawie tych
parametréw.

2. Jesli szacowany wynik spetnia oczekiwania, zastosuj biezgce parametry. Jesli nie,
dostosuj parametry i ponownie wygeneruj szacowany wynik.

Raport jakosci zadan

Po zakonczeniu zadania trasy obszarowej lub liniowej automatycznie generowany jest
raport jakosci zadania, zawierajacy szczeg6towe informacje na temat zadania.
Uzytkownicy mogg zaznaczy¢ w raporcie odcinki trasy o niskiej jakosci.

Nacisnij opcje View Now (Wyswietl teraz) lub wybierz zadang trase w bibliotece tras
lotniczych, aby wyswietli¢ raport.
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< Normal N mode - Standb' 123

H 2023/09/19 15:36 - 2023/09/19 15:43

Keji Avenue
g
Progress 100%

Point Cloud Data Collection
Time 3min15s

RTK
RTK Data Collection Time

* RTKFix

« RTK Float/Single @

RTK invalid

1. Nacisnij, aby wyswietli¢ widok edycji linii/obszaru. Uzytkownicy moga zaznaczy¢
segmenty trasy lotu, ktére wymagajg ponownego pomiaru. Ustaw zaznaczony obszar
jako obszar mapowania i utwérz nowe zadanie lotu.

2. Nacisnij, aby wyswietli¢ status RTK, POS i RTB trasy lotu.

a. RTK: Obejmuje rozwigzania state, rozwigzania ptywajgce/pojedyncze i rozwigzania
nieprawidtowe. Rozwigzania ptywajace/pojedyncze sg dostepne do obliczer PPK.

b. IMU: Nacisnij, aby wyswietli¢ status POS trasy lotu, w tym rozwigzania state i
rozwigzania nieprawidtowe.

c. RTB: Nacisnij, aby wyswietli¢ dane stacji bazowej. Jesli wystepuja jakiekolwiek
nieprawidtowe dane, moze to mie¢ wptyw na przetwarzanie koricowe i wymagane sg
dostepne dane stacji bazowe;j.

3.4 Reczny lot

Wznies$ sie dronem na odpowiednig wysokos¢ i ustaw gimbal pod odpowiednim katem.
Zachowaj odpowiednig odlegtos$¢ od obiektu i wigcz system wykrywania przeszkéd, aby
g}mewnic’ bezpieczenstwo lotu.

Zaleca sie przeprowadzenie kalibracji IMU przed i po rejestracji chmury punktéw.
Powtérz kalibracje podczas lotu, gdy pojawi sie odpowiedni komunikat. Upewnij sie, ze w
obszarze kalibracji nie ma zadnych przeszkéd.

Jesli predkos¢ lotu przekracza 25 m/s, nagrywanie podczas lotu bocznego moze
powodowac drgania gimbala, co wptywa na jako$¢ obrazu i doktadno$¢ chmury
punktéw. W takim przypadku nalezy odpowiednio zmniejszy¢ predkos¢ lotu.
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3.5 Sledzenie linii energetycznej

Funkcja $ledzenia linii energetycznej jest przeznaczona do scenariuszy zwigzanych z
napowietrznymi liniami energetycznymi.

1. Podczas kontroli przed lotem ustaw maksymalng wysokosc¢ i odlegtos¢ lotu oraz wigcz
wykrywanie przeszkdd. Zaleca sie ustawienie maksymalnej wysokosci lotu powyzej
najwyzszej przeszkody w obszarze zadania oraz maksymalnej wysokosci, jakg mozna
0siggnac podczas zadania. Zaleca sie wytgczenie ograniczenia odlegtosci lub ustawienie
odlegtosci na maksimum.
2. Wyle¢ dronem na okreslong wysokos¢ po przekatnej nad wiezg przesytowa. Wyreguluj
gimbal, aby wieza byta widoczna w podgladzie kamery.

3. Stuknij /A , aby utworzy¢ zadanie i ustawi¢ parametry.

a. Wybierz typ linii energetycznej. Doktadnos$¢ identyfikacji moze by¢ zmniejszona, jesli
wybrany typ linii energetycznej nie jest zgodny z rzeczywistg sytuacja.

b. Ustaw parametry lotu.

Wysokos¢ to wysokos$¢ drona wzgledem najwyzszego punktu linii energetycznej.
Zaleca sie ustawienie wysokosci na ponad dwukrotnos¢ wartosci predkosci lotu. W
przypadku linii przesytowych zalecana wysoko$¢ wynosi 50-80 m, natomiast w
przypadku linii dystrybucyjnych 30-50 m.

c. Ustaw parametry rejestrowania chmury punktéw.

Czestotliwos¢ probkowania obstuguje 100 kHz i 350 kHz, przy czym zalecana jest
czestotliwos¢ 350 kHz. Jesli wieze sg szczegdlnie wysokie, nalezy uzy¢ czestotliwosci
100 kHz i odpowiednio zmniejszy¢ predkos¢ lotu. Tryb skanowania jest ustawiony na
tryb skanowania niepowtarzalnego. Gdy witgczona jest opcja RGB Coloring, uzytkownik
moze pokolorowaé chmure punktéw za pomoca zdje¢ wykonanych przez kamere
mapujgcg RGB.

£ Nawyniki majg wptyw takie czynniki, jak srednica i materiat linii energetyczne;
oraz szerokos$¢ wiezy. Zaleca sie dostosowanie parametréw do rzeczywistej
sytuacji.

4. Nacisnij Next (Dalej) i zakoncz lot kalibracyjny, jesli kalibracja IMU jest wigczona,
aplikacja automatycznie wyswietli zidentyfikowane linie energetyczne. Po wybraniu linii
energetycznych nacisnij Start, aby rozpoczac.

5. Dron zawisnie automatycznie po wykryciu wielu linii energetycznych, a nastepnie
bedzie kontynuowat zadanie lotu po wybraniu linii.

6. Nacisnij A\ , aby zakonczy¢ zadanie. Pliki danych chmury punktéw zostang zapisane w
odpowiednich folderach. Zadanie zakoniczy sie réwniez automatycznie w nastepujacych
sytuacjach:

+ Nie wykryto zadnych linii energetycznych.

* Zainicjowano RTH.
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A\

+ Nacisnieto przycisk pauzy lotu na aparaturze sterujacej.

* Zmieniono tryb lotu.

* Wykryto przeszkode. Dron zahamuje i przejdzie w tryb omijania przeszkod.
+ Dron zostat odtgczony od aparatury sterujgcej.

+ Wysokos$¢/odlegtos¢ lotu przekroczyta maksymalny limit.

+ Dron zbliza sie do stref ograniczonego dostepu.

+ Jedli dron nie rozpoznaje linii energetycznych, dostosuj wysokos$¢ i kat gimbala i
sprébuj ponownie.
+ Gdy wysokos¢ lotu drona wzgledem linii energetycznej przekroczy 130 m,
aplikacja nie wyswietli projekcji AR. W takim przypadku obniz wysoko$¢ lotu.
+ Dron nie reaguje na ruchy drazka sterujgcego podczas wykonywania zadania
lotniczego. Naci$nij przycisk pauzy lotu lub przetacz tryb lotu na aparaturze
sterujacej, aby wyj$¢ z zadania i recznie sterowac¢ dronem.
* Pamietaj, aby sprawdzi¢, czy wokot drona nie ma przeszkdd, korzystajac z
podgladu kamery FPV. W razie nagtej potrzeby natychmiast steruj dronem za
pomocg aparatury sterujgce;j.
+ Nastepujgce scenariusze mogg spowodowac niedoktadng identyfikacje lub
nieprawidtowe zakonczenie zadania. W takich przypadkach mozna recznie
zakonczy¢ zadanie.
+ Wiele réwnolegtych linii energetycznych w bliskim sasiedztwie, np. w
poblizu podstacji.
* Izolowane linie energetyczne.
+ Linie energetyczne znajdujg sie blisko roslinnosci na ziemi.
* Obecnos¢ wielu obiektéw liniowych widzianych z géry, takich jak
budynki, latarnie uliczne i billboardy.
« Warunki ograniczonej widocznosci, takie jak deszczowa lub mglista
pogoda.

3.6 Wyniki chmury punktéw

2O

+ Podczas przegladania modeli chmury punktéw nalezy upewni¢ sie, ze dron i
aparatura sterujgca sg potgczone.

* Model wyswietlany podczas odtwarzania chmury punktéw jest generowany przy
uzyciu rzadkich chmur punktéw.
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Odtwarzanie chmury punktéw

Stuknij, B aby wej$¢ do albumu i pobra¢ pliki danych chmury punktéw, aby
bezposrednio wyswietli¢ podglad modeli 3D.

taczenie chmur punktéw

Na ekranie odtwarzania chmury punktdéw nacisnij przycisk L3 na aparaturze
sterujacej, aby wybrac wiele plikéw danych chmury punktéw i wyswietli¢ potgczony

model.

3.7 Opis pliku danych chmury punktéw

Po zakonczeniu zadania wytgcz zasilanie drona i wyjmij karte pamieci z tadunku. Podtacz
ja do komputera i sprawdz pliki danych chmury punktéw w folderze DCIM.

/\ NIE WYEACZA] urzadzenia ani nie wyjmuj karty pamieci bezposrednio po wykonaniu
zdjecia lub nagraniu chmury punktéw. Odczekaj co najmniej 60 sekund, aby unikna¢
zmniejszenia doktadnosci lub uszkodzenia danych.

Rozszerzenie pliku
CLC
CLI
LDR
RTK
RTL
RTB
IMU
SIG
LDRT
RPT

Opis

Plik kalibracji kamery LiDAR

Plik kalibracji LIDAR IMU

Dane LiDAR

Dane RTK gtéwnej anteny

Dane dotyczgce kompensacji stupa RTK

Dane RTCM stacji bazowej

Surowe dane IMU

Plik z sygnaturg PPK

Dane chmury punktéw w czasie rzeczywistym

Raport jakosci chmury punktéow

LE Po zakonczeniu zadania nacisnij @ , aby przej$¢ do albumu i wybra¢ pliki danych, a
nastepnie przeslij wyniki chmury punktéw w czasie rzeczywistym do odpowiedniego
projektu w DJI FlightHub 2.
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4  Przetwarzanie danych

Procedura przetwarzania danych chmury punktéw: Import data (Importuj dane) >
Set parameters (Ustaw parametry) > Start reconstruction (Rozpocznij
rekonstrukcje). Jesli podczas gromadzenia danych uzywana jest stacja bazowa, do
obliczen PPK potrzebne sg dane stacji bazowej odpowiadajgce okresowi czasu zadania.
Do przetwarzania danych wymagane sg programy DJI Terra i D)l Modify. Odwiedz
strone https://www.dji.com/downloads/softwares/dji-terra-4-5-0-modify, aby pobrac i
zainstalowac oprogramowanie.

Nacisnij link lub zeskanuj kod QR, aby wyswietli¢ instrukcje obstugi oprogramowania
zawierajacg informacje na temat konfiguracji i uzytkowania.

DJI Terra DJI Modify

https://enterprise.dji.com/dji-terra/ https://enterprise.dji.com/modify/

downloads downloads

4.1 Pozyskiwanie danych PPK

Wykonaj ponizsze czynnosci, aby zaimportowa¢ dane stacji dokujacej, ktére
pomoga w przetwarzaniu chmury punktéw.

1. Utwérz nowe zadanie w DJI Terra i zaimportuj dane chmury punktéw, a nastepnie
wybierz opcje Local PPK (Lokalne PPK) i nacisnij & , aby skonfigurowac ustawienia.

2. Kliknij Add Base Station File (Dodaj plik stacji bazowej), aby zaimportowa¢ dane stacji
bazowe;j.

+ Stacja mobilna D-RTK 3: Zaimportuj plik .DAT odpowiadajacy okresowi czasu (czas
lokalny) zadania.

+ Stacja bazowa innej firmy: obstugiwane sg pliki .oem/.obs/.rtcm. Zmien nazwe pliku na
nazwe pliku .RTB w katalogu danych chmury punktéw, stosujgc format nazwy podany w
tabeli ponizej, a nastepnie wybierz plik o zmienionej nazwie do zaimportowania. DJI
Terra nadaje priorytet plikom w nastepujacej kolejnosci: .oem > .obs > .rtcm.

Typ Wersja protokotu Typ komunikatu  Zasady nazewnictwa

protokotu

OEM OEM4, OEM6 RANGE DJ_LYYYYMMDDHHMM_X
XX.oem

RINEX v2.1%, v3.0x -- DJL_YYYYMMDDHHMM _X
XX.obs
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Typ Wersja protokotu Typ komunikatu  Zasady nazewnictwa
protokotu
RTCM v3.0,v3.1,v3.2, MSM3, MSM4, DJI_-YYYYMMDDHHMM_X
v3.3 MSMS5, MSM6, XX.rtem
MSM7

3. Wybierz poziome i pionowe uktady wspétrzednych dla punktu srodkowego stacji
dokujgcej i ustaw wspoirzedne punktu sSrodkowego stacji dokujacej.

4. Rozpocznij obliczenia, poczekaj na ich zakonczenie i zapisz dane do rekonstrukgji.

A\ W przypadku korzystania ze stacji mobilnej D-RTK uzytkownicy mogg réwniez
bezposrednio skopiowa¢ wszystkie pliki danych stacji bazowej z danego dnia, a DJI
Terra automatycznie je potaczy.

* Upewnij sie, ze odlegtos¢ miedzy stacjg bazowg RTK a urzgdzeniem jest mniejsza
niz 15 km. W przeciwnym razie obliczenia moga sie nie powies$¢. Wiecej szczegdtow
mozna znalez¢ w raporcie jakosci DJI Terra.

+ Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi stacji mobilnej D-RTK.

4.2 Przetwarzanie chmur punktéw

Uzywajac DJI Terra

1. Utwoérz zadanie

Uruchom DJI Terra, wybierz New Task (Nowe zadanie) > LiDAR Point Cloud (Chmura
punktéw LiDAR).

2. Zaimportuj dane

a. Nacisnij & , wybierz folder nazwany zgodnie z czasem zebrania danych i zaimportuj
dane chmury punktéw.

b. Jesli korzystasz ze stacji mobilnej D-RTK lub stacji dokujgcej innej firmy, postepuj
zgodnie z instrukcjami w sekcji Pozyskiwanie danych PPK, aby zaimportowa¢ dane stacji
dokujace;j.

3. Ustaw parametry

Ustaw scenariusz uzytkowania i parametry zgodnie z rzeczywistymi warunkami zadania.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi D)l Terra.

4. Rozpocznij rekonstrukcje

Nacisnij Start Processing (Rozpocznij przetwarzanie), aby rozpocza¢ rekonstrukcje, i
poczekaj, az zostanie ona zakonczona.

5. Wyswietl wyniki rekonstrukgji

Po zakoniczeniu rekonstrukgji uzytkownicy moga wyswietli¢ wyniki chmury punktow i
raport jakosci w oprogramowaniu.
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Uzywajac D]l Modify
Dzieki integracji z DJI Modify uzytkownicy mogg przetwarza¢ wyniki chmury punktow

wygenerowane przez DJI Terra, aby uzyska¢ rézne wyniki mapowania. Wiecej informacji
mozna znalez¢ w instrukcji obstugi DJI Modify.
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5 Dodatek
5.1 Specyfikacja

Nazwa produktu

Doktadnos¢ systemu chmury punktéow

Grubos$¢ chmury punktéw

Potaczone poziome pole widzenia
(podwéjne kamery RGB)
Waga

Wymiary

Moc
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Zenmuse L3

Na wysokosci lotu 120 m:
Doktadnos¢ pionowa: 3 cm (RMSE)
Doktadnos¢ pozioma: 4 cm (RMSE)

Na wysokosci lotu 300 m:
Doktadnos¢ pionowa: 5 cm (RMSE)
Doktadnos¢ pozioma: 7,5 cm (RMSE)

Pomiar przeprowadzono w laboratorium DJI w nastepujgcych
warunkach:

1. Pole zawierato obiekty o wyraznych cechach katowych. DJI
Matrice 400 zostat potgczony z wielofunkcyjng stacjg D-RTK 3 z
kalibracjg pozycji. Trase lotu zaplanowano za pomoca funkgji
Area Route (z wtgczong opcjg Calibrate IMU) w aplikacji DJI Pilot
2 z liniowym skanowaniem. Predkos¢ lotu zostata ustawiona na
15 m/s, nachylenie gimbala na -90°, a kazdy prosty odcinek trasy
lotu miat mniej niz 3300 m.

2. Wykorzystano odkryte punkty kontrolne na twardym podtozu,
ktére byty zgodne z modelem rozproszonego odbicia.

3. Do przetwarzania korcowego wykorzystano Djl Terra z
wigczong funkcjg Optimize Point Cloud Accuracy.

1,2 cm@10 (wysokos¢ lotu nadir 120 m)
2. cm@10 (wysokos¢ lotu nadir 300 m)

Pomiar wykonano w trybie skanowania liniowego,
wykorzystujac punkty kontrolne na obiektach o wspétczynniku
odbicia 80%, bez optymalizacji chmury punktéw ani
zmniejszenia rozdzielczosci w DJI Terra. W przypadku 60 nalezy
pomnozy¢ podang grubos¢ przez 6.

107°

Skomponowane poprzez potgczenie obrazéw z dwéch kamer o
kacie osi optycznej wynoszacym 45° miedzy nimi.

1,60 kg (bez pojedynczego ztgcza gimbala)
Pojedyncze ztgcze gimbala Zenmuse L3 wazy 145 g.

Wymiary 192 x 162 x 202 mm (dt. x szer. X wys.)

Pomiar wykonano w domyslnym stanie stabilizacji po wtaczeniu
zasilania przy uzyciu konstrukgji gimbala nieortogonalnego.

64 W (typowo)
100 W (maks.)
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Kompatybilne drony

Stopien ochrony

Teperatura pracy

Teperatura przechowywania

LiDAR

Dtugosc fali lasera

Rozbieznos¢ wigzki laserowej

Rozmiar plamki lasera

Zakres wykrywania

Zakres wykrywania przewodéw

DJI Matrice 400 (wymaga pojedynczego ztgcza
gimbala Zenmuse L3)

P54
-20° do 50° C (-4° do 122° F)

-40° do 70° C (-40° do 158° F)

1535 nm

0.25 mrad (1/e?)

® 41 mm@120 m (1/e2)
® 86 mMm@300 m (1/e2)

700 m przy 10% wspotczynniku odbicia, 350 kHz
950 m przy 10% wspoétczynniku odbicia, 100 kHz
2000 m przy 80% wspétczynniku odbicia, 100 kHz

1. Definicja zasiegu: Zasieg definiuje sie jako odlegtos¢, w ktérej
wykrywa sie 50% emitowanych impulséw laserowych. Jesli wigzka
laserowa trafia w wiecej niz jeden obiekt, catkowita moc
nadajnika laserowego ulega rozdzieleniu, a osiggalny zasieg
zmniejsza sig.

2. Warunki testowe: $wiatto otoczenia o natezeniu 100 kIx, w
centralnej czesci pola widzenia, przy uzyciu ptaskiego obiektu o
rozmiarze wiekszym niz $rednica wigzki laserowej, pod katem
padania prostopadtym i widocznosci atmosferycznej wynoszacej
23 km.

3. Domyslny maksymalny zasieg wykrywania wynosi 900 m. Aby
uzyskac wiekszy zasieg, skontaktuj sie z pomoca techniczng DJI
lub autoryzowanym sprzedawca.

Drut skrecany z rdzeniem stalowym 21,6 mm:
300 m przy 100 klx, 350 kHz

Drut izolowany czarnym PVC 18,4 mm:

100 m przy 100 klx, 350 kHz

1. Definicja zasiegu: Odlegtos¢, przy ktérej w petni zeskanowany
odcinek przewodu w mapowaniu osigga gestos¢ punktow
wynoszgcg 4 punkty na metr.

2. Warunki testowe: oswietlenie otoczenia 100 klx, widoczno$¢
atmosferyczna 23 km, pole widzenia LiDAR prostopadte do
przewodu, tryb skanowania bez powtérzen, dron lecgcy wzdtuz
przewodu z predkoscig 15 m/s, przewéd czysty i niezuzyty.
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Doktadnos¢ pomiaru odlegtosci

Minimalna efektywna odlegtos¢
wykrywania

Czestotliwos¢ emisji impulsu
laserowego

Liczba powrotéw

Obliczenia miedzycyklowe

Tryb skanowania i pole widzenia (FOV)

Absolutna doktadnos$é: £10 mm
Powtarzalno$¢: <5 mm (10)

Powyzsze specyfikacje mogg by¢ spetnione w warunkach
testowych o temperaturze otoczenia 25°C (77°F),
czestotliwosci impulséw 350 kHz, wspoétczynniku odbicia
obiektu 80% oraz odlegtosciach 120 m i 300 m. Rzeczywiste
warunki otoczenia mogg réznic sie od warunkéw testowych.
Podana warto$¢ ma charakter wytgcznie orientacyjny.

10m

100 kHz, zalecana wysokos$¢ lotu < 500 m
350 kHz, zalecana wysoko$¢ lotu <300 m
1000 kHz, zalecana wysoko$¢ lotu < 100 m
2000 kHz, zalecana wysokos$¢ lotu < 50 m

4,8, 16 powrotéw (100 kHz, 350 kHz)
4, 8 powrotéw (1000 kHz)
4 powroty (2000 kHz)

7 razy

Tryb skanowania liniowego: poziomy 80°,
pionowy 3°;

Tryb skanowania w ksztatcie gwiazdy: poziomy
80°, pionowy 80°;

Tryb skanowania niepowtarzalnego: poziomy
80°, pionowy 80°

Klasyfikacja bezpieczeristwa laserowego Klasa 1 (IEC 60825-1:2014)

Kamera do mapowania RGB

Czujnik

Obiektyw

Migawka
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4/3 CMOS

Ogniskowa rownowazna: 28 mm;

Pole widzenia: 73,3° (po przekatnej), 62° (w
poziomie), 41,2° (w pionie);

Przystona: f/2,0-f/11

Migawka mechaniczna: 2-1/1500 s (f/2,0),
2-1/2000 s (f/2,8-f/11);

Liczba wyzwoler migawki: 500 000;
Migawka elektroniczna: 2-1/16000 s
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Rozmiar zdjecia 100 MP: 12288%x8192
25 MP: 6144x4096

Minimalny odstep miedzy zdjeciami JPEG!

Y op migezy 28 25MP:0.5s

100 MP: 1 s
RAW lub JPEG + RAW:
1.2s

Specyfikacja wideo Format wideo: MP4 (MPEG-4 HEVC/H.265)

Rozdzielczos¢:
4K: 3840%x2160@30fps
FHD: 1920x1080@30fps

System pozycjonowania i orientacji (POS)

Czestotliwos¢ aktualizacji GNSS 5Hz
Czestotliwos$¢ aktualizacji POS 200 Hz
Btad postawy Kat odchylenia: 0,02° (po przetworzeniu, 10);

Kat pochylenia/przechylenia: 0,01° (po
przetworzeniu, 10)

Doktadnos$¢ pozycjonowania Doktadnos$¢ pozioma: 1,0 cm + 1 ppm
(ustalenie RTK);
Doktadnos$¢ pionowa: 1,5 cm + 1 ppm
(ustalenie RTK)

Obstugiwane formaty danych DAT: Generowany w trybie stacji bazowej
réznicowych PPK przez stacje wielofunkcyjng D-RTK 3 i D-RTK 2
RINEX: v2.1x, v3.0x
RTCM: v3.0, v3.1, v3.2, v3.3 (protokoty: MSM3,
MSM4, MSM5, MSM6, MSM7)
OEM: OEM4, OEM6

W przypadku pracy w terenie nalezy upewnic sie, ze odlegtos¢
miedzy stacjg wielofunkcyjng a dronem nie przekracza 15 km,
a stacja wielofunkcyjna obstuguje obserwacje satelitarng z
wykorzystaniem wiecej niz dwéch konstelacji GNSS.
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Gimbal

Stopnie swobody
Doktadnos¢ katowa

Zakres mechaniczny

Zakres regulacji

Metoda samodzielnej kontroli

Metoda montazu

3 osie (pochylenie, przechyt, odchylenie)
+0.01°

Nachylenie: od -135° do +73°
Przechylenie: od -90° do +60°
Odchylenie: od -105° do +105°

Ograniczenie strukturalne, niekontrolowany zakres.

Nachylenie: od -120° do +60°
Odchylenie: od -80° do +80°

Obracanie jest niekontrolowane, stuzy wytacznie do
stabilizacji.

O$ obrotu: Samokontrola nie jest wymagana;
0$ odchylenia: Kontrola za pomoca
ogranicznika;

0$ pochylenia: Samokontrola nie jest
wymagana

Odtgczany DJI SKYPORT (pojedyncze ztgcze
gimbala Zenmuse L3)

Przechowywanie danych

Przechowywanie surowych danych

Standardowa karta pamieci

Standardowy czytnik kart
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Zdjecia/IMU/Chmura punktow/GNSS/Pliki
kalibracyjne

Karta pamieci CFexpress™ typu B,
predkos¢ zapisu sekwencyjnego 1500
MB/s

Predkosc¢ odczytu/zapisu > 900 MB/s


https://enterprise.dji.com/zenmuse-l3/specs

Zenmuse L3 Instrukcja obstugi

Ekosystem oprogramowania

Gromadzenie danych
Przetwarzanie danych

Zastosowanie danych
Aplikacja w chmurze

Format danych

DJI Pilot 2
DJI Terra

DJI Modify
DJI FlightHub 2

DJI Terra obstuguje eksport modeli chmur
punktéw w nastepujgcych formatach:
Standardowy format chmury punktéw: PNTS/
LAS/LAZ/PLY/PCD/S3MB

DJI Modify obstuguje import modeli chmur

punktéw w nastepujgcych formatach:
Standardowy format chmury punktéw: LAS
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5.2 Eksport logéw

Jesli podczas uzytkowania wystgpig jakiekolwiek nieprawidtowosci, uruchom aplikacje DJI
Uzytkownik 2, nacisnij HMS > Log Management (Zarzadzanie logami), a nastepnie
wybierz urzadzenie i pliki logéw. Logi mozna wyeksportowaé do aparatury sterujgcej w
celu dalszej analizy.

5.3 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego
Korzystanie z DJI Pilot 2

Aktualizacja online

1. Upewnij sie, ze tadunek jest prawidtowo zainstalowany na dronie. Wigcz dron i
aparature sterujgca. Upewnij sie, ze dron jest potgczony z aparaturg, a aparatura jest
potgczona z Internetem.

2. Uruchom aplikacje DJI Pilot 2. Je$li dostepne jest nowe oprogramowanie uktadowe,
na stronie gtéwnej pojawi sie komunikat. Nacisnij, aby przejs¢ do widoku aktualizacji
oprogramowania uktadowego.

3. Nacisnij Update All (Aktualizuj wszystko), a aplikacja DJI Pilot 2 pobierze
oprogramowanie uktadowe i zaktualizuje urzadzenie.

Aktualizacja offline

Pakiet oprogramowania uktadowego offline mozna pobrac¢ z oficjalnej strony
internetowej DJI na zewnetrzne urzgdzenie pamieci masowej. Uruchom aplikacje DI
Pilot 2, naci$nij HMS, a nastepnie Firmware Update (Aktualizacja Oprogramowania) >
Offline Update (Aktualizacja offline), aby wybra¢ pakiet oprogramowania uktadowego
aparatury sterujgcej, drona lub tadunku z zewnetrznego urzadzenia pamieci masowej, a
nastepnie nacisnij Update All (Aktualizuj wszystko), aby przeprowadzi¢ aktualizacje.

Korzystanie z karty pamieci

1. Pobierz najnowsze oprogramowanie z oficjalnej strony internetowej DJI i skopiuj plik
do katalogu gtéwnego karty pamieci.

2. Upewnij sie, ze tadunek jest prawidtowo zainstalowany na dronie, a akumulator drona
jest w petni natadowany i wytgczony. Wtéz karte pamieci do tadunku.

3. Wiacz dron. tadunek przeprowadzi automatyczng kontrole i rozpocznie automatyczng
aktualizacje. Po zakonczeniu aktualizacji oprogramowania uktadowego uruchom
ponownie kazde urzadzenie.
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Uwagi

/N« Przed aktualizacjg oprogramowania sprzetowego upewnij sie, ze urzadzenie ma
wystarczajacg ilos¢ energii.
+ Nie wyjmuj akcesoriéw ani nie wytgczaj urzadzenia podczas procesu aktualizacji.
+ Podczas procesu aktualizacji normalnym zjawiskiem jest, ze gimbal staje sie
nieaktywny, wskaznik statusu drona migaja, a ESC wydaje sygnat dzwiekowy.
Cierpliwie poczekaj na zakonczenie aktualizacji.
* Podczas aktualizacji oprogramowania, kalibracji systemu lub konfiguracji
parametréw nalezy trzymac dron z dala od ludzi i zwierzat.
* Aby uzyskac¢ optymalng wydajnos$¢, nalezy upewnic sie, ze uzywana jest najnowsza
wersja oprogramowania.
* Po zakonczeniu aktualizacji oprogramowania, dron zostanie automatycznie
ponownie uruchomiony i przeprowadzi automatyczng kontrole.

Odwiedz ponizszy link i zapoznaj sie z informacjami dotyczacymi aktualizacji
oprogramowania sprzetowego w sekgji Informacje o wydaniu.

https://enterprise.dji.com/zenmuse-I3/downloads

5.4 Konserwacja

Przechowywanie i transport

* Przechowuj tadunek w suchym, dobrze wentylowanym i wolnym od kurzu miejscu. NIE
wystawiaj produktu na bezposrednie dziatanie promieni stonecznych, nie przechowuj go
w miejscach o stabej wentylacji ani w poblizu zrodet ciepta.

+ Upewnij sie, ze produkt nie jest narazony na dziatanie trujgcych lub zracych gazéw lub
materiatow.

« Zaleca sie transportowanie produktu w oryginalnym opakowaniu. W przypadku
korzystania z walizki transportowej nalezy wymieni¢ piankowa wktadke w walizce na
dedykowang wktadke piankowg dostarczong w oryginalnym opakowaniu. Umies¢
tadunek zgodnie z rysunkiem.
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+ Podczas przechowywania i transportu nalezy obchodzi¢ sie z urzagdzeniem ostroznie.
NIE upuszczac go ani nie uderzac o inne przedmioty.

* NIE dotykac¢ powierzchni kamery rekami ani nie rysowa¢ go twardymi przedmiotami. W
przeciwnym razie moze to wptyna¢ na jakos¢ zdje¢. Powierzchnie kamery nalezy czyscic¢
miekka, suchg i czysta Sciereczka.

Konserwacja LiDAR

Kurz i plamy na okienku optycznym moga negatywnie wptywac na dziatanie czujnika
LiDAR. Jesli konieczne jest jego wyczyszczenie, nalezy postepowac zgodnie z ponizszymi
instrukcjami:

1. Przed wytrze¢ okienko optyczne nalezy oczyscic je sprezonym powietrzem lub
powietrzem z puszki.

o wycierania okienka optycznego nalezy uzywac wilgotnej Sciereczki do czyszczenia
soczewek, przecierajac je w jednym kierunku. NIE WOLNO uzywa¢ substancji
zawierajgcych alkohol. NIE WOLNO wyciera¢ okienka optycznego suchg Sciereczka,
poniewaz spowoduje to zarysowanie jego powierzchni.

3. Jesli plamy pozostajg, nalezy uzy¢ tagodnego roztworu mydta do wyczyszczenia
okienka optycznego, a nastepnie usung¢ wszelkie pozostatosci mydta.

NIE nalezy wyciera¢ bezposrednio pytu ziarnistego ani zanieczyszczenh z okienka
optycznego, aby zapobiec zarysowaniu powierzchni, co moze negatywnie wptyngc
na dziatanie LiDAR.

5.5 Korekcja anomalii chmury punktéw
Ponowna kalibracja parametréw wewnetrznych i
zewnetrznych

Powazne btedy kalibracji moga powodowac takie problemy, jak warstwowe chmury
punktéw i niedoktadne odwzorowanie koloréw. Wybierz, aby skalibrowac tadunek.

1. Gromadzenie danych kalibracyjnych
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Upewnij sie, ze w obszarze mapowania znajduje sie fasada budynku, a powierzchnia
obszaru jest wieksza niz 200 m x 200 m. Uzyj funkcji Area Route, aby utworzy¢ trase
trwajacg okoto 5 minut, i wigcz kalibracje IMU, optymalizacje wysokosci,
kolorowanie RGB, pojedynczy powrdét i skanowanie powtarzalne. Ustaw stosunek
pokrycia bocznego na 50%, wysokosc trasy lotu na 100 m i predkos¢ na 10 m/s.
Wykonaj lot, aby zebra¢ dane.

2. Eksportowanie pliku kalibracji za pomocg DJI Terra

Uzyj DJI Terra (wersja 5.1.0 lub nowsza), aby utworzy¢ zadanie przetwarzania chmury
punktéw LiDAR, zaimportowac dane kalibracyjne zebrane w kroku pierwszym i wybra¢
opcje LiDAR Calibration (Kalibracja LiDAR). Po zakonczeniu przetwarzania nacisnij
Export Calibration File (Eksportuj plik kalibracji). Wygenerowany plik kalibracji to
plik .tar w folderze projektu lidars/terra_lidar_cali.

Zaleca sie sprawdzenie, czy dane chmury punktéw nie zawierajg zadnych problemow,
takich jak warstwowe chmury punktéw lub niedoktadne odwzorowanie koloréw. W
przypadku wystapienia problemoéw powt6érz kroki pierwszy i drugi. Jesli nie ma zadnych
probleméw, przejdz do kroku trzeciego.

3. Kalibracja tadunku

Skopiuj plik kalibracji do katalogu gtéwnego karty pamieci, a nastepnie wtéz karte do
tadunku. Zainstaluj tadunek na dronie, wtgcz dron i poczekaj okoto 5 minut na
zakonczenie kalibracji.

4. Sprawdzanie wyniku

Po zakonczeniu kalibracji wyjmij karte pamieci, podtacz jg do komputera i sprawdz plik
logow w formacie .txt. Kalibracja zakonczyta sie powodzeniem, jesli wyswietli sie
komunikat All succeed (Wszystkie zakoczone powodzeniem). Uzytkownicy moga réwniez
zapisac¢ dane chmury punktéw, aby sprawdzi¢, czy parametr czasu pliku .CLI zostat
zaktualizowany.

Przywracanie ustawien fabrycznych

Jesli wyniki kalibracji nie sg zadowalajace, parametry wewnetrzne i zewnetrzne mozna
przywroci¢ do ustawiert domysinych, wykonujac ponizsze czynnosci.

1. Tworzenie plikobw przywracajacych

a. Przywracanie pliku .CLI: Utworz nowy plik .txt i nazwij go clear_user_extri_params.txt.
b. Przywracanie parametréw kamery: Utwérz nowy plik .txt i nazwij go
reset_cali_user.txt. Otwérz plik i wprowadZ numer seryjny tadunku, ktéry zostanie
zresetowany, w formacie: XXXXXXXXXXXXXX. Numer seryjny mozna znalez¢ w pliku .CLI w
folderze zadan lub w informacjach o wersji urzagdzenia w aplikacji.

2. Importowanie plikow

Skopiuj plik .txt do katalogu gtéwnego karty pamieci, a nastepnie wtéz karte do tadunku.
Zainstaluj fadunek na dronie, a nastepnie witgcz dron i poczekaj okoto 5 minut na
zakonczenie kalibracji.
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3. Zapisz dane chmury punktéw i wyjmij karte pamieci z tadunku, a nastepnie podtacz jg
do komputera i sprawdz plik dziennika w formacie .txt. Przywrécenie zakonczyto sie
powodzeniem, jesli wyswietli sie komunikat All succeed (Wszystkie operacje zakonczone
powodzeniem). Mozna réwniez sprawdzi¢, czy parametr czasu pliku .CLI zostat
przywrocony do ustawieh domysinych.
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cip
WARUNKI GWARANC]JI PRODUKTOW MARKI DJI

Gwarant:
SZ DJI TECHNOLOGY CO., LTD.
Lobby of T2, DJI Sky City, No. 53 Xianyuan Road, Xili Community, Xili Street, Nanshan District, Shenzhen, Chiny

Dystrybutor:
INNPRO Robert Btedowski Sp. z 0.0. z siedzibg w Rybniku, ul, Rudzka 65C, 44-200 Rybnik,
Dystrybutor produktéw DJI na terenie Polski.

1. Gwarancja objete sg nastepujgce produkty marki DJI (,Produkty”), pochodzace z dystrybucji realizowanej na tere-
nie Polski przez Dystrybutora, ktérych okres gwarancji wynosi:

a) Drony, kamery, gimbale - 24 miesigce od daty sprzedazy (zgodnie z datg na dowodzie zakupu) lub daty aktywacji,
w zaleznosci od tego, co nastgpito szybciej.

b) Akumulatory - 12 miesiecy od daty sprzedazy (zgodnie z datg na dowodzie zakupu) lub aktywacji w zaleznosci

od tego, co nastapito jako pierwsze, pod warunkiem ze szybciej nie wyczerpat sie przewidziany dla danego modelu
akumulatora limit cykli uzycia akumulatora (100, 200 lub 400 cykli uzycia). W przypadku wczesniejszego wyczerpania
limitu cykli okres gwarancji uptywa z dniem wyczerpania tego limitu. Dla wigkszosci akumulatoréw przewidziany jest
limit 200 cykli, za wyjatkiem modeli:

- Avata, Avata 2, FPV i Neo - 100 cykli

- DJI Focus i D)l Osmo - limit 400 cykli.

- Matrice - limit 400 cykli pod warunkiem magazynowania akumulatora przy poziomie natadowania 90% przez dtuzej
niz 120 dni.

Akcesoria jak np. obudowy, kable czy $migta nie podlegajg gwaranciji.

2. Dystrybutor jest jednocze$nie posrednikiem w realizacji zgtoszen gwarancyjnych miedzy nabywcg a Gwarantem.
3. Warunkiem przyjecia produktu do naprawy gwarancyjnej jest dostarczenie przez nabywce urzadzenia pochodza-
cego z dystrybucji INNPRO do siedziby sprzedawcy koricowego wraz z widocznym numerem seryjnym oraz waznym
dowodem zakupu (paragon, rachunek uproszczony, faktura VAT). Serwis gwarancyjny moze odméwic¢ wykonania
naprawy gwarancyjnej w przypadku stwierdzenia niezgodnos$ci danych zawartych w powyzszych dokumentach.

4. Gwarant zapewnia, ze kazdy zakupiony produkt marki DJI bedzie wolny od wad materiatowych i wad produk-
cyjnych podczas normalnego uzytkowania w okresie gwarancyjnym, zgodnego z opublikowanymi materiatami
dotyczgcymi produktu. Materiaty opublikowane przez DJI obejmujg m.in. podrecznik uzytkownika, instrukcje obstugi,
wskazoéwki bezpieczenstwa, specyfikacje, powiadomienia w aplikacji i komunikaty serwisowe.

5. Gwarancja obejmuje wytgcznie wady spowodowane wadami tkwigcymi w sprzedanym produkcie.

6. Gwarancja nie obejmuje:

- Jakiejkolwiek wady powstatej w wyniku niewtasciwego uzytkowania produktu, w szczegdlnosci niezgodnego z in-
strukcja obstugi badz przepisami bezpieczenstwa.

- Mechanicznego uszkodzenia produktu i wywotanej w nim wady.

- Jakiejkolwiek wady powstatej w wyniku napraw wykonanych przez podmioty nieupowaznione (w tym przez nabywce).
- Uszkodzenia lub wadliwego dziatania spowodowanego niewtasciwg instalacjg urzagdzen wspoétpracujacych z produktem.
- Uszkodzenia wskutek katastrofy lub obrazen od ognia spowodowanych czynnikami nieprodukcyjnymi, w tym, ale
nie wytacznie btedami operatora.

- Uszkodzen spowodowanych nieautoryzowanymi modyfikacjami, demontazem lub otwieraniem obudowy, niezgod-
nie z oficjalnymi instrukcjami uzytkowania.

- Uszkodzen spowodowanych nieprawidtowg instalacjg, nieprawidtowym uzytkowaniem lub dziataniem niezgodnym
z oficjalnymi instrukcjami uzytkowania.

- Uszkodzen spowodowanych przez nieautoryzowanego dostawce ustug.

- Uszkodzen spowodowanych nieautoryzowanymi modyfikacjami obwodéw i niedopasowaniem lub niewtasciwym
uzyciem akumulatora i tadowarki.

- Uszkodzen spowodowanych lotami, w ktérych nie zastosowano sie do zalecen w oficjalnych instrukcjach uzytkowania.



- Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu w ztej pogodzie (np. przy silnych wiatrach, deszczu lub
burzach piaskowych itp.).

- Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu w Srodowisku, w ktérym wystepuja zaktécenia elektromagne-
tyczne (tj. na obszarach wydobywczych lub w poblizu wiez transmisji radiowej, przewoddw wysokiego napiecia, stacji
energetycznych itp.).

- Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu w $rodowisku, w ktérym wystepujg zaktécenia innych urza-
dzen bezprzewodowych (tj. aparatur, bezprzewodowego sygnatu wideo, sygnatu Wi-Fi itp.).

- Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu przy masie wiekszej niz bezpieczna masa startowa, ktéra
okresélono w instrukcji uzytkowania.

- Uszkodzen spowodowanych przez wymuszony lot, gdy elementy sg zuzyte lub uszkodzone.

- Uszkodzen spowodowanych przez problemy z niezawodnoscig lub kompatybilnoscig podczas korzystania z nieau-
toryzowanych czesci.

- Uszkodzen spowodowanych dziataniem urzadzenia przy stabo natadowanym lub uszkodzonym akumulatorze.

- Nieprzerwanego lub wolnego od btedéw uzytkowania produktu.

- Utraty lub uszkodzenia danych przez produkt.

- Wszystkich programéw, dostarczonych wraz z produktem lub zainstalowanych p6zniej.

- Awarii lub uszkodzen spowodowanych przez produkty stron trzecich, w tym te, ktére DJl moze dostarczy¢ lub
zintegrowac z produktem DJI na zadanie.

- Uszkodzen wynikajacych z pomocy technicznej innej niz DJI.

- Produktow lub czesci ze zmieniong etykietg identyfikacyjna, lub, z ktérych usunieto etykiete identyfikacyjng.

- Czesci i akcesoridéw podlegajacych normalnemu zuzyciu w czasie eksploatacji, w szczegélnosci zarysowan, trudnych
do usuniecia zabrudzen, wytarcia napiséw, akumulatoréw itp.

- Czynnosci wymienionych w instrukgji obstugi, przeznaczonych do wykonania przez uzytkownika.

- Uszkodzen powstatych w przypadku zdarzen losowych, takich jak pozar, powo6dz, przepiecia sieci energetycznej,
wytadowania elektryczne, zalanie, dziatanie srodkéw chemicznych oraz innych czynnikéw zewnetrznych, powoduja-
cych np. korozje czy plamy.

- Braku dostarczenia logéw lotu, potrzebnych do zanalizowania wypadku.

7. Gwarancja obejmuje bezptatng wymiane czesci zamiennych potrzebnych do naprawy oraz robocizne w okresie
gwarancji. Usterki ujawnione w okresie gwarancji moga by¢ usuwane tylko przez autoryzowany lub oficjalny serwis
Gwaranta w mozliwie najkrétszym terminie, nie dtuzszym niz 60 dni roboczych.

8. Czas trwania naprawy gwarancyjnej uwarunkowany jest rodzajem oraz zakresem usterek, a takze dostepnoscia
czesci serwisowych. Do czasu trwania ustugi serwisowej nie wlicza sie okresu, kiedy Gwarant nie moze podja¢ sie
realizacji ustugi serwisowej z przyczyn lezacych po stronie kupujacego lub po stronie oficjalnego serwisu marki DJI.
9. W ramach napraw gwarancyjnych Gwarant realizuje naprawy sprzetu DJI posiadajgcego gwarancje DJI samodziel-
nie lub za posrednictwem oficjalnego serwisu DJI na terenie UE.

10. Klient zobowigzany jest do dostarczenia sprzetu w petni zabezpieczonego przed uszkodzeniami podczas trans-
portu, jesli zachodzi konieczno$¢ dostarczenia sprzetu do sprzedawcy. W innym przypadku ryzyko uszkodzenia
sprzetu podczas transportu ponosi klient.

11. W przypadku stwierdzenia usterki klient powinien zgtosi¢ usterke w miejscu zakupu.

12. Jezeli wysytka produktu z Serwisu do nabywcy jest realizowana za posrednictwem firmy kurierskiej, nabywca
zobowigzany jest do sprawdzenia stanu sprzetu w obecnosci przedstawiciela firmy kurierskiej, na prosbe nabywcy.
W przypadku wszelkich zastrzezer sporzadza on protokét szkody w obecnosci kuriera.

13. Nabywcy przystuguje prawo do wymiany sprzetu na nowy, jezeli producent stwierdzi na pi$mie, iz usuniecie
wady jest niemozliwe. Sprzet podlegajacy wymianie musi by¢ kompletny. W razie dostarczenia zdekompletowanego
zestawu, koszty brakujgcego wyposazenia ponosi nabywca.

14. Jezeli zostanie ujawniona usterka w elemencie zestawu, nalezy dostarczy¢ do serwisu urzgdzenie, jak i dowod
zakupu catego zestawu.

15. Podczas $Swiadczenia ustug gwarancyjnych, Gwarant odpowiada za utrate lub uszkodzenie produktu tylko, gdy
jest on w jego posiadaniu.

16. Jesli urzadzenie ujawni wady w ciggu 7 dni od daty zakupu i zostang one potwierdzone przez Serwis, Gwarant dofo-
zy wszelkich staran, aby produkt zostat wymieniony na nowy, wolny od wad w czasie 14 dni roboczych w ramach gwa-
rancji DOA. Gwarant zastrzega sobie prawo do odmowy realizacji wymiany DOA w przypadku brakéw magazynowych.
17. Ustuga gwarancji DOA nie zostanie zrealizowana, jesli:

Produkt zostat dostarczony do Gwaranta po ponad 7 dniach kalendarzowych od jego zakupu. Dowéd zakupu, para-



gony lub faktury nie zostaty dostarczone razem z urzadzeniem, lub istnieje podejrzenie, ze zostaty sfatszowane lub
przerobione. Produkt dostarczany do Gwaranta w celu wymiany nie obejmuje wszystkich oryginalnych akcesoriéw,
dodatkéw i opakowan lub zawiera przedmioty uszkodzone z winy uzytkownika. Po przeprowadzeniu wszystkich
odpowiednich testéw przez Gwaranta, produkt nie bedzie zawierat zadnych wad. Jakiekolwiek btedy lub uszkodzenie
produktu spowodowane beda przez nieautoryzowane uzycie lub modyfikacje produktu, takich jak ekspozycja na
wilgo¢, wprowadzanie ciat obcych (wody, oleju, piasku, itd.) lub niewtasciwego montazu lub eksploatacji. Etykiety pro-
duktéw, numery seryjne, znaki wodne itp. wykazujg oznaki sabotazu lub zmiany. Uszkodzenia sg spowodowane przez
niekontrolowane czynniki zewnetrzne, w tym pozary, powodzie, silne wiatry lub uderzenia pioruna.
18. Gwarant nie ponosi odpowiedzialnosci za:
Utrate lub ujawnienie jakichkolwiek danych w tym informacji poufnych, informacji zastrzezonych lub informacji
osobistych zawartych w produkcie. Obrazenia ciata (w tym $mier¢), szkody majgtkowe, osobiste lub materialne spo-
wodowane uzyciem produktu niezgodnie z instrukcjg obstugi. Skutki prawne i inne nastepstwa wywotane niedosto-
sowaniem uzytkownika do przepiséw prawa na terenie Polski i innych krajow.
19. Gwarancja nie wytacza, nie ogranicza ani nie zawiesza uprawnien kupujgcego wynikajgcych z przepiséw o rekoj-
mi za wady rzeczy sprzedanej w przypadku, kiedy nabywca jest konsumentem. Jesli kupujacy jest przedsiebiorca,
rekojmia zostaje wykluczona zgodnie z art. 558 § 1 Kodeksu Cywilnego.
INNPRO
ul. Rudzka 65C
44-200 Rybnik

INNPRDE



Ochrona Srodowiska

A

C€

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywa Unii Europejskiej, nie moze by¢
umieszczany tacznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbiérce i recyklin-
gowi w wyznaczonych punktach. Zapewniajac jego prawidtowe usuwanie, zapobiega potencjalnym,
negatywnym konsekwencjom dla srodowiska naturalnego i zdrowia ludzkiego. System zbierania
zuzytego sprzetu zgodny jest z lokalnie obowigzujacymi przepisami ochrony Srodowiska dotyczacy-
mi usuwania odpadéw. Szczegétowe informacje na ten temat mozna uzyska¢ w urzedzie miejskim,
zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w ktérym produkt zostat zakupiony.

Produkt spetnia wymagania dyrektyw tzw. Nowego Podej$cia Unii Europejskiej (UE), dotyczacych
zagadnien zwigzanych z bezpieczennstwem uzytkowania, ochrony zdrowia i ochrony srodowiska,
okreslajacych zagrozenia, ktére powinny zosta¢ wykryte i wyeliminowane.



Producent:

SZ DJI Technology Co., Ltd

Lobby of T2, DJI Sky City, No. 53 Xianyuan Road, Xili Community, Xili Street,
Nanshan District, Shenzhen, Chiny

Podmiot odpowiedzialny w UE:
DJI Europe B.V.

LA 2992

24569 Barendrecht,

Holandia

dealer.nl@dji.com

Niniejsza tres¢ moze ulec zmianie bez uprzedniego powiadomienia.
Pobierz najnowsza wersje z

DJI i ZENMUSE sg znakami towarowymi firmy DJI.
Copyright © 2025 DJI Wszelkie prawa zastrzezone.


https://enterprise.dji.com/zenmuse-l3/downloads
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