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Tento dokument je chranén autorskym pravem spolecnosti DJI se viemi pravy vyhrazenymi. Pokud
spole¢nost DJI neschvali jinak, nejste opravnéni tento dokument ani Zadnou jeho ¢ast pouZivat ani
umoznit jinym osobam, aby jej pouZivaly reprodukci, pfenosem nebo prodejem. Na tento dokument

a jeho obsah se odkazujte pouze jako na navod k obsluze produkt( DJI. Dokument by nemél byt pouZzivan
k jinym a&eltm.

V pfipadé rozdilt mezi rliznymi verzemi ma prednost anglicka verze.

~
J

Q Hiedani kli¢ovych slov

Vyhledejte téma pomoci klicovych slov, jako napfiklad ,baterie” a ,instalace”. Pokud k
precteni tohoto dokumentu pouZivate Adobe Acrobat Reader, stisknéte Ctrl+F ve Windows
nebo Command+F na Macu a spustte vyhledavani.

{'D Navigace k tématu

Uplny seznam témat naleznete v obsahu. Kliknutim na téma prejdete do dané sekce.

Tisk tohoto dokumentu

Tento dokument podporuje tisk ve vysokém rozliSeni.

Ve
s

PouZivani této prirucky

/N pulesite X Tipy a rady Odkaz

Nejprve si prohlédnéte vSechna vyukova videa a poté si prectéte dokumentaci, kterd je soucasti baleni, a tuto
uzivatelskou pFirucku.

Pokud mate béhem instalace a pouzivani tohoto produktu jakékoli dotazy nebo problémy, kontaktujte

oficidlni podporu nebo autorizovaného prodejce.
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Prejdéte na nize uvedenou adresu nebo naskenujte QR kdd a podivejte se na vyukova videa, ktera ukazuiji,

jak produkt bezpecné pouZivat:

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

Stahnéte a nainstalujte si aplikaci DJI ASSISTANT™ 2 (Ffada Enterprise) pomoci nize uvedeného odkazu:

https://www.dji.com/downloads/softwares/assistant-dji-2-for-matrice

© 2025 DJI V3echna préava vyhrazena. 3
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1 Profil produktu

1. Konektor pro kardan 5. Slot pro kartu CFexpress
2. Motor otaceni 6. LiDAR
3. Motor vélce 7. RGB mapovaci kamera

4. Naklapéci motor

Vykonnostni grafy

Detekéni dosah pfi rliznych odrazivostech
Detekéni dosah (B, v metrech) pfi rliznych odrazivostech (A, %) a vzorkovacich frekvencich je znazornén
na obrazku.

* Maximalni detekéni dosah je ve vychozim nastaveni 900 m. Pro del3i dosah kontaktujte oficialni podporu nebo autorizovaného

prodejce.
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Hustota mrac¢na bodd

Pokud je prekryti mracna bodd 20 % a rychlost letu 15 m/s, je na obrazku zndzornéna hustota

mra&na bodt (B, v bodech/m?) v riiznych nadmofskych vyskach (A, v metrech) a pfi rznych vzorkovacich

frekvencich.
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Prdmérna hustota bodd Minimalni hustota bodu - Minimalni hustota bod(

Linedrni opakovaci skenovani - Opakujici se ve tvaru hvézdy
Snimani
16 bodt/m?

MinimalIni hustota bod( - 4 body/m?

Neopakujici se skenovani
Chyba méreni

Obrazek ukazuje, jak se ndhodna chyba (B, v milimetrech) pro rizné vzorkovaci frekvence méni se
vzdalenosti cile (A, v metrech) pfi skenovani objektu s 80% odrazivosti. Vyberte vhodnou vzorkovaci frekvenci

a vzdalenost cile tak, aby byly spInény poZadavky na presnost.

© 2025 DJI V3echna prava vyhrazena. 7



Machine Translated by Google

UzZivatelska prirucka k Zenmuse L3
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* MéFeno v laboratornim prostedi za nasledujicich podminek. Udaje se mohou lisit v zavislosti na
podminky prostredi. Viz skute¢né namérené hodnoty.

Okolni teplota 25 °C
Cilové odrazivost 80 %

Centralni zorné pole a normalni vyskyt

* Carkované ¢ara znazorfiuje ndhodnou chybu, kdy? vzdalenost cile prekro¢i maximalni jednoznacny rozsah méreni pro

prislusnou vzorkovaci frekvenci.

Scénar pourziti LiDARu

V nésledujicich scénafich se vyhnéte pouzivani LiDARu, protoze by to mohlo sniZit dosah a pfesnost detekce

nebo zplisobit Sum v mra¢nu bodu &i prazdné prostory.

+ Laserovy paprsek dopadajici na zrcadlové, pIné reflexni nebo vysoce reflexni povrchy.

+ Skenovani vodnich ploch nebo mokrych povrchd.

» Podminky se sniZzenou viditelnosti, jako je destivé nebo mlhavé pocasi.

+ Zafizeni se pravé zapnulo a jesté se nezahralo.

+ Vzdalenost cile je do 10 m.

+ Prilis silné okolni svétlo.

* Zpétny rozptyl zplsobeny drobnymi ¢asticemi, jako jsou de3tové kapky, kapicky mlhy nebo suspendované
Castice (prach a opar) v blizkosti LiDARu.

+ V situacich s vyznamnymi vySkovymi rozdily pouZivejte vysokou frekvenci vzorkovani.

Varovani

* Tento produkt je klasifikovan jako laserovy produkt tfidy 1 a je bezpecny za viech béZznych podminek.
podminky poufiti. Abyste pfede$li moZznému zran&ni, NEDIVEJTE se del$i dobu pfimo do optického okna

LiDARu ani se na néj nedivejte optickymi zvétSovacimi pfistroji, jako jsou dalekohledy nebo lupy.

8 © 2025 DJI VSechna prava vyhrazena.



Machine Translated by Google

UZivatelska prirucka k Zenmuse L3

+ NEfotografujte LIDAR béhem pouzivani, abyste predesli poskozeni snimace kamery.

+ Kdyz se uhel LiDARu bliZi horizontalnimu sméru, miZe se sniZit vykon, jako je dosah a pfesnost.

+ Zakazani RGB barevného rezimu nebo provoz v noci mizZe vést k abnormalnim vysledkm modelovani.

© 2025 DJI VSechna prava vyhrazena. 9
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2 Pouziti
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/\  +Béhem piepravy nebo skladovani oddélte uZite¢né zatizeni od letadla.

Jinak se mGzZe zkratit Zivotnost kuli¢ek tlumi¢d nebo se mohou dokonce poskodit.

+ Chcete-li vyjmout nédklad, stisknéte uvolfiovaci tlacitko na dronu a ota¢enim

uzitecné zatizeni.

2.2 Aktivace

Pfed prvnim pouZzitim je nutné aktivovat naklad pomoci aplikace DJI PILOT™ 2. Namontujte jej na dron, poté zapnéte
dron a dalkovy ovladac a postupujte podle pokyn(i na obrazovce pro aktivaci pomoci aplikace DJI Pilot 2. Pro

aktivaci je vyZzadovano pripojeni k internetu.

2.3 Zobrazeni kamery v aplikaci DJI Pilot 2

Normal N mode - Manual Flight R e

——— e

ey pp— U )
‘ LiDAR ‘ ‘ Visible Light ‘ Calibrated Color Stora

Auto RGB 112

1. Stav kalibrace IMU
2. Nastaveni fotoaparatu

Klepnutim nastavite parametry snimani pro mra¢na bodu a fotografie ve viditelném svétle.
3. ReZim nahravani (Zavérka/Nahravani videa/Nahravani mra¢na bod)

4. Pfehravani

© 2025 DJI V3echna préva vyhrazena. 11
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Klepnutim zobrazite nebo stahnete fotografie a videa. Vyberte soubory dat mra¢na bodl pro

zobrazeni ndhledu 3D modelu. Vyberte vice souborl pro zobrazeni slu¢ovanych modeld.
5. Pfepnéte rezim vykreslovani mra¢na bodu.
6. Zobrazte nahled aktualniho modelu mracna bodd.
7. Tlatitko pFepinani zobrazeni vedle sebe (SBS)

Stisknéte a podrzte tlacitko R3 a poté klepnutim vyberte poZzadované zobrazeni SBS nebo stisknutim

tlacitek R1, R2 nebo R3 vyberte odpovidajici zobrazeni SBS.

8. Stisknutim tlacitka pFepinejte mezi zobrazenim viditelného svétla a zobrazenim LiDAR.

12 © 2025 DJI VSechna prava vyhrazena.
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3 Sbér dat v terénu

1. Ujistéte se, Ze je naklad spravné nainstalovéan v letadle a Ze je vloZzena pamétova karta.
vloZeno. Zapnéte dron a dalkovy ovladac. Ujistéte se, Ze je dron propojen

k dalkovému ovladaci.

2. Prejdéte do nabidky Pohled kamery > ©*® > NS V aplikaci DJI Pilot 2 vyberte typ sluzby RTK a ujistéte se, Ze
Stav RTK je FIX.

':Q:' + Kdy?Z je signal prenosu videa mobilni sité nebo dalkového ovladace
je slaby, nastavte zakladnovou stanici RTK pro ziskani vysoce presné polohy
informace, které vam pomohou s naslednym zpracovanim. Viz dokumentace k dattim Office

Vice informaci naleznete v ¢asti Zpracovani .

Pokud pouzivate zakladnovou stanici RTK tfeti strany, ujistéte se, Ze stanice podporuje

alespon tfi systémy GNSS.

+ Pfi nastavovani zakladnové stanice RTK tfeti strany postupuijte podle krokl pro nastaveni
souradnice pocatku pro zékladnovou stanici RTK (s pouZitim formatu RINEX jako
priklad):

a. Umistéte zakladnovou stanici RTK do bodu se zndmymi soufadnicemi a
zaznamenejte souradnice XYZ ve formatu ECEF (pouZijte software tfeti strany

pro pfipadnou konverzi forméatu).

b. Pomoci programu Pozndmkovy blok otevrete soubor RINEX s pfiponou .O a upravte jej
soufadnice PRIBLIZNE POZICE XYZ v souboru .0 na souFadnici

zaznamenané v prvnim kroku.

Pfed sbérem dat nastavte parametry datové zatéze podle nasledujicich pokynt.

Parametry Popis

ReZim navratu Cim v&tsi je pocet navratd, tim vy3si je hustota mraéna bod(.

V oblastech s fidkou vegetaci mdZzete zvolit rezim s mensim po¢tem
Vynosy.

© 2025 DJI VSechna prava vyhrazena. 13
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Parametry

Vzorkovaci frekvence

Popis
Doporucuje se pracovat podle nasledujicich parametrd. Jinak maze dojit k
anomaliim v Zivém zobrazeni mra¢na bodd.

funkce laserového méfeni vzdalenosti nebo vysledky mraéna bodu.

Nadmorska vyska vzhledem k zemi Vzdalenost k ob-

projekt
100 kHz <500 m <1500 m
350 kHz <300m <430m
1000 kHz <100 m * <150 m
2000 kHz <som ¥ <75m

* Musi byt povoleno sledovani v redlném case.

ReZim skenovani Opakované skenovani je vhodné pro topografické mapovani s vyssi

RGB barveni

pFesnost a dokonce i skenovani mracen bodd.

ReZim opakovaného skenovani ve tvaru hvézdy je vhodny pro lesy nebo
hustém méstském prostredi.

Linearni reZzim opakovaného skenovani dosahuje konzistentnéjsiho bodu
rozloZeni obla¢nosti a je vhodny pro vysoce pfesné mapovani terénu.

Pro shér dat o elektfiné a lesnictvi pouZijte neopakujici se skenovani k vytvoreni

UplIné&jsiho modelu kmend stromu a stozar( elektrického vedeni.

Je-li tato moznost povolena, miiZe uZivatel vybarvit mra¢no bod( pomoci fotografii
pofizenych mapovaci kamerou RGB (ve vychozim nastaveni povoleno).

B&hem noc¢niho provozu se doporucuje funkci deaktivovat.

Fotografie Ize také pouZit pro 2D a 3D rekonstrukci.

3.3 Provoz letové trasy

Klepnéte na Trasa letu na domovské strance DJI Pilot 2 nebo klepnéte na ikonu trasy letu v kamere

zobrazeni nebo v zobrazeni mapy pro vstup do knihovny letovych tras. UZivatelé si mohou prohliZet letové Gkoly nebo

vytvofit letovy Ukol.

Planovaci ukol

Uzitené zatizeni podporuje nasledujici typy letovych tkold. Viz uZivatelska pfirucka letadla.

pro vice informaci o planovani letové trasy.

14 © 2025 DJI VSechna prava vyhrazena.
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= =

55

Linear Route

Waypoint Route Area Route

Parametry trasy

Parametry

Nadmorska vyska letové trasy

Rychlost letové trasy

Kalibrace IMU

Popis

GSD je vzdalenost odbéru vzorkd pofizenych fotografii na zemi
na prvni trase, tj. vzdalenost mezi dvéma po sobé jdoucimi stfedy pixell
méfend na zemi.

Cim vétsi je hodnota GSD, tim nizsi je rozliseni obrazu.

Uprava GSD ovlivni hustotu mraéna bodti a

nadmorska vyska letu.

Obrézek ukazuje odpovidajici Sikmy GSD (B, v

centimetr() pro riizné typické letové vysky v rliznych
horizontalni zorné pole (FOV, A, ve stupnich). KdyZ je smér
horizontalni zorné pole (FOV) je opacné, ale Uhel je stejny (tj.

+A), odpovidajici §ikma GSD zUstava stejna.

12
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9
8
7
B 6
5
4
3

; /
]

0 . , \ . . \
0 10 20 30 40 50 60
A

Nadmofrska vyska letové trasy letového Ukolu. Rizné rezimy vyskového
méFeni pouzivaji pro let rizné referenéni roviny.

nadmorska vy3ka trasy. Uprava nadmorské vysky letové trasy ovlivni
GSD a hustota mra¢na bod.

Provozni rychlost letadla po vstupu do

letova trasa. Tato rychlost souvisi s hustotou mra¢na bodd a pomérem
celniho prekryti.

Ve vychozim nastaveni povoleno. Je-li povoleno, letadlo automaticky

provede kalibraci béhem tkolu letové trasy.

© 2025 DJI V3echna préva vyhrazena. 15
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Parametry Popis Po

Rezim efektivity povoleni se snizi pocet kalibrovanych letovych segmentt.

Pomér bocniho prekryti/celni Pomér bocniho prekryti je pomér prekryti dvou snimki pofizenych na dvou
Pomér prekryti rovnobéznych drahach. Pomér celniho prekryti je pomér prekryti dvou

snimkd porizenych po sobé ve stejném sméru podél letové drahy. Pomér
prekryti je jednim z kli¢ovych faktor( ovliviiujicich Gspésnost pozdéjsi
rekonstrukce modelu. Vychozi pomér bocniho prekryti je 70 % a vychozi
pomér dopiedného prekryti je 80 %, coZ je vhodné pro vétsinu scénaru.
Pokud je mapovana oblast rovna a neméa zadné zvinéni, Ize pomér prekryti
vhodné snizit, aby se zlepSila provozni efektivita. Pokud ma mapovana
oblast velké vykyvy, doporucuje se pomér prekryti zvysit, aby se zajistil efekt

rekonstrukce.

Pri poufziti kolekce Oblique budou k dispozici dvé dalsi nastaveni: Pomér
boéniho prekryti (Oblique) a Pomér &elniho piekryti (Oblique). Pomér prekryti

Sikmych fotografii mdze byt nizsi nez u ortofotosnimka.

Néahled vysledku mrac¢na bodud

Vyberte Oblastni trasa > Mapovani LiDAR > Ortografie. V aplikaci se zobrazi doporuc¢ené parametry a odhadovany
vysledek mracna bodu. UZivatelé si mohou pred zahajenim Ukolu prohlédnout kvalitu mra¢na bod( a upravit parametry

na zékladé odhadu.

1.V panelu nastaveni trasy letu klepnéte na Odhad vystupu Glohy mra¢na bodt pro zobrazeni

doporucené parametry a profil hustoty mra¢na bod(i a bodovy graf vygenerovany na zakladé téchto parametra.

2. Pokud odhadovany vysledek splfiuje ocekavani, pouZzijte aktudlni parametry. Pokud ne, upravte parametry a

znovu vygenerujte odhadovany vysledek.

Zprava o kvalité ukolu

Po dokonceni Ukolu plodné nebo linearni trasy se automaticky vygeneruje zprava o kvalité Gkolu, kterd zobrazuje

podrobné informace o Ukolu. UZivatelé mohou v zprévé oznacit Useky trasy s nizkou kvalitou.

Klepnéte na Zobrazit nyni nebo vyberte pozadovanou trasu v knihovné letovych tras a zobrazte si zpravu.

16 © 2025 DJI VSechna préva vyhrazena.
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23/09/19 1§

100%

Point Cloud Data
Time

o TR

RTK Data Collection Time 3min15s

3min15s

* RTK Fix

 RTK

1. Klepnutim zobrazite zobrazeni Upravit linii/oblast. UZivatelé mohou oznacit segmenty letové trasy, které

vyZzaduji opétovné zaméreni. Nastavte oznacenou oblast jako oblast mapovani a vytvorte novy letovy tkol.

2. Klepnutim zobrazite stav RTK, POS a RTB letové trasy.

a. RTK: Vcetné fixnich feSeni, plovoucich/jednotlivych feSeni a neplatnych reseni.

Pro vypocet PPK jsou k dispozici plovouci/jednoduché reseni.

b. IMU: Klepnutim zobrazite stav POS trasy letu, véetné opravenych a neplatnych feSeni.

c. RTB: Klepnutim zobrazite data zdkladnové stanice. Pokud se vyskytnou néjaké abnormalini Gidaje, provede se nasledné zpracovani

3.4 Rucni let

muZe byt ovlivnéno a jsou vyZadovana dostupna data zékladnové stanice.

Lette s letadlem do vhodné vysky a nastavte zavés do spravného uhlu.

UdrZujte vhodnou vzdalenost od objektu a aktivujte systém snimani pfekazek, abyste zajistili bezpecnost letu.

Doporucuje se provést kalibraci IMU pfed a po zdznamu mra¢na bodu.

Kalibraci opakujte za letu, az budete k tomu vyzvani. Ujistéte se, Ze v kalibracni oblasti nejsou Zadné prekazky.

& Pokud rychlost letu pfekro¢i 25 m/s, mize nahravani béhem bo¢niho letu zplsobit vibrace zavésu,

rychlost letu.

coz ovlivni kvalitu obrazu a presnost mra¢na bodu. V takovém pfipadé snizte odpovidajicim zpisobem

© 2025 DJI V3echna préava vyhrazena. 17
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3.5 Sledovani elektrického vedeni

Funkce Power Line Follow je urfena pro scénére s nadzemnim elektrickym vedenim.

1.V predletové kontrole nastavte maximalni letovou vysku a vzdalenost a povolte snimani prekazek.
Doporucuje se nastavit maximalni letovou vysku vy3si neZ nejvyssi prekazka v oblasti ukolu a
maximalni nadmorskou vysku, které Ize béhem Ukolu dosdhnout. Doporucuje se deaktivovat omezeni
vzdalenosti nebo nastavit vzdalenost na

maximum.

2. Lette s letadlem do ur¢ité vysky diagonalné nad vysilaci vézi. Upravte

zaves, aby se véz zobrazovala v zab&ru kamery.

3. Klepnu%\n vytvorte Ulohu a nastavte parametry.

a. Vyberte typ elektrického vedeni. PFesnost identifikace miZze byt snizena, pokud vybrany typ

elektrického vedeni neodpovidé skutecné situaci.
b. Nastavte letové parametry.

Nadmorska vyska je vyska letadla vzhledem k nejvy$Simu bodu elektrického vedeni. Doporucuje
se nastavit nadmorskou vysku na vice neZ dvojnasobek hodnoty rychlosti letu. Pro pfenosova
vedeni se doporucuje nadmorska vyska 50-80 m, zatimco pro rozvodna vedeni se doporucuje

30-50 m.
c. Nastavte parametry zdznamu mra¢na bodd.

Vzorkovaci frekvence podporuje 100 kHz a 350 kHz, pficemZ doporucuje se 350 kHz.
Pokud jsou véZe obzvlasté vysoké, pouzijte 100 kHz a odpovidajicim zpGsobem snizte rychlost letu.
ReZim skenovani je nastaven na rezim neopakujiciho se skenovani. Pokud je povoleno barveni

RGB, mUze uZivatel vybarvit mra¢no bod pomoci fotografii pofizenych mapovaci kamerou RGB.

Q Vysledky jsou ovlivnény faktory, jako je primér a material elektrického vedeni a 3itka

stozaru. Doporucuje se upravit parametry podle skute¢né situace.

4. Klepnéte na Dal3i a dokoncete kalibracni let. Pokud je povolena kalibrace IMU, aplikace automaticky

zobrazi identifikované elektrické vedeni. Po vybéru elektrického vedeni klepnéte na Spustit.

5. Dron se automaticky zastavi ve vzduchu, kdyz detekuje vice elektrickych vedeni, a poté

Po vybéru ¢ar pokracujte v letovém ukolu.

6. Klepnu% dokoncete Ulohu. Soubory dat mra¢na bodd budou uloZeny do

odpovidajici slozky. Uloha se také automaticky ukon&i v nasledujicich situacich:

* Nebyly detekovany Zadné elektrické vedeni.

* Je inicializovano RTH.
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+ Je stisknuto tlacitko pozastaveni letu na dalkovém ovladaci.

* Letovy rezim je prepnut.

+ Je detekovana prekazka. Letadlo zabrzdi a prejde do rezimu vyhybani se prekazkam.
rezim.

+ Letadlo je odpojeno od dalkového ovladace.
Letovéd vySka/vzdalenost prekracuje maximalni limit.

+ Letadlo se blizi k zakdzanym zénam.

A + Pokud se letadlu nepodafi identifikovat elektrické vedeni, upravte vysku a zavés.

Ghel a zkuste to znovu.

+ Pokud letové vyska letadla vzhledem k elektrickému vedeni presdhne 130 m, aplikace nezobrazi AR

projekci. V takovém pripadé snizte letovou vysku.

+ Letadlo béhem letu nereaguje na pohyby paky dalkového ovladace. Stisknéte tlacitko pozastaveni letu

nebo prepnéte letovy rezim na dalkovém ovladaci pro ukonceni tlohy a ru¢ni ovladani letadla.

+ Nezapomerite pomoci FPV kamery zkontrolovat prekazky v okoli letadla

vyhled. V pfipadé nouze ihned ovladejte letadlo pomoci délkového ovladace.

+ Nasledujici scénare mohou vést k nepresné identifikaci nebo abnormalnimu ukonceni tdlohy. V

téchto pfipadech mudzete Glohu ukongit ru¢né.

« Vice paralelnich elektrickych vedeni v tésné blizkosti, napFiklad v blizkosti rozvoden.
+ Izolované elektrické vedeni.

« Elektrické vedeni je blizko pfizemni vegetace.

« Pfitomnost Cetnych linearnich objektd z pohledu shora dold, jako jsou budovy, pouli¢ni lampy a
billboardy.

« Podminky nizké viditelnosti, jako je deStivé nebo mlhavé pocasi.

3.6 Zobrazeni vysledkdl mracna bodu

Q + Ujistéte se, Ze jsou pfi sledovani pripojeny dron a dalkovy ovladac.

modely mracen bodu.

* Model zobrazeny v prehravani mra¢na bodu je generovan pomoci Fidkych bod
mraky.
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Pfehravani mra¢na bodu

KIeanm vstoupite do alba a stahnete soubory dat mra¢na bodu pro zobrazeni 3D nahledu.

modely pfimo.

Slu¢ovani mracen bodl

V zobrazeni prehravani mra¢na bodu stisknéte tlacitko L3 na dalkovém ovladaci

Vyberte vice datovych soubord mracen bodu a zobrazte slu¢ovany model.

3.7 Popis datového souboru mrac¢na bodU

Po dokonéeni tkolu vypnéte dron a vyjméte z né&j pamétovou kartu.

datové zatiZeni. PFipojte jej k pogitaci a zkontrolujte soubory dat mra¢na bodu ve sloZce DCIM.

& NEVYPINEJTE zafizeni ani nevyjimejte pamétovou kartu ihned po pofizeni snimku.
zachyceni nebo zaznam mra¢na bodu. Pockejte alespori 60 sekund, abyste predesli snizeni pFesnosti

nebo poskozeni dat.

Pfipona souboru Popis

CLC Kalibra¢ni soubor LiDAR kamery
Kalibra¢ni soubor LiDAR IMU

LDR Data z LiDARu

RTK RTK data hlavni antény

Kompenzacni data pélu RTK

RTB Data RTCM zakladnové stanice
MU Nezpracovana data IMU

SIG Soubor podpisu PPK

LDRT Data mrac¢na bod( v redlném case
QT Zprava o kvalité mracna bodu

Po dokonéeni tkolu klepnutim vstupte do M a vyberte datové soubory, poté

Nahrajte vysledky mra¢na bod( v redlném case do pfislusného projektu v DJI FlightHub 2.
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4 Zpracovani kancelarskych dat

Postup zpracovani dat mra¢na bod(: Importovat data > Nastavit parametry > Spustit rekonstrukci. Pokud je
béhem sbéru dat pouzita zdkladnova stanice, jsou pro vypocet PPK potrebna data zakladnové stanice odpovidajici

casovému obdobi ulohy.

Pro zpracovani dat jsou vyZadovany programy DJI Terra a DJI Modify. Navstivte https://www.dji.com/downloads/

softwares/dji-terra-4-5-0-modify . stdhnéte a nainstalujte software.

Kliknéte na odkaz nebo naskenujte QR kéd pro zobrazeni uZivatelské prirucky k softwaru s informacemi o

konfiguraci a pouZiti.

DJI Terra DJI Modify

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

stahovani stahovani

4.1 Sbér dat PPK

Pro import dat zakladni stanice, ktera vam pomohou s naslednym zpracovanim mracna bod(, postupujte podle nize

uvedenych kroku.

1. Vytvorte novou Ulohu v DJI Terra a importujte data mrac¢na bodd, poté vyberte Lokalni PPK a

Kliknut#h nakonfigurujete nastaveni.
2. Kliknéte na moznost Pfidat soubor zakladnové stanice pro import dat zakladnové stanice.

* Mobilni stanice D-RTK 3: Importujte soubor .DAT odpovidajici casovému obdobi (mistnimu ¢asu) ulohy.

+ Zakladnové stanice tretich stran: Jsou podporovany soubory .oem/.obs/.rtcm. Pfejmenujte soubor na nazev
souboru .RTB v adreséafi dat mracna bodl podle formatu nazvu v tabulce niZe a poté vyberte
prejmenovany soubor k importu. DJI Terra upfednostiiuje soubory v nasledujicim poradi: .oem

> .obs > .rtcm.

Protokol Verze protokolu Typ zpravy Pravidla pojmenovani
Typ
OEM OEM4, OEM6 ROZSAH DJI_YYYYMMDDHHMM_X XX.oem
RINEX v2.1x, v3.0x - DJLYYYYMMDDHHMM_X
XX.obs

© 2025 DJI VSechna préva vyhrazena. 21


https://enterprise.dji.com/modify/downloads
https://enterprise.dji.com/dji-terra/downloads
https://www.dji.com/downloads/softwares/dji-terra-4-5-0-modify
https://enterprise.dji.com/modify/downloads
https://enterprise.dji.com/dji-terra/downloads

Machine Translated by Google

UZivatelska prirucka k Zenmuse L3

Protokol Verze protokolu Typ zpravy Pravidla pojmenovani
Typ
RTCM verze 3.0, 3.1,3.2 MSM3, MSM4, DJI_RRRRMMMDDHHMM_X
v3.3 MSM5, MSM6, XX.rtcm
MSM7

3. Vyberte horizontdIni a vySkovy soufadnicovy systém pro stfed zakladnové stanice

bod a nastavte souradnice stfedového bodu zakladnové stanice.

4. Spustte vypocet, poté pockejte na jeho dokonceni a uloZte data pro
rekonstrukce.

A ' Pokud byla pouZita mobilni stanice D-RTK, mohou uZivatelé také pfimo zkopirovat vSechny

datové soubory ze zdkladnové stanice z daného dne a DJI Terra je automaticky slouci.
« Ujistéte se, Ze vzdalenost mezi zakladnovou stanici RTK a zafizenim je mensi nez

15 km. Jinak mGZze vypocet selhat. Dal3i podrobnosti naleznete ve zpravé o kvalité DJI Terra.

+ Dal3i informace naleznete v manudlu mobilni stanice D-RTK.

4.2 Zpracovani mra¢na bodd

Pouzivani DJI Terra
1. Vytvorit kol

Spustte DJI Terra, vyberte Nova tloha > Mra¢no bodU LiDAR.
2. Import dat

a. Kliknéte [ , vyberte slozku pojmenovanou podle ¢asu sbéru dat a importujte ji

data z mracna bod0.

b. Pokud pouZivate mobilni stanici D-RTK nebo zakladnovou stanici tfeti strany, postupujte podle
pokyny v casti Sbér dat PPK pro import dat zédkladnové stanice.
3. Nastaveni parametrdi
Nastavte scéndr pouZziti a parametry podle skute¢nych podminek tlohy. Dalsi informace naleznete v
uZivatelské prirucce k DJI Terra.

4. Zahajeni rekonstrukce

Klepnutim na tlacitko Spustit zpracovani spustte rekonstrukci a pockejte na jeji dokonceni.

5. Zobrazeni vysledk( rekonstrukce

Po dokonéeni rekonstrukce si uzivatelé mohou v softwaru prohlédnout vysledky mra¢na bod( a zpravu

o kvalité.
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Pouzivani DJI Modify

Integraci s DJI Modify mohou uZivatelé zpracovavat vysledky mra¢na bodii generované DJI Terra a ziskavat tak réizné mapové vysledky. Dal3i

informace naleznete v uZivatelské priru¢ce DJI Modify.
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5 Dodatek

Specifikace naleznete na nasledujici webové strance.

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

Pokud se béhem pouzivani vyskytnou né&jaké abnormality, spustte aplikaci DJI Pilot 2, klepnéte na HMS > Sprava protokol(

a poté vyberte zafizeni a soubory protokold. Protokol muzete exportovat do dalkového ovladace pro dalsi analyzu.

PouZivani DJI Pilot 2

Online aktualizace

1. Ujistéte se, ze je naklad spravné nainstalovan na dron. Zapnéte dron a dalkovy ovladac. Ujistéte se, Ze je dron
propojen s dalkovym ovladacem a

Dalkovy ovladac je pfipojen k internetu.

2. Spustte DJI Pilot 2. Na domovské strance se zobrazi vyzva, pokud je k dispozici novy firmware.

Klepnutim prejdete do zobrazeni aktualizace firmwaru.

3. Klepnéte na Aktualizovat v3e a DJI Pilot 2 stahne firmware a aktualizuje zafizeni.

Aktualizace offline

Offline balicek firmwaru Ize stdhnout z oficidlnich webovych stranek DJI na externi pamétové zafizeni. Spustte DJI
Pilot 2, klepnéte na HMS a poté na Aktualizace firmwaru > Offline aktualizace. Vyberte bali¢ek firmwaru dalkového

ovladace, dronu nebo nékladu z externiho pamétového zafizeni a klepnéte na Aktualizovat vse pro aktualizaci.

Pouzivani pamétové karty

1. Stahnéte si nejnovéjsi firmware z oficialnich webovych stranek DJI a zkopirujte soubor do kofenového adresare

pamétové karty.
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2. Ujistéte se, Ze je naklad spravné nainstalovan v letadle a Ze je baterie letadla pIné nabitd a vypnuta. VloZte

pamétovou kartu do nakladu.

3. Zapnéte dron. UZitecné zatiZzeni provede automatickou kontrolu a za¢ne se automaticky aktualizovat. Po

dokonceni aktualizaci firmwaru restartujte kazdé zafizeni.

Oznadmeni

A + Pfed aktualizaci firmwaru se ujistéte, Ze ma zafizeni dostatecné napajeni.
+ Béhem aktualizace neodstranujte pFisluSenstvi ani nevypinejte zafizeni.

+ Béhem procesu aktualizace je normalni, Ze se zavés zasekne, dron

Stavové indikatory zacnou blikat a tlacitko ESC zapipa. Trpélivé vyckejte na dokonceni aktualizace.

+ Béhem firmwaru se ujistéte, Ze se letadlo nachazi v dostatecné vzdélenosti od lidi a zvifat.

aktualizace, kalibrace systému nebo konfigurace parametr(.
+ Pro optimalni vykon se ujistéte, Ze pouZzivate nejnovéjsi verzi firmwaru.

+ Po dokonceni aktualizace firmwaru se datova ¢ast automaticky restartuje

a provést automatickou kontrolu.

Navstivte nasledujici odkaz a podivejte se do pozndmek k verzi, kde najdete informace o aktualizaci firmwaru.

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

5.4 Udrzba

Skladovani a preprava

- Uzite¢né zatizeni skladujte v suchém, dobre vétraném a bezprasném prostredi. NEUMISTNUJTE

Neskladujte vyrobek na pfimém sluneénim svétle, v prostorach se Spatnym vétranim nebo v blizkosti zdrojd tepla.

« Ujistéte se, Ze vyrobek neni vystaven prostiedi obsahujicimu jedovaté nebo

korozivni plyny nebo materialy.

Doporucuje se prepravovat vyrobek v origindlnim obalu. Pokud pouZivate prepravni pouzdro v letadle,
nezapomerite vymeénit pénovou vlozku zavésu v pouzdfe za pfisluSnou pénovou vloZzku dodanou s

origindlnim obalem. Umistéte uZite¢né zatiZeni podle obrazku.
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+ B&hem skladovani a prepravy zachazejte opatrné. NESPUSTETE jej ani jej nenarazejte do
jiné objekty.

+ NEDOTYKEJTE se povrchu objektivu fotoaparatu rukama ani jej neskrabejte tvrdymi predméty. Jinak mdze
byt ovlivnéna kvalita snimk0. Povrch objektivu fotoaparatu Cistéte mékkym, suchym a Cistym

hadrikem.

Udrzba LiDARu

Prach a skvrny na optickém okné& mohou negativné ovlivnit vykon senzoru LiDAR. Pokud je nutné jej vycistit,
postupujte podle nasledujicich kroku:
1. Pfed otFenim ocistéte optické okénko stlacenym vzduchem nebo vzduchem z néddoby.
2. Optické okénko otirejte vihkym hadfikem na ¢ist&ni cocek jednim smérem. NEPOUZIVEJTE Iatky obsahuijici
alkohol. NEOTIREJTE p¥imo suchym had¥ikem, mohlo by dojit k poskrabani povrchu optického
okénka.
3. Pokud skvrny pretrvavaji, vycistéte optické okénko jemnym mydlovym roztokem a poté odstrarite viechny

zbytky mydla.

A NEOTIREJTE zrnity prach ani netistoty pfimo z optického okna, abyste zabranili pogkrabani

povrchu, coZ by mohlo negativné ovlivnit vykon LiDARu.

5.5 Korekce anomalii mra¢na bodu

Prekalibrace internich a externich parametr(

Zavazné chyby kalibrace mohou vést k problémuam, jako jsou vrstvy mracen bodl a nepfesné podani barev.

Vyberte pro kalibraci datového zatizeni.

1. Sbér kalibracnich dat
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Ujistéte se, Ze se v mapované oblasti nachazi fasada budovy a Ze oblast je vétSi nez 200 m x 200 m. Pomoci
funkce Area Route vytvorte trasu o délce priblizné 5 minut a povolte kalibraci IMU, optimalizaci vySkové
polohy, RGB barveni, jeden navrat a opakované skenovani. Nastavte pomér bocniho prekryti na 50 %,

nadmorskou vysku letové trasy na 100 m a rychlost na 10 m/s. Provedte let pro sbér dat.

2. Pouziti DJI Terra k exportu kalibracniho souboru

Pomoci aplikace DJI Terra (v5.1.0 nebo novéjsi) vytvorte tlohu zpracovani mra¢na bodu LiDAR, importujte
kalibra¢ni data shromazdéna v prvnim kroku a vyberte moznost Kalibrace LiDAR. Po dokonceni zpracovani
kliknéte na Exportovat kalibraéni soubor . Vygenerovany kalibraéni soubor je soubor .tar ve sloZce projektu

lidars/terra_lidar_cali.
Doporutuje se zkontrolovat, zda data mracna bod(i neobsahuji néjaké problémy, jako jsou napfiklad
vrstvené mra¢na bodd nebo nepfesné podani barev. Pokud se vyskytnou problémy, opakujte kroky jedna
a dva. Pokud nejsou Zadné problémy, pokracujte krokem tfi.

3. Kalibrace uZitecného zatizeni

Zkopirujte kalibracni soubor do kofenového adresare pamétové karty a poté kartu vlozte do datového nosice.

Nainstalujte datovy nosi¢ do drona, zapnéte dron a pockejte pfiblizné 5 minut, neZ se kalibrace dokonc¢i.

4. Kontrola vysledku

Po dokonceni kalibrace vyjméte pamétovou kartu, pfipojte ji k pocitaci a zkontrolujte soubor protokolu ve
formatu .txt. Kalibrace je Uspésnd, pokud se zobrazi hlaseni V3e probéhlo Uspésné. Uzivatelé mohou také

zaznamenat data mracna bod0 a zkontrolovat, zda je asovy parametr souboru .CLI aktualizovan.

Obnovit tovarni nastaveni

Pokud nejsou vysledky kalibrace uspokojivé, Ize interni a externi parametry obnovit na vychozi nastaveni podle nize
uvedenych krokd.

1. Vytvoreni soubor(i pro obnoveni

a. Obnoveni souboru .CLI: Vytvorte novy soubor .txt a pojmenujte ho

Soubor clear_user_extri_params.txt.

b. Obnoveni parametrd kamery: Vytvoite novy soubor .txt a pojmenuijte ho
reset_cali_user.txt. Oteviete soubor a zadejte sériové Cislo datové ¢asti, kterd bude resetovana, ve formatu:
XXXXXXXXXXXXXX. Sériové ¢islo naleznete v souboru .CLI ve sloZce Uloh nebo v informacich o verzi zafizeni v

aplikaci.
2. Import soubort

Zkopirujte soubor .txt do koFenového adresare pamétové karty a poté kartu vloZte do datového nosice.

Nainstalujte datovy nosi¢ do drona, poté dron zapnéte a pockejte priblizné 5 minut, neZ se kalibrace dokonc¢i.
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3. Zaznamenejte data mracna bodd a vyjméte pamétovou kartu z datové ¢asti, poté ji pripojte k pocitaci a
zkontrolujte soubor protokolu ve formatu .txt. Obnova je Uspé3na, pokud se zobrazi hlaseni V3e

Uspésné. Je také mozné zkontrolovat, zda byl parametr ¢asu souboru .CLI obnoven na vychozi nastaveni.
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Kontakt

Podpora DJI

Tento obsah se mlZe zménit bez predchoziho upozornéni.
Stahnéte si nejnovéjsi verzi z

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

Mate-li jakékoli dotazy k tomuto dokumentu, kontaktujte spolecnost DJI zaslanim zpravy na adresu
DocSupport@dji.com.

DJI a ZENMUSE jsou ochranné znamky spolecnosti DJI.

Autorska prava © 2025 D)1 V3echna prava vyhrazena.
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