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Niniejszy dokument jest chroniony prawami autorskimi producenta DJI i wszelkie
prawa sg zastrzezone. Jezeli producent DJI nie zezwoli inaczej, uzytkownik nie moze
wykorzystywac ani zezwala¢ innym na wykorzystywanie dokumentu lub dowolnej
jego czesci poprzez powielanie, przekazywanie lub sprzedaz dokumentu. Uzytkow-
nicy powinni odnosi¢ sie do tego dokumentu i jego tresci wytgcznie jako instrukgcji
obstugi DJI. Dokument nie powinien by¢ wykorzystywany do innych celéw.

Vs

Q Wyszukiwanie stéw kluczowych

Szukaj stéw kluczowych, takich jak "akumulator" i "instalacja", aby znalez¢ odpo-
wiedni temat. Jesli do czytania tego dokumentu uzywasz programu Adobe Acrobat
Reader, nacisnij Ctrl+F w systemie Windows lub Command+F w systemie Mac, aby
rozpoczg¢ wyszukiwanie.

{h Nawigowanie do rozdziatu

Nacisnij rozdziat w spisie tresci, aby natychmiast sie tam przenies¢.

= .
(= Drukowanie
Dokument ten mozna drukowa¢ w wysokiej rozdzielczosci.




Korzystanie z instrukgji
Legenda

A\ Wazne J: Wskazowki
Filmy instruktazowe

Przejdz pod ponizszy adres lub zeskanuj kod QR, aby wyswietli¢ filmy instruktazo-
we, ktore przedstawiajg bezpieczny sposéb korzystania z produktu.

https://enterprise.dji.com/zenmuse-I2/video

Ostrzezenia

1. Ten produkt jest urzagdzeniem o precyzyjnym dziataniu. Nie nalezy go upuszczac
i nalezy zachowac ostroznos¢ podczas obstugi.

2. Nie nalezy narazac skanera LiDAR na dziatanie silnych zrédet energii, takich jak
laser lub inny uzywany skaner LiDAR. W przeciwnym razie technologia LiDAR moze
zostac trwale uszkodzona.

3. Jesliwymagane sg bardzo doktadne dane z chmury punktéw, nie nalezy uzywac¢
kamery L2 w warunkach stabej widocznosci, takich jak mgta lub deszcz. W przeciw-
nym razie zasieg wykrywania moze zosta¢ zmniejszony, co moze prowadzi¢ do
zaktécen w chmurze punktéw. Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale "Uzyt-
kowanie skanera LiDAR".

4. Nie nalezy dotyka¢ soczewki optycznej kamery L2. Kurz i plamy na soczewce
optycznej mogg negatywnie wptynaé na wydajnos¢. Do prawidtowego czyszczenia
soczewki nalezy uzywac sprezonego powietrza lub wilgotnej Sciereczki do obiekty-
wow. Wiecej informacji na temat czyszczenia optyki mozna znalez¢ w sekcji
Przechowywanie, transport i konserwacja.

5. Nie nalezy dotyka¢ powierzchni obiektywu reka. Nalezy uwaza¢, aby nie zaryso-
wac powierzchni soczewki ostrymi przedmiotami. W przeciwnym razie jako$¢ zdjec
moze ulec pogorszeniu. Powierzchnie soczewki kamery nalezy czysci¢ miekka,
suchg i czystg Sciereczka. Nie uzywaj Srodkéw zawierajgcych alkohol, benzen,
rozcienczalniki, inne substancje tatwopalne lub detergenty alkaliczne do czyszcze-
nia lub konserwacji kamery mapujgcej RGB.

6. Gdy produkt nie jest uzywany, nalezy przechowywac go w pudetku zabezpiecza-
jacym i w razie potrzeby wymienia¢ opakowanie ze $rodkiem osuszajacym, aby
zapobiec zaparowaniu obiektywoéw z powodu nadmiernej wilgotnosci otoczenia.
Jesli obiektywy zaparuja, para wodna zazwyczaj ulatnia sie po krotkiej chwili od
momentu wigczenia urzadzenia. Wskazane jest przechowywanie produktu w
Srodowisku o wilgotnosci wzglednej ponizej 40% i temperaturze w zakresie od 15°
do 25° C(59° do 77° F).



7. Nie nalezy umieszcza¢ produktu w bezposrednim Swietle stonecznym, w
miejscach o stabej wentylacji lub w poblizu zrédta ciepta, takiego jak grzejnik.

8. Nie nalezy wielokrotnie wigcza¢ ani wytgcza¢ produktu. Po wytgczeniu nalezy
odczeka¢ co najmniej 30 sekund przed ponownym wigczeniem. W przeciwnym
razie wptynie to na zywotnosc¢ produktu.

9. W kontrolowanych warunkach laboratoryjnych produkt uzyskuje stopien zabez-
pieczenia IP54 zgodnie z normg IEC 60529. Stopien zabezpieczenia nie jest staly i
moze ulec zmniejszeniu w dtuzszym okresie czasu.

10. Upewnij sie, ze na powierzchni lub w porcie gimbala nie znajduje sie ciecz.

11. Upewnij sie, ze gimbal jest bezpiecznie zamontowany na dronie, a pokrywa
gniazda karty microSD jest prawidtowo zamknieta.

12. Przed otwarciem pokrywy gniazda karty microSD upewnij sig, ze powierzchnia
gimbala jest sucha.

13. Nie nalezy wycigga¢ ani wktada¢ karty microSD podczas robienia zdje¢ lub
nagrywania filméw.
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Opis produktu
Wprowadzenie

ZENMUSE™ L2 wykorzystuje modut skanera LiDAR, bardzo doktadng jednostke
IMU i kamere do mapowania RGB na 3-osiowym stabilizowanym gimbalu, ktéry
moze by¢ uzywany z okreslonymi kompatybilnymi dronami DJI™. Dzieki funkgcji
podgladu chmury punktow na zywo, uzytkownicy mogg szybko wyswietli¢ efekt
chmury punktéw 3D w aplikacji DJI PILOT™ 2. W potaczeniu z DJI TERRA™, urzadze-
nie oferuje kompleksowe rozwigzanie, ktére generuje dane wyjsciowe chmury
punktéw i wyodrebnia punkty terenu w celu wygenerowania wynikow DEM, ktoére
skutecznie tworzg bardzo doktadnie zrekonstruowane modele ztozonych struktur.

Opis elementéw

1. Ztacze gimbala

2. Silnik Pan

3. Silnik Roll

4. Silnik Tilt

5. Gniazdo kart microSD

6. Kamera mapujgca RGB

7. Skaner LiDAR /

Instalacja

Kamere L2 mozna zamontowa¢ na dronie MATRICE™ 300 RTK (wymaga DJI RC
Plus) lub Matrice 350 RTK.

1. Zdejmij ostone gimbala i pokrywe obiektywu.




2. Nacisnij przycisk na dronie stuzacy do odfgczania gimbala i kamery. Obroc i
zdejmij ostone gimbala na dronie.

3. Wyréwnaj biatg kropke na gimbalu z czerwong kropka na dronie i zamontuj
gimbal.

4. Obré¢ blokade gimbala do pozycji zablokowanej, wyréwnujac czerwone kropki.

/\ - Aby zapewni¢ doktadno$¢ mapowania, upewnij sie, ze kamera L2 jest zamonto-
wana na pojedynczym ztgczu gimbala skierowanym w dét, z kablem podtgczonym
do prawego portu USB-C (gdy jest skierowana w strone drona).

- Upewnij sie, ze ztgcze gimbala w dronie jest prawidtowo ustawione podczas
montazu. W przeciwnym razie nie bedzie mozna zamontowac kamery L2.

- Kamere L2 nalezy zdejmowac wytgcznie po wytgczeniu drona.

- Zdejmij kamere L2, naciskajac przycisk na dronie, aby odigczy¢ gimbala i kamere.
- Upewnij sie, ze ostona gniazda karty microSD jest zamknieta, aby zapobiec
przedostawaniu sie kurzu lub wilgoci podczas uzytkowania lub transportu.

- Aby unikng¢ poparzen, nie nalezy dotyka¢ obudowy kamery i optyki podczas
wiaczania.

- Odfacz gimbal od drona podczas transportu lub przechowywania. W przeciwnym
razie zywotnos¢ amortyzatoréw moze ulec skréceniu lub nawet uszkodzeniu.




Sterowanie za pomoca aparatury sterujacej

Za pomoca przyciskdw na aparaturze sterujacej DJI RC Plus, uzytkownicy moga
przetgczac tryby wyswietlania pomiedzy chmurg punktéw a podglagdem na zywo w
jasnych warunkach oswietleniowych, podgladac¢ efekt chmury punktéw oraz stero-
wac gimbalem i kamera.

1. Przyciski L1/L2/L3/R1/R2/R3

Przejdz do podgladu kamery w aplikacji DJI Pilot 2, aby wyswietla¢ okre$lone
funkcje tych przyciskéw. Szczegétowe informacje mozna znalez¢ w sekgcji aplikac;ji
DJI Pilot 2.

2. Przycisk 5D

Wyswietla i dostosowuje funkcje przycisku 5D w aplikacji DJI Pilot 2.

3. Konfigurowalne przyciski C1/C2/C3

Dostosuj funkcje tych przyciskow w aplikacji DJI Pilot 2.

4. Lewe pokretto

Regulacja nachylenia gimbala.

5. Przycisk nagrywania

Nacisnij raz, aby rozpoczgc¢ lub zatrzymad nagrywanie.

6. Przycisk ostrosci/migawki

Nacisnij przycisk do potowy, aby ustawi¢ autofokus i do konhca, aby zrobi¢ zdjecie.

7. Prawe pokretto

Regulacja obrotu gimbala.



Aplikacja D]JI Pilot 2

W aplikacji DJI Pilot 2 uzytkownik moze wykonac zadanie lotu lub skorzystac z trybu
recznego, aby zarejestrowa¢ dane chmury punktéw. Po wykonaniu zadania lotu
uzytkownik moze wyswietli¢ podglad modeli 3D, a nawet potgczy¢ modele pocho-
dzace z wielu zadan lotu.

Podstawowe funkcje

W podgladzie kamery ekran dotykowy moze wyswietla¢ podglad na zywo i umozli-
wia profesjonalne konfiguracje fotograficzne.

WS 00.1.7-28°
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1. Typ wyswietlania

Wyswietla biezacy typ kamery, w tym podglad w warunkach jasnego oswietlenia,
podglad LiDAR i podglad z boku.

2. Parametry kamery

Wyswietla biezgce parametry kamery.

3. Blokada automatycznej ekspozycji

Nacisnij, aby zablokowa¢ biezgcg wartos¢ ekspozycji.

4. Tryb ostrosci

Nacisnij, aby przetagcza¢ miedzy MF (reczne ustawianie ostrosci), AFC (ciggty autofo-
kus) i AFS (pojedynczy autofokus).

5. Informacje o pamieci

Wyswietla dostepng pojemnos¢ karty microSD.

6. Ustawienia ekspozycji

Kamera L2 obstuguje tryby ekspozycji Auto, S, A i M. Wyswietlane sg ustawienia
ekspozycji EV, blokady AE, ISO, migawki i inne. EV, blokada AE, ISO, migawka i inne
parametry moga by¢ odpowiednio skonfigurowane w réznych trybach ekspozyciji.
7. Status kalibracji IMU

Nacisnij Calibrate (kalibruj), aby wykonac¢ kalibracje IMU w celu dostosowania
systemu nawigacji inercyjnej skanera LiDAR i zwiekszenia doktadnosci rekonstruk-
¢ji danych.
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Lot kalibracyjny nalezy wykona¢ zaréwno na poczatku, jak i na koncu lotu. Upewnij
sie, ze w promieniu 30 m od punktu poczatkowego i koricowego nie ma zadnych
przeszkod.

8. Ustawienia kamery

Nacisnij, aby przej$¢ do ustawien zdje¢ i wideo. Ustawienia mogga sie réznic¢ w zalez-
nosci od trybu nagrywania.

£ » Funkcja Dewarping jest domysinie wytgczona. Uzytkownicy moga nacisng¢ == >
Dewarping w ustawieniach kamery, aby wigczy¢ te funkcje w celu wyeliminowania
lub zmniejszenia znieksztatcen i winietowania w podgladzie kamery w warunkach
jasnego oswietlenia.

9. Tryb nagrywania (migawka/nagrywanie wideo/nagrywanie chmury punktow)
Naciénij, aby przetgczaé miedzy trybami fotografowania, nagrywania wideo i nagry-
wania w chmurze punktéw.

10. Przycisk fotografowania (migawka/nagrywanie wideo/nagrywanie chmury
punktow)

Naciénij, aby wykona¢ zdjecia lub rozpocza¢ i zatrzymac nagrywanie wideo lub
danych chmury punktéw.

11. Odtwarzanie

Naciénij, aby wejs¢ do albumu w celu wy$wietlania i pobierania zdje¢ oraz filméw
zapisanych na karcie microSD. Wybierz plik danych chmury punktéw, aby wyswie-
tli¢ podglad modelu 3D. Szczegdtowe informacje znajdujg sie w rozdziale "Wyswie-
tlanie chmury punktéw". Wybierz wiele plikéw, aby wyswietla¢ potgczone modele.
Szczegbtowe informacje znajdujg sie w rozdziale "kgczenie chmur punktow".

12. Nacisnij przycisk R2 na aparaturze sterujacej, aby wyswietli¢ podglad biezgcego
modelu chmury punktéw podczas pracy w terenie. Szczegétowe informacje znajdu-
ja sie w rozdziale "Podglad chmury punktéw".

13. Nacisnij przycisk R3 na aparaturze sterujacej, aby przetagczy¢ na podglad z
kamery FPV.

14. Podglad FPV na zywo

Nacisnij, aby wyswietli¢ podglad kamery FPV na ekranie. Uzytkownik moze zmaksy-
malizowac lub zminimalizowac¢ wyswietlany widok.

15. Wyswietlacz nawigacji

W podgladzie kamery predkos$¢ pozioma, predkos¢ wiatru, kat nachylenia gimbala i
skala nachylenia oraz nachylenie gimbala wzgledem terenu sg wyswietlane po
lewej stronie ekranu nawigacji. Po prawej stronie wyswietlana jest wysokos$¢, wyso-
ko$¢ wzgledna, informacje o wykryciu przeszkdéd w pionie i pasek predkosci w
pionie.

16. Podglad mapy

Nacisnij, aby wyswietli¢ podglad mapy na ekranie. Uzytkownik moze zmaksymalizo-
wac lub zminimalizowa¢ wyswietlany widok.

17. Laserowy PinPoint

Nacisnij przycisk L3 na aparaturze sterujacej, aby dodac¢ PinPoint na $rodku ekranu.
Nacisnij, aby wybra¢ PinPoint na mapie w celu wysSwietlenia odlegtosci miedzy
obiektem a dronem Iub wysokosci, szerokosci i dtugosci geograficznej obiektu.
Laserowe punkty PinPoint moga by¢ wyswietlane w podgladzie na zywo.



18. Nacisnij przycisk L2 na aparaturze sterujacej, aby przetacza¢ miedzy standardo-
wym podgladem, a podgladem za pomocg skanera LiDAR.

19. Nacisnij przycisk L1 na aparaturze sterujacej, aby przetaczy¢ sie na jednoczesne
wyswietlanie standardowego podgladu i skanera LiDAR.

20. Tryb gimbala

Wyswietla biezagcy stan gimbala w trybie $ledzenia. Nacisnij, aby wybra¢ dziatanie,
takie jak ponowne wysrodkowanie gimbala, ponowne wysrodkowanie obrotu
gimbala, nachylenie gimbala w dot lub przetaczenie na tryb swobodny gimbala.
21. Dalmierz laserowy (RNG)

Krzyzyk na $rodku podgladu na zywo zmieni kolor na czerwony, co bedzie ozna-
cza¢, ze dalmierz laserowy jest skierowany na obiekt i mierzy odlegtos¢ miedzy
obiektem a dronem, a takze wysoko$¢, szerokos¢ i dtugos¢ geograficzna celu.
22.Trasa lotu

Nacisnij, aby przejs¢ do biblioteki tras lotu. Uzytkownicy moga tworzy¢ i wyswietlac
wszystkie zadania lotu oraz wykonywac inne czynnosci.

Podglad chmury punktéw na zywo

Dzieki funkcji podgladu na zywo chmury punktéw (Point Cloud LiveView) uzytkow-
nicy moga szybko wyswietla¢ efekt chmury punktéow w czasie rzeczywistym, korzy-
stajac z podgladu skanera LiDAR lub podgladu jednoczesnego.

23
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23. Kodowanie koloréw

Nacisnij, aby wybrac tryb renderowania, w tym odbicie, wysokos$¢, odlegtos¢ i RGB.
24. Przycisk wstrzymania

Nacisnij, aby wstrzymac nagrywanie i nacisnij ponownie, aby je wznowic.

25. Nacisnij przycisk R1 na aparaturze sterujacej, aby przetgczy¢ tryb renderowania.

10



Podglad chmury punktéw

Nacisnij przycisk R2 na aparaturze sterujgcej podczas lotu, aby wyswietli¢ podglad
chmury punktéw modelu 3D nagranego w czasie rzeczywistym.

28

26. Nacisnij, aby wyswietla¢ model chmury punktéw z géry lub w kierunku pétnoc-
nym, wschodnim, potudniowym lub zachodnim.

27. Nacisnij przycisk R2 na aparaturze sterujacej, aby wyjs¢ z podgladu.

28. Wyswietla biezacg orientacje.

29. Nacisnij przycisk L2 na aparaturze sterujacej, aby wyswietla¢ model chmury
punktoéw ponizej drona.

30. Naciénij przycisk L1 na aparaturze sterujacej, aby model zostat wysrodkowany
i powiekszony lub pomniejszony w celu wyswietlenia catego modelu.

Wyswietlanie chmury punktéw

Nacisnij [B, aby wejs¢ do albumu i pobra¢ pliki danych chmury punktéw w celu
bezposredniego podgladu modeli 3D*, umozliwiajgc uzytkownikom bezposrednie
sprawdzenie jakosci i zwigkszenie wydajnosci pracy.

* Model wyswietlany podczas odtwarzania chmury punktéw jest generowany przy
uzyciu niewielkiej chmury punktow.



Playback

31. Obstuga ekranu

Wyswietla funkcje obstugi ekranu przy pierwszym wyswietleniu.

32. kaczenie chmur punktow

Nacisnij przycisk L3 na aparaturze sterujacej, aby wybra¢ wiele plikow danych
chmury punktéw i wyswietli¢ scalony model.

taczenie chmur punktéw

Aplikacja umozliwia weryfikacje wynikéw poprzez wyréwnanie wielu modeli chmur
punktéw zebranych z réznych zadanh lotu oraz sprawdzenie pustych przestrzeni i
luk w scalonych modelach.

2 Models

33. Nacisénij przycisk L3 na aparaturze sterujacej, aby wybrac¢ wiecej plikow danych
chmury punktéw do potaczenia.

12



£ - Upewnij sie, ze dron i aparatura sterujgca sg potgczone podczas wyswietla-
nia modeli chmury punktow.
- Plik danych chmury punktéw nie moze zosta¢ przetworzony, jesli jego
rozmiar jest mniejszy niz 2 kB. Wskazane jest nagrywanie danych chmury
punktéw przez ponad 2 minuty z wtgczonga kalibracjg IMU, aby upewni¢ sie, ze
dane sg prawidtowe..
- Aby wyczysci¢ pamiec cache, wejdz do albumu, aby wybrac i usunaé¢ pobrane
pliki lub nacisnij Data and Privacy (Dane i ochrona prywatnosci) na stronie
gtéwnej, a nastepnie nacisnij DJI Pilot Cache Management (Zarzgdzanie
pamiecig cache DJI Pilot), aby wyczysci¢ wszystkie pobrane pliki danych
chmury punktéw.
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Zbieranie danych w terenie

W aplikacji DJI Pilot 2 uzytkownicy mogg wykonac¢ zadanie lotu (Area Route, Waypo-
int Route i Linear Route) lub uzy¢ trybu recznego do rejestrowania danych chmury
punktéw. Po kazdym zadaniu aplikacja wygeneruje raport jakosci zadania, aby
przedstawi¢ doktadnos$¢ danych.

/\* Karte microSD nalezy wyjg¢ po co najmniej 60 sekundach od zatrzymania
migawki lub nagrywania chmury punktéw. W przeciwnym razie moze dojs¢ do
zmniejszenia doktadnosci lub uszkodzenia pliku danych.

Wprowadzenie

1. Upewnij sie, ze kamera L2 jest prawidtowo zamontowana na pojedynczym
dolnym ztaczu gimbala w dronie, oraz ze dron i aparatura sterujgca sg potgczone
po wigczeniu zasilania.

2. PrzejdZ do podgladu kamery w aplikacji DJI Pilot 2, wybierz ..., a nastepnie Preci-
se Positioning Setting (Ustawienia precyzyjnego pozycjonowania). Wybierz typ RTK,
a nastepnie upewnij sie, ze status pozycjonowania RTK i kierunek wskazujg na FIX.
Zapoznaj sie z sekcjg PPK Data Acquisition (Pozyskiwanie danych PPK), aby dowie-
dzie¢ sie wiecej o przetwarzaniu danych w przypadku stabego sygnatu transmisji
wideo z sieci lub aparatury sterujace;.

3. Dostosuj parametry kamery w prawym gérnym rogu podgladu kamery w zalez-
nosci od otoczenia. Upewnij sie, ze zdjecie jest odpowiednio naswietlone. Nacisnij
i, aby przetgczy¢ tryby ekspozycji. Wskazane jest ustawienie trybu Auto do nagry-
wania danych chmury punktéw.

Area Route

Podczas korzystania z funkcji Area Route, dron moze automatycznie zakonczy¢
pobieranie danych z zaplanowanego obszaru wzdtuz trasy w ksztalcie litery s, zgod-
nie z parametrami trasy. Podczas zadania Area Route mozna wykona¢ lot ze
$ledzeniem terenu.

Rejestrowanie danych z chmury punktéw
Wejdz w podglad kamery w aplikacji DJI Pilot 2 i naci$nij & , wybierz Create a Route
(Utworz trase), a nastepnie Area Route, aby utworzy¢ zadanie lotu.

1. Nacisnij podglad mapy i przeciggnij punkt graniczny, aby dostosowac zasieg
obszaru mapowania. Naci$nij+na srodku punktu granicznego, aby doda¢ punkt.
Nacisnij @, aby usung¢ wybrany punkt graniczny, i kliknij @, aby usung¢ wszystkie
punkty graniczne. Nacisnij @, aby potwierdzi¢ obszar mapowania.
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2. Wybierz drona, a nastepnie wybierz Zenmuse L2 i LIDAR Mapping (Mapowanie
LiDAR).

3. Kliknij OK po zakoriczeniu konfiguracji, a nastepnie ustaw parametry trasy lotu i
ustawienia zaawansowane.

4. Nacisnij B, aby zapisa¢ zadanie i naci$nij @, aby przesta¢ i wykona¢ zadanie lotu.
5. Po wykonaniu zadania lotu uzytkownik moze wyswietli¢ podglad modeli 3D, a
nawet potgczy¢ modele zebrane z wielu zadan lotu.

6. Po wykonaniu zadania wytgcz drona i wyjmij karte microSD z kamery L2. W6z
karte microSD do komputera i wyswietl dane chmury punktéw oraz inne pliki w
folderze DCIM.

L - Wiecej informacji mozna znalez¢ w czesci Route Parameters (Parametry trasy).

- W przypadku mapowania LiDAR wskazane jest ustawienie Side Overlap
(LiDAR) (Naktadanie boczne) na powyzej 20%, trybu skanowania na Repetitive
(Liniowy), wysokosci na 150 m, predkosci lotu na 15 m/s, a takze witaczenie
kalibracji IMU.
- W zadaniu fotogrametrii wskazane jest wytgczenie funkcji Dewarping i
ustawienie parametréw Forward Overlap (Visible) (naktadanie przednie
(widoczne)) i Side Overlap (Visible) (naktadanie boczne (widoczne)) na wartosci
domysine.
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Funkcja terrain follow

Ustaw tryb wysokosci na AGL (wysokos¢ wzgledem terenu), aby wigczy¢ funkcje
Sledzenia uksztattowania terenu. Po zaimportowaniu pliku DSM zawierajgcego
informacje o wysokosci lub pobraniu pliku DEM z internetu, aplikacja wygeneruje
lot ze zmianami wysokosci, aby zapewni¢, ze wzgledna wysokos¢ drona i terenu
ponizej pozostanie niezmieniona.

Przygotowanie plikéw
Pliki DSM obszaru mapowania mozna uzyska¢ przy uzyciu nastepujacych dwéch
metod:

1. Importowanie pliku lokalnego

- Zbierz dane 2D obszaru mapowania i wykonaj rekonstrukcje 2D za pomocg D]l
Terra, wybierajagc Mapping Scenarios. Wygenerowany zostanie plik gsddsm.tif,
ktéry mozna zaimportowac na karte microSD aparatury sterujacej.

- Pobierz dane mapowania terenu z geoprzegladarki.

2. Pobieranie z sieci internetowej
Pliki DSM mozna uzyskac bezposrednio, pobierajgc dane Zzrédtowe bazy danych
geoidy ASTER GDEM V3.

% - Upewnij sie, ze plik DSM jest plikiem uktadu wspétrzednych geograficznych, a
nie plikiem rzutowanego uktadu wspoétrzednych. W przeciwnym razie zaimpor-
towany plik moze nie zosta¢ rozpoznany. Wskazane jest, aby rozdzielczo$¢
importowanego pliku nie przekraczata 10 metrow.

- Upewnij sie, ze obszar mapowania miesci sie w zakresie pliku DSM.

/\ - Baza danych geoidy typu open-source moze zawiera¢ btedy. DJI nie ponosi
odpowiedzialnosci za doktadnos$¢, autentycznos¢ lub waznos¢ danych. Nalezy
zwracac uwage na srodowisko lotu. Zachowaj ostrozno$¢ podczas lotu.

Importowanie plikéw

1. Ustaw tryb wysokosci na AGL i nacis$nij Select DSM File (Wybierz plik DSM).
Nacisnij + i wybierz Download from Internet (Pobierz z sieci) lub Import Local File
(Importuj plik lokalny). Wybierz plik i nacisnij Import, a nastepnie poczekaj na zaim-
portowanie pliku.

2. Zaimportowane pliki zostang wyswietlone na liscie.

Planowanie zadania lotu

1. Ustaw tryb wysokos$ci na AGL i nacisnij przycisk Reselect (Wybierz ponownie), aby
wybrac plik z listy plikow DSM.

2. Edytuj parametry w opcji Area Route. Ustaw wysokos¢ $Sledzenia terenu i wigcz
kalibracje IMU.

3. Wybierz R , aby zapisa¢ zadanie i wybierz @, aby przesta¢ i wykonac¢ zadanie
lotu.

4. Po wykonaniu zadania wytgcz drona i wyjmij karte microSD z gniazda kamery L2.
Wt6z karte microSD do komputera i sprawdz dane chmury punktéw oraz inne pliki
w folderze DCIM.
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Waypoint Route

Trase punktéw Waypoint mozna zaplanowac na dwa sposoby: ustawianie punktow
Waypoint lub nagrywanie misji na zywo. Uzyj opcji Set Waypoints, aby utworzy¢
trase poprzez dodanie edytowalnych punktéw Waypoint na mapie. Uzyj funkgji Live
Mission Recording, aby utworzy¢ trase poprzez rejestrowanie lokalizacji punktéw
Waypoint na trasie lotu drona.

Live Mission
Recording

Set Waypionts

Ustawianie punktéw Waypoint
Nacisnij opcje Create a Route (Utwdrz trase), Waypoint, a nastepnie Set Waypoints
(Ustaw punkty Waypoint).

N mode - Mangial FI % Waypoint

/ Select Aircraft

Q Matrice 300

9 —=, Waypoint Nl >
Waypoints 4

A WN =
a

Altitude Mode

Relative to Takeoff Point (ALT)

1. Wiacz lub wytacz ustawienia punktéw Waypoint. Nacisnij, aby dodac i edytowac¢
punkty Waypoint na mapie, jesli sg wtgczone.
2. Odwrotna trasa: nacisnij, aby zamieni¢ miejscami punkt poczatkowy i koricowy w
celu odwrécenia trasy lotu. S odnosi sie do punktu poczatkowego.
3. Usun wybrane punkty Waypoint: nacisnij, aby usung¢ wybrane punkty Waypoint.
4. Punkt POI (Point of Interest): nacisnij, aby wtgczy¢ funkcje POI, a punkt POl zosta-
nie wyswietlony na mapie. Przeciggnij, aby dostosowac jego potozenie. Po dodaniu
punktu POl mozna ustawi¢ odchylenie drona w kierunku punktu POI, tak aby
podczas wykonywania zadania przéd drona byt skierowany w strone punktu POI.
Nacisnij ponownie te ikone, aby wytgczy¢ funkcje POI.
5. Informacje o trasie lotu: wyswietla dtugos¢ lotu, szacowany czas lotu, liczbe
punktéw Waypoint i liczbe zdjec.
6. Lista parametréw: edycja nazwy trasy, wyboér drona i akcesoridw, ustawienie
trybu wysokosci i ustawien akcesoriéw.
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7. Ustawienia trasy lotu: ustawienia sg stosowane do catej trasy, w tym bezpiecznej
wysokosci startu, wznoszenia do punktu poczatkowego, predkosci drona, wysoko-
Scidrona, odchylenia drona, sterowania gimbalem, typu punktu Waypoint, czynno-
Sci po zakonczeniu i kalibracji IMU.

8. Ustawienia poszczegdlnych punktow Waypoint: wybierz punkt Waypoint i ustaw
jego parametry. Nacisnij < lub >, aby przejs¢ do poprzedniego lub nastepnego
punktu Waypoint. Ustawienia zostang zastosowane do wybranego punktu trasy, w
tym predkos¢ drona, wysokos¢ drona, tryb odchylenia drona, typ punktu trasy,
kierunek obrotu drona, tryb nachylenia gimbala, czynnosci zwigzane z punktem
Waypoint, dtugos¢ i szerokos¢ geograficzna.

9. Zapisz: nacisnij, aby zapisac trase lotu. Wybierz@®, aby przesta¢ i wykonac zadanie
lotu.

Nagrywanie misji na zywo

Przejdz do podgladu kamery i naci$nij & . Nacis$nij Create a Route > Waypoint, a
nastepnie Live Mission Recording, aby utworzy¢ misje lotu.

1. Steruj gimbalem, aby skierowa¢ go na obiekt. Nacisnij przycisk C1 na aparaturze
sterujacej, aby doda¢ punkt Waypoint. Liczba punktéw Waypoint zostanie odpo-
wiednio dodana.

2. Nacis$nij @, aby zapisa¢ i wygenerowac trase lotu. Naci$nij nazwe trasy lotu w

lewym gbérnym rogu, aby wyswietla¢ i edytowac ustawienia trasy lotu. Dostepne sg
dwa tryby edycji: ustawienia punktéw Waypoint lub edycja w locie.

Parametry trasy

Specyfikacja  Opis
Tryb powrotu  Obstuguje 5 powrotdéw: pojedynczy powr6t (najsilniejszy), podwojny
wigzki lasera powrdt, potréjny powrdt, poczwdrny powr6t i pieciokrotny powrot.

Czestotliwos¢  Obstuguje czestotliwos¢ skanowania 240 kHz.
probkowania

Obstuguje zaréwno skanowanie liniowe, jak i bez powtérzen.Skanowanie liniowe jest
odpowiednie do mapowania topograficznego, z wiekszg doktadnoscig, a nawet
skanowania chmur punktéw. Skanowanie bez powtérzern moze by¢ wykorzystywane
do gromadzenia danych dotyczacych energii elektrycznej i leSnictwa w celu genero-
wania bardziej kompletnych modeli pni drzew i elektrycznych wiez transmisyjnych.

Kolorowanie Po wiaczeniu tej funkcji uzytkownik moze pokolorowac¢ chmure punktéw

Tryb
skanowania

RGB przy uzyciu zdje¢ wykonanych przez kamere do mapowania RGB (funkcja
domysinie wigczona). Wskazane jest wytgczenie tej funkcji podczas pracy
W nocy.
Zdjecia mogg by¢ réwniez wykorzystywane do rekonstrukgcji 2D i 3D.
Kalibracja Wskazane jest wigczenie kalibracji IMU. Dron wykonuje lot kalibracyjny w
IMU punkcie poczgtkowym, punkcie koncowym i zéttych segmentach trasy lotu.
Rodzaj Wskazane jest wybranie opcji Ortho Collection w skanerze LiDAR Mapping.
GSD GSD to odlegtos¢ probkowania terenu dla ortofotografii wykonanych na

pierwszej trasie, tj. odlegto$¢ miedzy dwoma kolejnymi centrami pikseli
zmierzonymi na terenie. Im wieksza warto$¢ GSD, tym nizsza rozdzielczos¢
ortofotografii.
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Tryb wysokosci

Wysokos$¢ trasy
lotu

Optymalizacja
wysokosci

Predkos¢
trasy lotu

Kat trasy

Czynnos¢
zakonczenia
Stosunek
pokrycia
bocznego

Stosunek
pokrycia
przedniego

Margines

Tryb
fotografowania
Bezpieczna
wysokos¢
poczatkowa

Predkos¢
startowa

Wysokos$¢ wzgledem punktu startu (ALT): wskazane jest uzycie tej opcji
dla ptaskiego obszaru mapowania bez falowania i ustawienie wysokosci
na 150 m.

ASL (EGM96): wysokos$¢ drona wzgledem geoidy EGM96.

Altitude Relative to Ground (ALG): wysokos¢ drona wzgledem terenu
ponizej. Ustaw tryb wysokosci na AGL, aby wiaczy¢ funkcje $ledzenia
terenu i wskaz wysokos¢ $ledzenia terenu na 150 m. Przed uzyciem
funkgcji Sledzenia terenu zaimportuj plik DSM lub DEM zawierajacy
informacje o wysokosci.

Wysokos$¢ trasy lotu dla danego zadania lotu.

Wskazane jest wigczenie tej opcji dla ortofotografii. Po jej wigczeniu dron
poleci do $rodka obszaru mapowania, aby zebra¢ zestaw pochytych
obrazéw w celu zoptymalizowania doktadnosci wysokosci.

Predkos¢ operacyjna drona po wejsciu na trase lotu. Predkos¢ ta jest
zwigzana ze wspotczynnikiem pokrycia przedniego.

Kierunek trasy jest domyslnie réwnolegty do dtuzszego boku obszaru
mapowania.

Wskazane jest ustawienie czynnoéci zakonczenia jako RTH.

Stosunek pokrycia bocznego to stosunek pokrycia dwéch obrazéw
wykonanych na dwéch réwnolegtych trasach.

DomyslIny stosunek pokrycia bocznego lasera wynosi 20%. Jesli obszar
mapowania ma duze wahania lub wymagana jest wieksza gesto$¢ chmury
punktéw, wskazane jest zwigkszenie stosunku pokrycia.

Stosunek pokrycia przedniego to stosunek pokrycia dwéch zdje¢ wykona-
nych kolejno w tym samym kierunku wzdtuz trasy lotu.

Wskazane jest ustawienie stosunku pokrycia przedniego (Widoczne) na
80% w celu rejestrowania ortofotografii podczas nagrywania chmury
punktow.

Odlegtos¢ obszaru lotu poza obszarem mapowania. Celem ustawienia

marginesu jest zapewnienie doktadnosci krawedzi obszaru mapowania.

Domys$Iinym wyborem jest Timed Interval Shot (Ujecie z interwatem czaso-
wym).

Po starcie dron wzniesie sie na bezpieczng wysokos¢ poczatkowa (wzgle-
dem punktu startu), a nastepnie poleci do punktu poczatkowego trasy
lotu.

* Jesli dron rozpocznie zadanie podczas lotu, bezpieczna wysokosc¢
poczatkowa nie bedzie obowigzywac.

Predkos$¢ lotu po osiggnieciu wysokosci trasy i przed wejsciem na trase.
Wskazane jest ustawienie jej na maksimum w celu poprawy wydajnosci
dziatania.
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Lot reczny

1. Wle¢ dronem na odpowiednig wysokos¢ i nacis$nij Calibrate (Kalibruj), aby rozpo-
cza¢ lot kalibracyjny. Aby zapewni¢ bezpieczenstwo lotu, wigcz wykrywanie
przeszkod i upewnij sie, ze obszar zacieniony na czerwono na mapie jest pozbawio-
ny przeszkod.

2. Podle¢ dronem do celu i ustaw gimbal pod odpowiednim katem. Naci$nij @ , aby
rozpoczac¢ nagrywanie chmury punktéw po ustawieniu parametréow kamery.

£ » Wskazane jest, aby cel znajdowat sie¢ w odlegtosci od 5 do 150 metréw od
urzadzenia. Nalezy pamieta¢, ze doktadno$¢ moze sie zmniejszy¢, gdy
odlegto$¢ miedzy celem a urzadzeniem jest mniejsza niz 30 m.

3. Nacisnij przycisk L1/L2 na aparaturze sterujacej, aby przetaczy¢ widok i nacisnij
przycisk R2, aby wyswietli¢ podglad modelu nagranego w czasie rzeczywistym
podczas lotu.

4. Naciénij ponownie przycisk @, aby zakonczy¢ nagrywanie. Po zakoriczeniu nagry-
wania wskazane jest ponowne wykonanie kalibracji IMU.

5. Po zakohczeniu zadania lotu uzytkownik moze wyswietli¢ podglad modeli 3D, a
nawet potgczy¢ modele zebrane z wielu zadan lotu.

6. Po zakonczeniu zadania wytgcz drona i wyjmij karte microSD z gniazda L2. W6z
karte microSD do komputera i sprawdz dane chmury punktéw oraz inne pliki w
folderze DCIM.

Raport jakosci zadania

Po zakonczeniu zadania Area Route lub Waypoint Route automatycznie generowa-
ny jest raport jakosci zadania, w ktérym wyswietlane sg szczegdtowe informacje o
zadaniu i statusie trasy lotu. Uzytkownicy mogg oznaczy¢ w raporcie segmenty
trasy o niskiej jakosci.

1. Wyswietl raport jakosci, korzystajac z jednej z ponizszych metod:

Library v

Flight route quality report generated

C1 Close (3s) c2 View Now
Nacisnij przycisk C2 na apara- W bibliotece tras lotu wybierz
turze sterujacej i postepuj zadana trase i nacisnij opcje View
zgodnie z komunikatami. Task Quality Report (Wyswietl

raport jakosci zadania).
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2. Nacisnij View, aby wyswietli¢ raport jakosci. Ponizej jako przyktadu uzyto Area
Route.

< Normal N mode - Standb'

RTK Data Collection Time
h i
* RTKFix
D 48
o R

a. Nazwa trasy lotu

b. Czas rozpoczecia i zakonczenia zadania

c. Postep ukonczonej trasy lotu po zakohczeniu zadania

d. Wyswietlanie czasu rejestracji chmury punktéw

e. Przetaczanie wyswietlanych informacji miedzy RTK i IMU

f. Wyswietlanie czasu zbierania danych RTK/POS i réznych statusow odcinkéw
trasy lotu

- Status RTK trasy lotu moze sie rozni¢ w zaleznosci od odcinka, wigczajgc w to
rozwigzania state, zmienne/pojedyncze i rozwigzania nieprawidtowe. Rozwigzania
zmienne/pojedyncze sg dostepne dla obliczeh PPK.

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

g. Tor lotu

Status RTK/POS trasy lotu jest wyswietlany w réznych kolorach. Jesli podczas
zadania lotu wigczone jest kolorowanie RGB, lokalizacja kazdego zdjecia bedzie
wyswietlana jako okragta kropka na trasie lotu.

h. Nacisnij, aby wyswietli¢ Edit Line/Area View (Edytuj linie/obszar). Uzytkownicy
mogg rysowac obszary na mapie, aby zaznaczy¢ odcinki, ktére wymagaja ponow-
nego zarejestrowania. Ustaw zaznaczony obszar jako obszar mapowania i utworz
nowe zadanie Area Route. Naci$nij ®, aby usung¢ informacje.

- Czas zbierania danych POS obejmuje czas kalibracji przed i po wykonaniu
zadania.
- Jesli ta sama trasa lotu zostanie zarejestrowana kilka razy, w raporcie jakosci
priorytetowo bedg wyswietlane wyniki o niskiej jakosci.
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Opis pliku danych chmury punktéw

1. Zarejestrowane dane chmury punktéw sg przechowywane na karcie microSD.
Katalog pamieci to microSD: DCIM/DJI_YYYMMDDHHMM_NO._XXX (XXX moze by¢
edytowane przez uzytkownika).

2. Folder zawiera nie tylko zdjecia wykonane podczas lotu, ale takze pliki z CLC (plik
kalibracji LIDAR kamery), CLI (plik kalibracji IMU LiDAR), LDR (dane skanera LiDAR),
RTK (dane RTK anteny gtéwnej), RTL (dane kompensacji czujnika RTK), RTS (dane
RTK anteny pomocniczej), RTB (dane RTCM stacji bazowej), IMU (nieprzetworzone
dane IMU), SIG (plik sygnatury PPK), LDRT (plik chmury punktéw do odtwarzania w
aplikacji), RPT (raport jakosci chmury punktéw), RPOS (dane rozwigzania POS w
czasie rzeczywistym) i zdjecia wykonane podczas lotu.

Pozyskiwanie danych PPK

Gdy sygnat sieci komoérkowej lub transmisji wideo z aparatury sterujgcej jest staby,
nalezy uzy¢ danych RTCM ze stacji mobilnej D-RTK 2 lub stacji bazowej RTK innego
podmiotu, aby wspomoc kamere L2 w przetwarzaniu danych. Wykonaj ponizsze
czynnosci:

1. Sprawdz lokalny czas dziatania z katalogu pliku danych chmury punktéw zapisa-
nego na karcie microSD.

2. Wyszukaj pliki .DAT RTCM z tym samym znacznikiem czasu, co zapisane pliki
stacji mobilnej D-RTK 2 lub stacji bazowej RTK innej firmy i wykonaj ponizsze
czynnosci:

a. W przypadku korzystania ze stacji ruchomej D-RTK 2 skopiuj plik .DAT z tym
samym znacznikiem czasu w folderze rtcmraw do folderu pliku danych chmury
punktéw.

b. W przypadku korzystania ze stacji bazowej RTK innego producenta obstugiwane
sg pliki .oem/.ubx/.obs/.rtcm. Zmien nazwe pliku na taka samg, jak nazwa pliku
.RTB w katalogu plikéw chmury punktéw, postepujac zgodnie z formatem nazwy w
ponizszej tabeli i skopiuj plik o zmienionej nazwie do folderu w katalogu plikéw
chmury punktéw. DJI Terra nada priorytet plikom w nastepujgcej kolejnosci: .oem
>.ubx >.obs > .rtcm.

Typ protokotu Wersja protokotu Typ wiadomosci Format nazwy

OEM OEM4, OEM6  RANGE DJI_YYYYMMDDHHMM_XXX.0oem
UBX - RAWX DJI_YYYYMMDDHHMM_XXX.ubx
RINEX v2.1x, v3.0x - DJL_YYYYMMDDHHMM_XXX.0bs
1003, 1004, 1012,

v3.0 1014
RTCM DJI_YYYYMMDDHHMM_XXX.rtcm

1320 MSM4, MSMS,

: MSM6, MSM7
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£ - Nalezy pamietac, ze plik RTCM przechowywany w stacji mobilnej D-RTK 2 jest
w formacie czasu UTC.
- W przypadku korzystania ze stacji mobilnej D-RTK 2 uzytkownicy moga
réwniez bezposrednio skopiowac wszystkie pliki danych stacji bazowej z tego
dnia, a DJI Terra automatycznie je potaczy.
- W przypadku korzystania ze stacji bazowej RTK innej firmy, nalezy upewnic¢
sie, ze stacja obstuguje co najmniej trzy systemy GNSS.
- W przypadku konfigurowania stacji bazowej RTK innej firmy, nalezy postepo-
wac zgodnie z instrukcjami, aby ustawi¢ wspétrzedne punktu poczatkowego
dla stacji bazowej RTK (na przyktadzie formatu Renix):
a. Ustaw stacje bazowg RTK w punkcie o znanych wspétrzednych i zapisz
wspotrzedne XYZ w formacie ECEF (w razie potrzeby uzyj oprogramowania
innej firmy do konwersji formatu).
b. Za pomocga Notatnika otwérz plik Renix z plikiem O. i zmodyfikuj wspotrzed-
ne APPROX POSITION XYZ w pliku O. do wspétrzednych zapisanych w kroku
pierwszym.
- Upewnij sie, ze odlegtos¢ miedzy stacjg bazowa RTK a urzgdzeniem jest
mniejsza niz 15 km. W przeciwnym razie obliczenia mogg sie nie powiesc.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w raporcie jakosci DJI Terra.
- Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukgji obstugi stacji mobilnej D-RTK 2.
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Przetwarzanie danych

Pobieranie DJI Terra

Do przetwarzania danych wymagana jest aplikacja DJI Terra. OdwiedZ strone
https://enterprise.dji.com/dji-terra/downloads, aby pobra¢ i zainstalowa¢ DJI
Terra. Przeczytaj instrukcje obstugi DJI Terra, aby uzyskac¢ wiecej informacji na
temat konfiguracji DJI Terra i korzystania z rekonstrukgji.

Procedury rekonstrukgji
Wykonaj ponizsze kroki, aby zrekonstruowac¢ dane chmury punktéw w DJI Terra.
1. Uruchom DJI Terra, wybierz New Mission (Nowa misja) lub Import (Importuj), aby
utworzyc i zapisac zadanie przetwarzania chmury punktow.

2. Wybierz/@na stronie edycji zadania i zaimportuj folder z karty microSD. Folder
zostanie nazwany zgodnie z czasem zarejestrowania danych chmury punktéw.
Folder zawiera pliki z rozszerzeniami CLC, CLI, CMI, IMU, LDR, RTB, RTK, RTL i RTS.
3. Skonfiguruj gesto$¢ chmury punktéw i ustawienia wyjsciowego uktadu wspot-
rzednych.

4. Ustawienia zaawansowane

a. Typ punktu terenu: zaznacz opcje Ground Point Type i wybierz typ terenu w zalezno-
$ci od rzeczywistych potrzeb. Tryb Flat Ground jest odpowiedni dla terenéw o gestej
zabudowie lub réwnin. kagodne nachylenie jest odpowiednie dla obszaréw takich jak
gory i wzgbrza. Strome nachylenie jest odpowiednie dla obszaréw o duzych zmianach
wysokosci, takich jak gory i doliny.

b. Generate DEM: kliknij, aby wygenerowa¢ dane wyjsciowe DEM. Wybierz By Scale
(Wedtug skali) lub By GSD (Wedtug GSD), aby ustawi¢ rozdzielczo$¢ danych wyjscio-
wych.

5. Nacisnij Start Processing, aby rozpocza¢ rekonstrukcje i poczekaj na jej zakonczenie.
6. Wyswietlanie wynikéw chmury punktéw w réznych trybach kolorowania.

RGB: wyswietla na podstawie rzeczywistego koloru.

Reflectivity: wyswietla odpowiedni kolor w oparciu o wspotczynnik odbicia obiektu, w
skali

0 - 255. Zakres 0-150 odpowiada obiektom rozproszonym o wspétczynniku odbicia
0-100%, natomiast 151-255 odpowiada obiektom w petni odbijajgcym Swiatto.
Wysokos¢: wyswietla odpowiedni kolor w zaleznosci od wysokosci celu.

Powr6t: wyswietla odpowiedni kolor w zaleznosci od liczby powrotéw podczas zbiera-
nia danych.

Typ: wyswietla punkty terenu i punkty niesklasyfikowane, jesli przed przetwarzaniem
wybrano opcje Ground Point Type (Typ punktu terenu).
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£ » Przeczytaj instrukcje obstugi DJI Terra, aby uzyska¢ wiecej informacji na temat
przetwarzania danych chmury punktéw.
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Opis skanera LiDAR

L2 oferuje dwie metody skanowania chmur punktéw. Uzytkownicy majg do
wyboru skanowanie bez powtérzen i skanowanie liniowe.

- Metoda skanowania bez powtdrzen zapewnia prawie okragte pole widzenia z
gestoscig skanowania, ktéra jest gestsza w centrum pola widzenia w poréwnaniu z
otaczajgcym obszarem, co skutkuje bardziej kompleksowym modelem chmury
punktow.

- Metoda skanowania liniowego zapewnia ptaskie pole widzenia, ktére jest podob-
ne do tradycyjnych metod skanowania mechanicznego. Pozwala ona uzyskac
bardziej jednolite i precyzyjne wyniki skanowania w poréwnaniu z tradycyjnymi
metodami skanowania mechanicznego.

Metoda skanowania bez powtérzen

W przypadku skanowania bez powtérzeh kamera L2 ma zakres widzenia 70° w
poziomie i 75° w pionie.

Rysunek A: wzory chmury punktéw po 1 s rejestrowania przez kamere L2 zainstalo-
wana na dronie w trakcie jego zawisu.

Rysunek B: wzory chmury punktéw po 10 s rejestrowania przez kamere L2 zainsta-
lowang na dronie. Wysokos$¢ wzgledna jest ustawiona na 150 m, a predkosc lotu na
10 m/s.

40° 4
200m

150m
20°

100m
0° 4 50m
Om
-20°

-50m

-100m

-400 T T T T T
40° 20° 0° 20° 40° -100m om 100m

Rysunek A Rysunek B

Metoda skanowania liniowego

W przypadku metody skanowania liniowego skanowanie powtarza sie w przyblize-
niu co 0,02 s, poziome pole widzenia wynosi 70°, a Srodek pionowego pola widze-
nia wynosi 3°.

Rysunek A: wzory chmury punktéw po 1 s nagrywania przez kamere L2, ktéra jest
zainstalowana na dronie w trakcie jego zawisu.
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Rysunek A

Rysunek B: wzory chmury punktéw po 10 s rejestrowania przez kamere L2 zainsta-
lowang na dronie. Wysoko$¢ wzgledna jest ustawiona na 150 m, a predkos¢ lotu na
10 m/s.
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Rysunek B

Gestos¢ chmury punktéw

Gestos¢ chmury punktéw bedzie sie rézni¢ w zaleznosci od wysokoéci lotu, predko-
$ci lotu i naktadania sie chmury punktéw. Ponizszy rysunek przedstawia zmiany
gestosci chmury punktéw w zaleznosci od wysokosci lotu i predkosci lotu, gdy
naktadanie sie chmury punktéw wynosi 0%. Gesto$¢ chmury punktéw wynosi
76/m?, gdy czestotliwos¢ prébkowania jest ustawiona na 240 kHz, wysokos¢ lotu
na 150 m, a predkos¢ lotu na 15 m/s.

Gestos$¢ chmury punktow

—— Height: S0m
1600 —— Height: 75m
—— Height: 100m
1400 4 —— Height: 150m

12001

1000

Gestos¢/m2

Predkos$¢ (m/s)
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Wykorzystanie skanera LiDAR

Nie nalezy uzywa¢ kamery L2 w sytuacjach przedstawionych ponizej. W przeciw-
nym razie zasieg wykrywania i doktadnos¢ skanera LiDAR mogg zosta¢ zmniejszo-
ne, co moze prowadzi¢ do szuméw w chmurze punktéw lub pustych przestrzeni.

1. Warunki o ograniczonej widocznosci, takie jak deszcz lub mgta.

2. Powierzchnie o silnym wspétczynniku odbicia, takie jak woda lub przezroczyste
powierzchnie, lub w petni odblaskowe obiekty lub znaki uliczne w bliskiej odlegto-
$ci (<20 m).

3. Odlegtos¢ miedzy kamerg L2 a celem wymagajacym precyzyjnego modelowania
jest mniejsza niz 30 m*.

* Odlegtos¢ rézni sie w zaleznosci od srodowiska i wymaganej doktadnosci. Na
przyktad, dane chmury punktéw dotyczace linii energetycznych moga by¢ rejestro-
wane z odlegtosci od 10 do 30 m.
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Konserwacja

Eksport logow

Uruchom DJI Pilot 2, nacisnij HMS, nastepnie Manage Logs (Zarzadzaj logami) i
wybierz L2, aby wyeksportowac log na karte microSD tadunku.

Aktualizacja oprogramowania

Korzystanie z D)l Pilot 2

Aktualizacja online

1. Upewnij sie, ze kamera L2 jest prawidtowo zainstalowana na dronie, a dron,
aparatura sterujgca i inne urzadzenia DJI sg wigczone. Upewnij sig, ze wszystkie
urzadzenia sg potgczone.

2. Uruchom DJI Pilot 2, nacisnij HMS, Firmware Update (Aktualizacja oprogramowa-
nia), a nastepnie Update All (Aktualizuj wszystko), aby zaktualizowa¢ oprogramo-
wanie.

Aktualizacja offline

Oprogramowanie offline mozna pobra¢ z oficjalnej strony internetowej DJI na
zewnetrzne urzadzenie pamieci masowej, takie jak karta microSD lub dysk U.
Uruchom DJI Pilot 2, naci$nij HMS, a nastepnie Firmware Update (Aktualizacja opro-
gramowania). Nacisnij Offline Update (Aktualizacja offline), aby wybra¢ pakiet opro-
gramowania dla L2 z zewnetrznego urzadzenia pamieci masowej i nacisnij Update
All (Aktualizuj wszystko), aby dokona¢ aktualizacji.

Korzystanie z karty microSD

1. Upewnij sie, ze kamera L2 jest bezpiecznie zamontowana na dronie, a dron jest
wytaczony. Sprawdz, czy na karcie microSD jest wystarczajgco duzo wolnego
miejsca, a inteligentne akumulatory sg w petni natadowane.

2. OdwiedzZ strone produktu Zenmuse L2 na oficjalnej stronie D)l i przejdz do
Downloads.

3. Pobierz najnowsze oprogramowanie.

4. Po pobraniu skopiuj plik oprogramowania do katalogu gtéwnego karty microSD.
5. Wit6z karte microSD do gniazda kart microSD w urzadzeniu L2.

6. Wigcz drona. Gimbal i kamera wykonajg automatyczne sprawdzenie i rozpoczng
automatyczng aktualizacje. Gimbal wyemituje sygnat dzwiekowy, aby wskazac
status aktualizacji oprogramowania.

7. Uruchom ponownie urzgdzenie po zakonczeniu aktualizacji oprogramowania.
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Alert statusu aktualizacji
Alert Opis

Wykryto aktualizacje oprogramowania.
Przygotowanie do aktualizacji.

1 krétki sygnat dzwiekowy

Aktualizacja oprogramowania.

4 krotki ty dzwiek
rotkie sygnaty dzwiekowe Nie zatrzymuj aktualizacji

1 dtugi sygnat dzwiekowy, po ktérym - . . .
nastepuja 2 krétkie sygnaly dzwiekowe Aktualizacja oprogramowania powiodta sie.
Aktualizacja oprogramowania nie powiodta sie.
Staty, dtugi sygnat dzwiekowy Sprébuj ponownie i skontaktuj sie z pomoca
techniczng DJI, jesli problem bedzie sie powtarzat.

- Upewnij sie, ze na karcie microSD znajduje sie tylko jeden plik aktualizacji oprogramo-
wania.

- Podczas aktualizacji oprogramowania nie nalezy wytgcza¢ drona ani odtgczac¢ gimbala i
kamery. Po zaktualizowaniu oprogramowania wskazane jest usuniecie pliku aktualizacji
oprogramowania z karty microSD.

Kalibracja kamery L2

Powazne btedy kalibracji mogg skutkowa¢ takimi problemami, jak warstwowe chmury
punktéw i niedoktadne odwzorowanie koloréw. Wykonaj kalibracje kamery L2.

Ponowna kalibracja parametréw wewnetrznych i zewnetrznych

1. Zbieranie danych kalibracyjnych

Upewnij sie, ze w obszarze mapowania znajduje sie fasada budynku, a obszar jest wiekszy niz
200 m x 200 m. Za pomocg funkcji Area Route utwérz trase trwajacg okoto 5 minut i wigcz
funkcje kalibracji IMU, optymalizacji wysokosci, kolorowania RGB, pojedynczego powrotu i
skanowania liniowego. Ustaw stosunek pokrycia bocznego na 50%, wysokos¢ trasy lotu na
100 m, a predkos¢ na 10 m/s. Wykonaj lot, aby zebra¢ dane.

2. Uzywanie DJI Terra do eksportowania pliku kalibracji

Uzyj aplikacji DJI Terra (w wersji 3.9.0 lub nowszej), aby utworzy¢ zadanie przetwarzania
chmury punktéw LiDAR, zaimportuj dane kalibracyjne zebrane w kroku pierwszym i wybierz
opcje kalibracji skanera LiDAR. Po zakonczeniu zadania przetwarzania kliknij opcje Export
Calibration File (Eksportuj plik kalibracji). Wygenerowany plik kalibracji to plik .tar znajdujacy
sie w folderze projektu lidars/terra_L2_cali. Nalezy sprawdzi¢, czy w danych chmury punktow
nie wystepujg problemy, takie jak warstwowe chmury punktéw lub niedoktadne odwzorowa-
nie koloréw. Powtérz kroki pierwszy i drugi, jesli wystepujg problemy. Przejdz do kroku
trzeciego, jesli nie ma zadnych problemoéw.

3. Kalibracja kamery L2

Skopiuj plik kalibracji do katalogu gtéwnego karty microSD, wtdz karte microSD do kamery L2
i zainstaluj jg na dronie. Wtgcz drona i poczekaj okoto 5 minut na zakonczenie kalibracji.

4. Sprawdzanie wynikéw

Po zakonczeniu kalibracji wyjmij karte microSD z kamery L2. Wt6z j3 do komputera i sprawdz
plik dziennika w formacie .txt. Kalibracja zakonczy sie pomysinie, jesli wySwietlony zostanie
komunikat All succeed. Uzytkownicy mogg réwniez rejestrowa¢ dane chmury punktéw, aby
sprawdzi¢, czy parametr czasu w pliku .CLI zostat zaktualizowany.
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Przywracanie domysinych ustawien parametrow wewnetrznych
i zewnetrznych

Jesli wyniki kalibracji nie sg zadowalajgce, parametry wewnetrzne i zewnetrzne mozna
przywrocic¢ do ustawien domysinych, wykonujgc ponizsze czynnosci.

1. Przywracanie plikéw

a. Przywracanie pliku .CLI: utwdrz nowy plik .txt i nazwij go clear_user_extri_params.txt.

b. Przywracanie parametréow kamery: utwérz nowy plik .txt i nazwij go reset_cali_user.txt.
Otworz plik i wpisz numer seryjny kamery L2, ktéry zostanie zresetowany w formacie SN
number: XXXXXXXXXXXXXX. Numer seryjny znajduje sie w pliku .CLI i mozna go wyswietla¢ w
informacjach o wersji urzadzenia w aplikacji.

2. Zaimportuj plik: skopiuj plik .txt, ktéry ma zosta¢ przywrécony, do katalogu gtéwnego karty
microSD, wtéz karte microSD do kamery L2, ktéra ma zosta¢ skalibrowana i zainstaluj jg na
dronie. Wigcz drona i poczekaj okoto 5 minut na zakonczenie kalibracji.

3. Zapisz dane chmury punktéw i wyjmij karte microSD z kamery L2. W6z jg do komputera i
sprawdz plik logéw .txt. Kalibracja zakonczyta sie pomysinie, jesli wyswietlany jest komunikat
All succeed. Mozna réwniez sprawdzi¢, czy parametr czasu w pliku .CLI zostat przywrocony
do ustawien domysinych.

4. Jesli przywracanie zakonczyto sie pomysinie, usun przywrécone pliki .txt z karty microSD.

Przechowywanie, transport i konserwacja

Przechowywanie

Zakres temperatur przechowywania kamery L2 wynosi od -20° do 60° C (od -4° do 140° F).
Produkt nalezy przechowywa¢ w suchym i pozbawionym kurzu miejscu.

1. Upewnij sie, ze produkt nie jest narazony na dziatanie $rodowiska zawierajgcego trujace
lub zrace gazy badz materiaty.

2. Nie nalezy upuszczac¢ produktu i nalezy zachowac ostroznos¢ podczas jego przechowywa-
nia oraz wyjmowania.

Transport

1. Przed transportem nalezy umiesci¢ produkt w odpowiednim opakowaniu i upewnic sie, ze
jest ono bezpieczne. Nalezy upewnic sig, ze wewnatrz opakowania transportowego znajduje
sie pianka, a opakowanie jest czyste i suche.

2. Nie nalezy upuszczac produktu. Nalezy zachowac ostrozno$¢ podczas jego przenoszenia.
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Konserwacja

1. Jedyng wymagang konserwacjg produktu jest czyszczenie optyki skanera LiDAR w prawi-
dtowych warunkach. Kurz i plamy na ostonie optycznej moga negatywnie wptyna¢ na dziata-
nie skanera LiDAR. Aby temu zapobiec, nalezy regularnie czysci¢ ostone optyczna.

2. Najpierw sprawdzZ powierzchnie ostony optycznej, aby sprawdzi¢, czy konieczne jest jej
czyszczenie. Jesli czyszczenie jest konieczne, wykonaj ponizsze czynnosci:

a. Uzyj sprezonego powietrza.

Nie nalezy przeciera¢ zakurzonej ostony optycznej, poniewaz spowoduje to jej uszkodzenie.
Przed wytarciem optyki nalezy oczysci¢ jg sprezonym powietrzem.

Nie ma potrzeby uzywania sciereczki, jesli nie ma widocznych plam na ostonie optycznej.

b. Wytrzyj plamy.

Nie nalezy wyciera¢ plam suchg chusteczkg do obiektywéw, poniewaz porysuje ona
powierzchnie ostony optycznej. Uzyj wilgotnej chusteczki do obiektywu. Wycieraj powoli, aby
usung¢ zabrudzenia zamiast rozprowadza¢ je na powierzchni ostony. Jesli optyka jest nadal
zabrudzona, mozna jg delikatnie umy¢ tagodnym roztworem mydta. Powtérz krok B, aby
usung¢ wszelkie pozostatosci mydta.
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Specyfikacja produktu

Informacje ogélne

Wymiary

Waga

Zasilanie

Stopien ochrony IP
Temperatura robocza
Temperatura przechowywania
Obstugiwane drony

Wydajnos¢ systemu
Zakres wykrywania [1]

Wspétczynnik
chmury punktéw
Doktadnos$¢ systemu [2]

Kodowanie kolorowania chmury

punktéw w czasie rzeczywistym
LiDAR
Doktadno$¢ pomiaru (RMS 10) [3]

Maks. ilos¢ powrotéw wigzki lasera

Tryby skanowania

FOV

Minimalny zasieg detekgji
Dywergencja wigzki laserowej
Dtugos¢ fali wigzki lasera
Rozmiar plamki lasera

Czestotliwos¢ emisji impulsu lasera

Poziom bezpieczenstwa lasera
Dopuszczalny limit emisji (AEL)

Referencyjna wartos¢ otwarcia
przystony

Maks. moc emisji impulsu

laserowego w ciggu 5 nanosekund

Inercyjny system nawigacyjny

Czestotliwos$¢ aktualizacji IMU

155%128%176 mm

90545 g

28 W (standard), 58 W (maks.)

IP54

-20° do 50° C (-4° do 122° F)

-20° do 60° C (-4° do 140° F)

Matrice 350 RTK

Matrice 300 RTK (wymaga DJI RC Plus)

450m @50% wspotczynnika odbicia, Oklx
250m @10% wspotczynnika odbicia, 100kIx

Pojedynczy powrdét: maks. 240 000 pkt/s
Wiele powrotéw: maks. 1 200 000 pkt/s

Poziomo: 5 cm przy 150 m
Pionowo: 4 cm przy 150 m

Wspotczynnik odbicia, wysoko$¢, odlegtos¢, RGB

2cm @ 150 m
5

Bez powtérzen (Non-repetitive), Liniowy (Repetitive)

Tryb skanowania liniowego (repetitive): 70°x3°

Tryb skanowania bez powtdrzen (non-repetitive): 70°x75°
3m

Poziomo 0.2 mrad, Pionowo 0.6 mrad

905 nm

Poziomo 4 cm, Pionowo 12 cm @ 100 m (FWHM)

240 kHz

Klasa 1 (IEC 60825-1:2014)

233.59 nJ

Efektywna przystona: 23.85 mm (odpowiednik okregu)

46.718 W

200 Hz
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Zakres wskazan akcelerometru

Zakres wskazan czujnika
predkosci katowej

Doktadnos$¢ w osi Yaw (RMS 10)
Doktadnos¢ w osi Pitch/Roll (RMS 10)

Doktadnos$¢ pozycjonowania
(RTK FIX)

Kamera mapujaca RGB

Sensor
Obiektyw

Czas otwarcia migawki

llos¢ cykli pracy przystony
Rozmiar zdjecia

Tryby wykonywania zdje¢

ISO

Kodek i rozdzielczo$¢ wideo

Szybkos¢ transmisji wideo
(bitrate)

Obstugiwany system plikéw
Format zdjec

Format wideo

Gimbal

System stabilizacji

Zakres wibracji katowych
Mocowanie

Zakres mechaniczny

Dostepny zakres
kontroli

Tryb pracy
Przechowywanie danych [5]

Przechowywanie surowych
danych

34
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+300 dps
W czasie rzeczywistym: 0.2°, W przetwarzaniu koricowym: 0.05°
W czasie rzeczywistym: 0.05°, W przetwarzaniu koricowym: 0.025°

Poziomo: 1 cm + 1 ppm
Pionowo: 1,5cm + 1 ppm

4/3 CMOS, Efektywna liczba pikseli: 20 MP

FOV: 84°

Ekwiwalent formatu: 24 mm

Przystona: f/2.8-f/11

Odlegtos¢ ogniskowania: 1 m to « (z autofocusem)

Mechaniczna migawka: 2-1/2000 s
Elektroniczna migawka: 2-1/8000 s
200,000

5280%3956 (4:3)

Pojedyncze zdjecie: 20 MP

Samowyzwalacz: 20 MP

JPEG interwat czasowy: 0.7/1/2/3/5/7/10/15/20/30/60 s
RAW/JPEG + RAW interwat czasowy: 2/3/5/7/10/15/20/30/60 s

Wideo: 100-6400
Zdjecie: 100-6400

H.264
4K: 3840x2160 @30fps
FHD: 1920%1080 @30fps

4K: 85Mbps
FHD: 30Mbps

exFAT
JPEG/DNG (RAW)
MP4 (MPEG-4 AVC/H.264)

3-osiowy (tilt, roll, pan)
0.01°
Odtaczany DJI SKYPORT

O$ Tilt: -143° do +43°
0O$ Pan: £105°

O$ Tilt: -120° do +30°
0O$ Pan: +90°

Follow/Free/Re-center

Zdjecie/IMU/Chmura punktow/GNSS/Pliki



Przechowywanie danych chmury  Przechowywanie danych modelowania w czasie

punktow rzeczywistym

Obstugiwane karty pamieci microSD: Predkos¢ zapisu sekwencyjnego 50 MB/s lub wyzsza

microSD i klasa szybkosci UHS-I Speed Grade 3 lub wyzsza; Maksymal-
na pojemnos¢: 256 GB. Nalezy uzywal zalecanych kart
microSD.

Zalecane karty pamigci microSD  Lexar 1066x 64GB U3 A2 V30 microSDXC
Lexar 1066x 128GB U3 A2 V30 microSDXC
Kingston Canvas Go! Plus 128GB U3 A2 V30 microSDXC
Lexar 1066x 256GB U3 A2 V30 microSDXC

Przetwarzanie koricowe
Sugerowane oprogramowanie DJI Terra

Format danych DJI Terra obstuguje eksportowanie modeli chmur punktéw w
nastepujacych formatach:
PNTS/LAS/PLY/PCD/S3MB
Format pliku trasy: sbet.out/sbet.txt

[1] Zmierzono przy uzyciu ptaskiego obiektu o rozmiarze wiekszym niz Srednica wigzki laserowej,
prostopadtym kacie padania i widocznosci atmosferycznej 23 km. W Srodowiskach o stabym
oswietleniu wigzki laserowe mogg osiggnac optymalny zasieg wykrywania. Jesli wigzka lasera trafi w
wiecej niz jeden obiekt, catkowita moc nadajnika lasera zostanie podzielona, a osiggalny zasieg
zostanie zmniejszony. Maksymalny zasieg wykrywania wynosi 500 m.

[2] Zmierzone w nastepujacych warunkach w srodowisku laboratoryjnym DJI: Zenmuse L2 zamon-
towana na Matrice 350 RTK i wigczona. Korzystanie z funkcji Area Route w aplikacji DJI Pilot 2 do
planowania trasy lotu (z wigczong kalibracjg IMU). Korzystanie z powtarzalnego skanowania z RTK
w stanie FIX. Wysoko$¢ wzgledna zostata ustawiona na 150 m, predkos¢ lotu na 15 m/s, nachylenie
gimbala na -90°, a kazdy prosty odcinek trasy lotu byt krétszy niz 1500 m. Teren zawierat obiekty o
oczywistych cechach katowych i wykorzystywat odstoniete punkty kontrolne na twardym podtozu,
ktére byly zgodne z modelem odbicia rozproszonego. Do przetwarzania koncowego wykorzystano
oprogramowanie DJI Terra z wtgczong funkcjg Optimize Point Cloud Accuracy. W tych samych
warunkach, gdy funkcja Optimize Point Cloud Accuracy nie byta wigczona, doktadnos$¢ pionowa
wynosita 4 cm, a doktadnos¢ pozioma 8 cm.

[3] Pomiary przeprowadzono w temperaturze 25° C (77° F) przy 80% wspoétczynniku odbicia w
odlegtosci 150 m. Rzeczywiste sSrodowisko moze réznic sie od sSrodowiska testowego. Podane wyniki
stuzg wytgcznie jako odniesienie.

[4] Zmierzone w nastepujacych warunkach w Srodowisku laboratoryjnym DJI: Zenmuse L2 zamon-
towana na Matrice 350 RTK i wigczona. Korzystanie z DJI Pilot 2's Area Route do planowania trasy
lotu (z wigczong kalibracjg IMU). RTK w stanie FIX. Wysoko$¢ wzgledna zostata ustawiona na 150 m,
predkos$¢ lotu na 15 m/s, nachylenie gimbala na -90°, a kazdy prosty odcinek trasy lotu byt krétszy
niz 1500 m.

[5] Zenmuse L2 obstuguje funkcje Security Code. Przejdz do Data and Privacy w aplikacji DJI Pilot 2 i
ustaw kod szyfrujgcy karte microSD zainstalowang w kamerze. Pobierz DJI Decrypt Tool z oficjalnej
strony DJI, aby odkodowac karte microSD na komputerze z systemem Windows i uzyska¢ dostep do
zawartosci karty microSD.
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WARUNKI GWARANCJI PRODUKTOW MARKI DJI

Gwarant: SZ DJI BaiWang Technology Co, Building No.1.2.7.9,Baiwang Creative Factory, No.1051,Songbai
Road,Nanshan Xili District,Shenzhen,China

Dystrybutor: Firma INNPRO Robert Btedowski, - Dystrybutor produktéw DJI na terenie Polski oraz Rekomen-
dowany Serwis Produktow Marki DJI

1. Okres Gwarancji wynosi:
a) 24 miesigce od daty sprzedazy (zgodnie z datg na dowodzie zakupu). Zasieg terytorialny ochrony gwa-
rancyjnej dotyczy catego terytorium Polski.
b) 12 miesiecy od daty sprzedazy na czesci oraz akcesoria podlegajace zuzyciu takie jak: akumulatory, kable,
obudowy, $migta.
2. Dystrybutor jest jednoczesnie posrednikiem w realizacji zgtoszen gwarancyjnych miedzy nabywca a Gwa-
rantem.
3. Warunkiem przyjecia produktu do naprawy gwarancyjnej jest dostarczenie przez nabywce urzadzenia po-
chodzacego z dystrybucji INNPRO do siedziby sprzedawcy wraz z widocznym numerem seryjnym oraz waz-
nym dowodem zakupu (paragon, rachunek uproszczony, faktura VAT). Serwis gwarancyjny moze odmoéwié¢
wykonania naprawy gwarancyjnej w przypadku stwierdzenia niezgodnosci danych zawartych w powyzszych
dokumentach.
4. Gwarant zapewnia, ze kazdy zakupiony produkt marki DJI bedzie wolny od wad materiatowych i wad pro-
dukcyjnych podczas normalnego uzytkowania w okresie gwarancyjnym, zgodnego z opublikowanymi mate-
riatami dotyczacymi produktu. Materiaty opublikowane przez DJI obejmuja miedzy innymi podrecznik uzyt-
kownika, instrukcje obstugi, wskazéwki bezpieczenstwa, specyfikacje, powiadomienia w aplikacji i komunikaty
serwisowe.
5. Gwarancja objete sa wytacznie wady spowodowane wadami tkwigcymi w sprzedanym produkcie.
6. Gwarancja nie obejmuje:
Jakiejkolwiek wady powstatej w wyniku niewtasciwego uzytkowania produktu, w szczegdlnosci, niezgodnego
z instrukcja obstugi badzZ przepisami bezpieczenstwa.
Mechanicznego uszkodzenia produktu i wywotanej w nim wady.
Jakiejkolwiek wady powstatej w wyniku napraw wykonanych przez podmioty nieupowaznione (w tym przez
nabywce).
o Uszkodzenia lub wadliwego dziatania spowodowanego niewtasciwa instalacja urzadzen, wspotpracujacych
z produktem.
e Uszkodzenia w skutek Katastrofy lub obrazen od ognia spowodowanych czynnikami nieprodukcyjnymi,
w tym, ale nie wytacznie btedami operatora.
o Uszkodzen spowodowanych nieautoryzowanymi modyfikacjami, demontazem lub otwieraniem obudowy,
niezgodnie z oficjalnymi instrukcjami uzytkowania.
o Uszkodzen spowodowanych nieprawidtowg instalacja, nieprawidtowym uzytkowaniem lub dziataniem nie-
zgodnym z oficjalnymi instrukcjami uzytkowania.
e Uszkodzen spowodowanych przez nieautoryzowanego dostawce ustug.
e Uszkodzen spowodowanych nieautoryzowanymi modyfikacjami obwodéw i niedopasowaniem lub niewta-
$ciwym uzyciem akumulatora i tadowarki.
o Uszkodzen spowodowanych lotami, w ktérych nie zastosowano sie do zalecen w oficjalnych instrukcjach
uzytkowania.
e Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu w ztej pogodzie (np. przy silnych wiatrach, deszczu
lub burzach piaskowych itp.)



o Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu w srodowisku, w ktérym wystepuja

e zaktdcenia elektromagnetyczne (tj. na obszarach wydobywczych lub w poblizu wiez transmisji radiowe;j,
przewoddw wysokiego napiecia, stacji energetycznych itp.)

e Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu w srodowisku, w ktérym wystepuja zaktécenia z in-
nych urzadzen bezprzewodowych (tj. aparatur, bezprzewodowego sygnatu wideo, sygnatu Wi-Fi itp.)

e Uszkodzen spowodowanych uzytkowaniem produktu przy masie wiekszej niz bezpieczna masa startowa,
ktoérg okreslono w instrukcji uzytkowania.

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

e Uszkodzen spowodowanych przez problemy z niezawodnoscia lub kompatybilnoscig podczas korzystania
Z nieautoryzowanych czesci.

e Uszkodzen spowodowanych dziataniem urzadzenia przy stabo natadowanym lub uszkodzonym akumu-
latorze.

e Nieprzerwanego lub wolnego od btedéw uzytkowania produktu.

e Utraty lub uszkodzenia danych przez produkt.

o Wszystkich programoéw, dostarczonych wraz z produktem lub zainstalowanych pézniej.

o Awarii lub uszkodzen spowodowanych przez produkty stron trzecich, w tym te, ktére DJI moze dostarczyc
lub zintegrowac z produktem DJI na zadanie.

e Uszkodzen wynikajacych z pomocy technicznej innej niz DJI

e Produktéw lub czesci ze zmieniong etykieta identyfikacyjng lub, z ktérych usunieto etykiete identyfika-
cyjna.

e Czesci i akcesoriow podlegajacych normalnemu zuzyciu w czasie eksploatacji, w szczegdlnosci zarysowan,
trudno do usuniecia zabrudzen, wytarcia napiséw, akumulatoroéw, itp.

e Czynnosci wymienionych w instrukcji obstugi, przeznaczonych do wykonania przez uzytkownika.

e Uszkodzen powstatych w przypadku zdarzen losowych, takich jak pozar, powddz, przepiecia sieci ener-
getycznej, wytadowania elektryczne, zalanie, dziatanie srodkéw chemicznych oraz innych czynnikéw ze-
wnetrznych, powodujacych np. korozje czy plamy.

7. Gwarancja obejmuje bezptatna 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 jak najkrétszym terminie, nie dtuzszym nie 60 dni roboczych.

8. Czas trwania naprawy gwarancyjnej uwarunkowany jest rodzajem oraz zakresem usterek, a takze do-
stepnosciag czesci serwisowych. Do czasu trwania ustugi serwisowej nie wlicza sie okresu, kiedy Gwarant
nie moze podjac 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 posiadajacego gwarancje DJI
samodzielnie lub za posrednictwem oficjalnego serwisu DJI na terenie UE.

10. Klient zobowigzany jest do dostarczenia sprzetu w petni zabezpieczonego przed uszkodzeniami pod-
czas transportu, 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 zobowiazany jest do sprawdzenia stanu sprzetu w obecnosci przedstawiciela firmy kurierskiej, na
prosbe nabywcy. Sporzadzi protokét szkody, stanowigcy wytaczng podstawe do dochodzenia ewentualnych
roszczen reklamacyjnych. Jezeli nabywca nie przekazat serwisowi danych adresowych wysytka po naprawie
nie bedzie realizowana. Jezeli zgtaszajacy z jakichkolwiek przyczyn odmoéwi odbioru przesytki (z wytaczeniem
przesytek uszkodzonych w transporcie z waznym protokotem szkody), przesytka zostanie zwrécona do ser-
wisu, a ponowna wysytka produktu z serwisu do nabywcy odbedzie sie na koszt nabywcy.

13. Nabywcy przystuguje prawo do wymiany sprzetu na nowy jezeli producent stwierdzi na pismie iz usunie-
cie wady jest niemozliwe. Sprzet podlegajacy wymianie musi by¢ kompletny. W razie dostarczenia zdekom-
pletowanego zestawu, koszty brakujacego wyposazenia ponosi nabywca.

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

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



16. Jesli urzadzenie ujawni wady w ciaggu (7) dni od daty zakupu i zostang one potwierdzone przez Serwis,
Gwarant dotozy wszelkich staran aby produkt zostat wymieniony na nowy, wolny od wad w czasie 14 dni
roboczych w ramach gwarancji DOA. Gwarant zastrzega sobie prawo do odmowy realizacji wymiany DOA
w przypadku brakéw magazynowych.

17. Ustuga gwarancji DOA nie zostanie zrealizowana jesli:

e Produkt zostat dostarczony do Gwaranta po ponad (7) dniach kalendarzowych od jego zakupu.

e Dowdd zakupu, paragony lub faktury nie zostaty dostarczone razem z urzadzeniem lub istnieje podejrze-
nie, ze zostaty sfatszowane lub przerobione.

e Produkt dostarczany do Gwaranta w celu wymiany nie obejmuje wszystkich oryginalnych akcesoriow,
dodatkéw i opakowan lub zawiera przedmioty uszkodzone z winy uzytkownika.

o Po przeprowadzeniu wszystkich odpowiednich testow przez Gwaranta, produkt nie bedzie zawierat zad-
nych wad.

o Jakikolwiek btedy lub uszkodzenie produktu spowodowane bedzie przez nieautoryzowane uzycie lub mo-
dyfikacje produktu, takich jak ekspozycja na wilgo¢, wprowadzanie ciat obcych (wody, oleju, piasku, itd.)
lub niewtasciwego montazu lub eksploataciji.

o Etykiety produktéw, numery seryjne, znaki wodne itp. wykazujg oznaki sabotazu lub zmiany.

o Uszkodzenia sa 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 infor-
macji osobistych zawartych w produkcie.

Obrazenia ciata (w tym $mierc), szkody majatkowe, osobiste lub materialne spowodowane uzyciem produktu
niezgodnie z instrukcjg obstugi.

Skutki prawne i inne nastepstwa wywotane niedostosowaniem uzytkownika do przepiséw prawa na terenie
Polski i innych krajow.

19. Gwarancja nie wytacza, nie ogranicza ani nie zawiesza uprawnien kupujacego wynikajacych z przepiséw
o rekojmi 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$

INNPRO
ul. Rudzka 65c¢
44-218 Rybnik
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Ochrona $rodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywg Unii
Europejskiej, nie moze by¢ umieszczany tacznie z innymi odpadami
komunalnymi. Podlega on selektywnej zbiérce i recyklingowi w
wyznaczonych punktach. Zapewniajgc jego prawidiowe usuwanie,
zapobiegasz potencjalnym, negatywnym konsekwencjom dla $rodowiska
naturalnego i zdrowia ludzkiego. System zbierania zuzytego sprzetu
zgodny jest z lokalnie obowigzujgcymi przepisami ochrony $Srodowiska
dotyczagcymi usuwania odpadow. Szczegdtowe informacje na ten temat
mozna uzyska¢ w urzedzie miejskim, zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w
ktérym produkt zostat zakupiony.

Produkt spetnia wymagania dyrektyw tzw. Nowego Podejscia Unii
Europejskiej (UE), dotyczgcych zagadnien zwigzanych z bezpieczehstwem
uzytkowania, ochrong zdrowia i ochrong srodowiska, okreslajgcych
zagrozenia, ktore powinny zosta¢ wykryte i wyeliminowane.
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Kontakt
DJI SUPPORT

Niniejsza tres¢ moze ulec zmianie.
https://enterprise.dji.com/zenmuse-|2/downloads

DJI i ZENMUSE sg znakami towarowymi firmy DJI.
Copyright © 2023 DJI Wszelkie prawa zastrzezone.
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