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Q BUsqueda por palabras clave

Busque palabras clave como “bateria” e “instalar” para encontrar un tema. Si usa Adobe Acrobat
Reader para leer este documento, presione Ctrl+F en Windows o Comando+F en Mac para iniciar
la busqueda.

{" Navegacion a un tema

Vea una lista completa de temas en el indice. Haga clic en un tema para navegar hasta esa
seccion.

] .z
Impresion de este documento

Este documento se puede imprimir en alta resolucion.




Uso de este manual

Leyenda
/\ Importante Q Trucos y consejos Referencia
Precauciones

1.
2.

10.

11.

12.

La L1 es un instrumento de precisién. NO deje caer la L1 y manipulela con cuidado.

Si se requieren datos de nube de puntos de alta precision, no se recomienda usar la L1 en
condiciones de baja visibilidad (p. €j., niebla o lluvia). De lo contrario, el alcance de deteccion se
podria ver reducido, lo cual a su vez generaria ruido en la nube de puntos.

NO toque la ventana éptica de la L1. El polvo y las manchas en la ventana 6ptica pueden afectar
negativamente al rendimiento. Limpie las ventanas opticas correctamente con aire comprimido o
con un pafo de limpieza de objetivos humedecido. Consulte la seccidon Almacenamiento, transporte
y mantenimiento para obtener mas informacién sobre la limpieza de las ventanas opticas.

NO toque con la mano la superficie del objetivo. Tenga cuidado y evite rayar la superficie del
objetivo con objetos afilados. De lo contrario, la calidad de las imagenes podria verse afectada.
Limpie la superficie del objetivo con un pafo limpio, suave y seco. NO utilice sustancias que
contengan alcohol, benceno, diluyente, otras sustancias inflamables ni detergentes alcalinos para
limpiar o mantener la camara de mapeo RGB o el sensor de vision de posicionamiento auxiliar.

Cuando no use la L1, guédrdela en el estuche de almacenamiento y sustituya el paquete de
desecante tantas veces como sea necesario para impedir que los objetivos se emparien debido al
exceso de humedad ambiental. Si los objetivos se empafian, el vapor de agua suele disiparse unos
minutos después de encenderse el dispositivo. Se recomienda que guarde la L1 en un entorno con
una humedad relativa inferior al 40 % y a una temperatura de 20 + 5 °C.

NO coloque el producto en lugares que reciban luz directa del sol, que tengan poca ventilacién o
que estén cerca de fuentes de calor (radiadores).

NO encienda y apague el producto en intervalos cortos. Tras apagarlo, espere, como minimo,
30 segundos antes de encenderlo de nuevo. De lo contrario, la vida del producto se vera afectada.

En condiciones de laboratorio estables, la L1 alcanza un indice de proteccién IP54 conforme a la
norma IEC 60529. Sin embargo, el indice de proteccion no es permanente y es posible que se vaya
reduciendo tras un largo periodo.

Asegurese de que no queden liquidos sobre la superficie o en el puerto del estabilizador.

Asegurese de que el estabilizador esté montado correctamente en la aeronave y de que la cubierta
de la ranura para tarjeta microSD esté cerrada correctamente.

Asegurese de que la superficie del estabilizador esté seca antes de abrir la cubierta de la ranura
para tarjeta microSD.

NO retire o inserte la tarjeta microSD al hacer una foto o grabar un video.
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Perfil del producto

Introduccion

La ZENMUSE™ L1 integra un médulo LIDAR LIVOX™, una unidad IMU de alta precisién y una cdmara
de mapeo RGB sobre un estabilizador de 3 ejes. Cuando se usa con aeronaves DJI compatibles y
DJI TERRA™ la L1 ofrece una solucion completa que proporciona datos 3D en tiempo real durante
todo el dia, lo cual permite capturar con eficacia los detalles de estructuras complejas y ofrecer
modelos reconstruidos de alta precision.

Descripcién

1. Conector del estabilizador

Motor de giro

Sensor LIDAR

Cémara de mapeo RGB

Sensor visual de posicionamiento auxiliar
Ranura para tarjeta microSD

Motor de inclinacion

© N O o bk~ 0D

Motor de rotacién

Montaje

Aeronaves compatibles
MATRICE™ 300 RTK

Montaje en la aeronave

1. Retire la tapa del estabilizador y el protector del objetivo.
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2. Presione el botdn de la aeronave que sirve para separar el estabilizador y la cadmara. Gire la tapa del
estabilizador de la aeronave para quitarla.

3. Alinee el punto blanco del conector del estabilizador con el punto rojo de la aeronave, e inserte el
estabilizador.

4. Gire el seguro del estabilizador a la posicion de cierre alineando los puntos rojos.

VAN Asegurese de que el conector de la aeronave destinado al estabilizador esté colocado
correctamente al realizar el montaje. De lo contrario, la L1 no se puede montar.

* Apague siempre la aeronave antes de retirar la L1.

* Retire la L1 presionando el boton de la aeronave para separar el estabilizador y la camara.

* Asegurese de que la cubierta de la ranura para tarjeta microSD esté correctamente colocada
para evitar que entre polvo o humedad durante el uso o el transporte. Si no se cierra la
cubierta de la ranura para tarjeta microSD, el motor del estabilizador se podria sobrecargar
durante el uso del producto.

* Para evitar quemaduras, NO toque directamente la carcasa de la cdmara al encenderla.

* Desacople el estabilizador de la aeronave durante el transporte o el almacenamiento. De lo
contrario, la vida Util de los amortiguadores del estabilizador podria acortarse o estos incluso
podrian resultar dafiados.




Controles del control remoto

El control remoto de la Matrice 300 RTK se usa como ejemplo a continuacion. Ajuste la inclinacion del
estabilizador con el dial izquierdo y ajuste el giro con el dial derecho. Pulse el boton del obturador o el
botdén de grabacion de video para tomar fotografias o grabar videos. Use el botén 5D para ajustar el
valor de exposicion. El botén personalizable C1 se puede usar para centrar el estabilizador, y el boton
personalizable C2 se puede usar para cambiar entre la pantalla principal y la auxiliar.

1. Dial izquierdo
Girelo para ajustar la inclinacion del estabilizador.

2. Botdn de grabacion
Presiénelo para iniciar o detener la grabacion
de video.

3. Botdn del obturador
Presiénelo para tomar una fotografia. El modo
de foto se puede establecer en Disparo Unico
o Intervalo en la aplicacién DJI Pilot. Las fotos
en modo Disparo Unico también se pueden
tomar durante la grabacién de video.

4. Dial derecho
Girelo para ajustar el giro del estabilizador.

5. Botén 5D
La configuracion predeterminada se muestra =
a continuacioén. La configuracion se puede
ajustar en DJI Pilot.

Izquierda: Disminuir el valor de exposicion

Derecha: Aumentar el valor de exposicion

6. Botdn personalizable C2
La funcion predeterminada es cambiar entre
la pantalla principal y la auxiliar. La funcion de
este botdn se puede personalizar en DJI Pilot.

7. Botdn personalizable C1 D 6o o
La funcion predeterminada es centrar el
estabilizador. La funcion de este botén se
puede personalizar en DJI Pilot.




Controles de la aplicacion DJI Pilot

La interfaz tactil se puede utilizar para tomar fotos, grabar videos y reproducirlos. La aplicacion DJI Pilot
permite crear misiones de vuelo para grabar datos de nube de puntos.

Funciones basicas
La interfaz tactil muestra una vista en directo en HD y ofrece configuraciones de fotografia profesional.

1 2 3 4 5
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Es posible que se tenga que actualizar la interfaz. Aseglrese de actualizar el firmware a la Gltima version.

1. Video HD en directo
Muestra la vista de camara actual.

2. Tipo de cdmara
Muestra el tipo de camara actual, incluida la vista de camara, la vista de nube de puntos o la vista
lado a lado.

3. Parametros de la camara
Muestra los pardmetros actuales de la camara.

4. Modo de enfoque
Pulse para cambiar entre los modos de enfoque MF, AF-C y AF-S.

5. Blogueo automatico de la exposicion
Pulse para bloquear el valor de exposicion.

6. Configuracién de la cdmara
Pulse para entrar a la configuracion de foto y video. Pulse I3 para configurar los ajustes de fotos,
como el modo fotogréfico y el formato de imagen. Pulse [l para configurar los ajustes de video,
como el tamafio y el formato del video. Pulse €% para configurar los ajustes de nube de puntos.
Pulse /# para configurar los subtitulos de video, la cuadricula y la configuracion de led inteligente.
La configuraciéon puede variar en funcién del modelo de camara.

8 © 2021 DJI. Reservados todos los derechos.



Manual de usuario ZENMUSE L1

7.

10.

11.

12.

Modo de grabacion (obturador/grabacién de video/grabacion de nube de puntos)
Pulse para cambiar entre los modos de foto, video y grabacion de nube de puntos.

Boton de disparo (obturador/grabacion de video/grabacién de nube de puntos)

Pulse este botén para hacer fotos o para iniciar o detener una grabacién de video o de datos
de nube de puntos. También se pueden hacer fotos y grabar videos pulsando los botones del
obturador y de grabacion respectivamente.

Reproduccién
Pulse para acceder a la pantalla de reproduccion y previsualizar las fotos y videos en cuanto se capturen.

Configuracién de pardmetros
Pulse para establecer la ISO, el obturador, los valores de exposicién y otros parametros.

Selector de camara/nube de puntos
Pulse para cambiar la pantalla principal a la vista de camara o a la vista de nube de puntos.

Selector de vista simple/doble
Pulse para cambiar de la pantalla principal a la vista individual o doble.

Vista de grabacién de nube de puntos

13.

14.

13 14 15

®  In-Flight (RTK) K RTK &l @ @l Al BB
——
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CAMERA

@ 12345 ASL

222m

Boton de calibracion de la IMU

Pulse para realizar una calibracion de la IMU con el fin de calibrar el sistema de navegacion inercial
del LIDAR e incrementar la precision de la reconstruccion. Pulse PARAR para detener la calibracion
de la IMU. Se recomienda ejecutar la calibracion de la IMU al comienzo del vuelo y a la conclusion
de este. Asegurese de que no haya obstaculos en un radio de 30 m alrededor de los puntos de
inicio y final.

Paleta de colores
Pulse para seleccionar un modo de representacion, incluidas reflectividad, altitud, distancia y RGB.

9
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15. Boton de vista previa del modelo
Consulte la seccion Vista previa del modelo de nube de puntos para obtener mas informacion.

16. Boton de pausa
Pulse para pausar una grabacion de nube de puntos; vuelva a pulsar para reanudarla.

Vista previa del modelo de nube de puntos

Pulse para visualizar el modelo actual de nube de puntos desde varias perspectivas.

17 18 19

eRo]x

EH 500M

17. Use un dedo para arrastrar el modelo de nube de puntos y dos dedos para girar y acercar o alejar
la vista de dicho modelo.

18. Pulse @ para visualizar el modelo de nube de puntos debajo de la aeronave.

19. Pulse 3¢ y el modelo de nube de puntos se centra y acerca o aleja la vista para mostrar todo el
modelo.

20. Pulse para visualizar el modelo de nube de puntos desde arriba, el norte, el sur, el este o el oeste.

10



Recopilacion de datos de campo

Los usuarios pueden crear una mision de vuelo para registrar informacion de la nube de puntos en DJI
Pilot e importar los datos registrados en DJI Terra para reconstruir el modelo con alta precision.

Preparacion

1. Asegurese de que la L1 esta correctamente instalada en la aeronave y de que la aeronave y el
control remoto estan vinculados después de encenderlos.

2. En la aplicacion DJI Pilot, vaya a la vista de cdmara, seleccione eee y luego “RTK”, elija el tipo
de servicio RTK, y asegurese de que el estado del posicionamiento por RTK y la orientacién de
RTK muestren “FIX”. Consulte la seccion Adqguisicion de datos satelitales de estacion base para
obtener mas informacioén sobre el procesamiento de datos en caso de que la sefial de la red o de la
transmision de video del control remoto sea débil.

3. Antes de grabar datos, se recomienda calentar la L1 de 3 a 5 minutos después de encenderla.
Espere a que aparezca un mensaje en la aplicacion en el que se indica que se ha calentado la IMU
del INS del instrumento.

Configuracién de los parametros de la camara

1. Vaya ala vista de camara en DJI Pilot y seleccione  cawes
2. Seleccione = para ajustar los parametros de la camara de acuerdo con el entorno. Aseglrese de

que la exposicién de la foto sea correcta.
Mision de cartografia

Acceda a la pantalla de vuelo de la misién con la aplicacién DJI Pilot, seleccione “Crear una ruta” y, a
continuacion, seleccione ”g para escoger una mision de cartografia.
1. Pulse y arrastre en el mapa para ajustar la zona que se escaneara.

P = Mappingt1
a [x] i ; pPping
Zenmuse L1 LiDAR Mapping

: / 224.8m =1 Point Cloud Density 283 points/m
| |
d ! | GSD 8.190m/pixel
° mim ZATm calibration Flight @ (i@
l_ 245.8m _I . Altitude Mode

Flight Route Altitude(ft)

Distance Estimated Time Waypoints Photos Areas
6277 fs 26m49s 42 697 55549.0 m'

| 300

4921

2. Edite los parametros para una misién de mapeo LIDAR o una misién de fotogrametria.
A. Misién de mapeo LiDAR:
a. Seleccione “Zenmuse L1”y, a continuacion, “Mapeo LIDAR”.
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b. Establezca los ajustes avanzados, los ajustes del instrumento y otros parametros. Se
recomienda establecer el solapamiento lateral (LIDAR) en el 50 % o mas, el modo de
exploracién en “Repetitivo”, la altitud en 50-100 m vy la velocidad de vuelo en 8-12 m/s, y
habilitar la calibracion de la IMU.

B. Misién de fotogrametria:
a. Seleccione “Zenmuse L1”y, a continuacion, “Fotogrametria”.

b. Establezca los ajustes avanzados, los ajustes del instrumento y otros parametros. Se
recomienda deshabilitar la correccién esférica y establecer el solapamiento directo (visible) y
el solapamiento lateral (visible) en los parametros predeterminados por defecto.

3. Seleccione [ para guardar la mision de vuelo, y @ para cargarla y ejecutarla.
4. Apague la aeronave una vez completada la mision y extraiga la tarjeta microSD de la L1. Conéctela a un
ordenador y verifique los datos de la nube de puntos, las fotos y otros archivos en la carpeta DCIM.

Mision de vuelo lineal

1. Acceda a la pantalla de vuelo de la misién con la aplicacion DJI Pilot, seleccione “Crear una ruta” y,
a continuacion, seleccione f S para escoger una mision de vuelo lineal.

2. Toque y arrastre en el mapa para ajustar la zona que se escaneara.

‘ | 6 ﬁ - Linear Flight Mission1

Zenmuse L1 LiDAR Mapping

Single Route D

Point Cloud Density 283 points/mi
° GSD om/pixel
= 230.8m Flight Band Route ‘
e. [
[ N ey g Equal Left/Right Extensions C)
Left Extension Length (ft)
Distance  Estimated Time Waypoints Photos Areas
6277 fs 12m49s 32 197 55549.0 m

3. Edite los pardametros para una misiéon de mapeo LIDAR o una misién de fotogrametria.
A. Misién de mapeo LIDAR:
a. Seleccione “Zenmuse L1”y, a continuacion, “Mapeo LIDAR”.

b. Establezca los ajustes avanzados, la carga, la banda de vuelo, la ruta de vuelo y otros
parametros. Se recomienda establecer la altitud en 50-100 m vy la velocidad de vuelo en
8-12 m/s, y ajustar la longitud de extensién para abarcar el &rea que debe escanearse.

B. Misién de fotogrametria:
a. Seleccione “Zenmuse L1"y, a continuacion, “Fotogrametria”.

b. Establezca los ajustes avanzados, los ajustes de carga Util y otros parametros. Se
recomienda deshabilitar la correccion esférica y establecer el solapamiento directo (visible) y
el solapamiento lateral (visible) en los parametros predeterminados.

4. Seleccione (A para guardar la mision de vuelo, y @ para cargarla y ejecutarla.
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5. Apague la aeronave una vez completada la mision y extraiga la tarjeta microSD de la L1. Conéctela a un
ordenador y verifique los datos de la nube de puntos, las fotos y otros archivos en la carpeta DCIM.

Seguimiento del terreno

Para ejecutar un vuelo preciso de Seguimiento del terreno, habilite Seguimiento del terreno en la mision
de cartografia e importe el archivo DSM, que incluye los datos de altitud.

Preparacién de archivos
Los archivos DSM del area de medicion se obtienen con cualquiera de los siguientes métodos:
A. Recopile los datos 2D del area de medicion y haga una reconstruccion 2D por medio de DJI Terra

seleccionando “Arbol frutal”. Se generara un archivo tif, que se puede importar a la tarjeta microSD
del control remoto.

B. Descargue los datos cartograficos del terreno desde un geonavegador e importelos a la tarjeta
microSD del control remoto.

Q Asegurese de que el archivo DSM sea un archivo de sistema de coordenadas geograficas y no
un archivo de sistema de coordenadas proyectadas. En caso contrario, es posible que no se
reconozca el archivo importado. Se recomienda que la resolucion del archivo importado no sea
superior a 10 metros.

Importacion de archivos

| &} . $ - Zenmuse L1 LIDAR Mapping >
40| 0 ; :

Point Cloud Density 94 points/ni

Ortho GSD 4.31cm/pixel
R, S
T T IMU Calibration @

— Gy f
ﬂ I B Terrain Follow “

° S zasm =

100 120 140 160 180 200
—— —

Select DSM File 1file »

Terrain Follow Height(m)

o [ 100
500

Distance Estimated Time Waypoints Photos = Mapping Areas
6277 m 41m49s 102 697 55549.0 m'
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Habilite “Seguimiento del terreno” en la mision de cartografia.

2. Pulse “Seleccionar archivo DSM”. Pulse “+”, seleccione el archivo pertinente de la tarjeta microSD
del control remoto e impdrtelo; espere a que se complete la importacion.
3. Los archivos importados se mostraran en la lista.

Planificacion de una ruta de vuelo

1. Habilite “Seguimiento del terreno” en la misi6n de cartografia y, en la pantalla “Seleccionar
archivo DSM”, seleccione un archivo.

2. Edite los parametros en la mision de cartografia segun convenga:
A. Establezca la altitud de Seguimiento del terreno.
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B. Establezca la velocidad de despegue, la velocidad de ruta y la accién a realizar al término de la
mision.

C. En “Ajustes avanzados”, establezca el solapamiento lateral (LiDAR), el &ngulo de vuelo, el
margen y el modo fotografico.

D. En la configuracion del instrumento, establezca el modo de retorno, la tasa de muestreo, el
modo de exploracién y los colores RGB.

Seleccione [ para guardar la mision y seleccione @ para cargar y ejecutar la mision de vuelo.

Apague la aeronave una vez completada la mision y extraiga la tarjeta microSD de la L1. Conecte la
tarjeta microSD a un ordenador y verifique los datos de nube de puntos, las fotos y otros archivos
en la carpeta DCIM.

Vuelo manual

1.

14

Vuele la aeronave hasta una altitud adecuada. Se recomienda que el objetivo esté de 5 a 100 metros

con respecto a la L1 y realizar una calibracion de la IMU. Pulse cavera y oy siga las indicaciones
para completar la calibracién. Para garantizar la seguridad del vuelo, habilite la deteccion de obstaculos
y asegurese de que el area sombreada en rojo del mapa esté libre de obstaculos.

Dirija la aeronave hacia el objetivo que desee grabar y use la vista de camara para ajustar el

estabilizador hasta un angulo adecuado para grabar datos de nube de puntos. Pulse  uear | para
acceder a la vista de nube de puntos. Pulse @ para empezar a grabar una nube de puntos.

SBS

CAMERA

130.2 o

25vs
1234.5 ASL

IMU Calibration

To calibrate the IMU, the aircraft will start at its
current location and accelerate forward and
decelerate backward over 30 m. The aircraft
should be at least %15d m away from any
obstacles. Make sure the area shaded red on
the map is ciear of obstacles.
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Realice la mision de vuelo para grabar datos de nube de puntos. Pulse & para visualizar el modelo
de nube de puntos grabado en tiempo real durante el vuelo.

Vuelva a la vista de nube de puntos y pulse @ para detener la grabacion.
Se recomienda realizar otra calibracion de la UMI después de grabar los datos de nube de puntos.

Apague la aeronave una vez completada la mision y extraiga la tarjeta microSD de la L1. Conéctela
a un ordenador y verifique los datos de la nube de puntos, las fotos y otros archivos en la carpeta

DCIM.

Descripcion del archivo de datos de nube de puntos

DI 202103301053 006
L. DJI_202103301105_007
DJI_202103301501_008
DJI_202103301501_009
DJI_202103301501_010
DII_202103301501_011
DJI_202103301502_012
DJ1 202103301502 013
DJ_202102301511 014
DJI_202103301512_ 015
DJL.202103301523 016
DJI_202103301523_017
| DJ_202103301523 018
DJL202103301535 019
DJI.202103301535_020

BI1.20210330152356 0001.CL
011,20210330152188 0001 1
oiL20103301523:
1120210330152
DIL2021032015 2256,

DILI0210320152256 0001RTE

DIL20210330152356 030LRTE
DI120210330152356 000LRTL
DI120210330152856 0001 RTS

& 011.20710330152400_ 660256

& DIL20210330152403_0003.°G

£ D/L20210720152406 0004056

& DIL70210330152409.0005.76
= DJL20210320152412 0006.PG
£ D1120210330152015 00076
£ DIL20210350152418 0008156
& DIL20210330152421 $008.PG
£ 0/L20210720152424 0010.5°G
& DIL70210330152427,0011.56
& DIL20210330152430 0012.P6
& D1120210130152422 0013.0°G
£ D11.20210330152436 001456

A. Las grabaciones de datos de nube de puntos se almacenan en la tarjeta microSD. El directorio de
almacenamiento es microSD: DCIM/DJI_AAAAMMDDHHMM_NO. _XXX. (El usuario podra editar
“XXX")

B. La carpeta contiene no solo las fotos tomadas en el vuelo, sino también archivos con las
extensiones CLC, CLI, CMI, IMU, LDR, RTB, RTK, RTL y RTS.

A No se pueden utilizar caracteres chinos para renombrar los archivos.

Adquisicién de datos satelitales de estacion base

Cuando la sefal de la red movil o de la transmision de video del control remoto sea débil, utilice los
datos RTCM de la estacion moévil D-RTK 2 o de una estacion base RTK de terceros para asistir a la L1
en el posprocesamiento de datos. Siga los pasos indicados a continuacion:

1. Compruebe la hora de funcionamiento local que figura en el directorio de archivos de datos de
nubes de puntos de la tarjeta microSD.

2. Haga una busqueda de archivos RTCM de extension .DAT que tengan la misma marca temporal
que los archivos almacenados de la estacion mévil D-RTK 2 o la estacion base RTK de terceros y
siga los pasos indicados a continuacion:

A. Si usa la estacion mévil D-RTK 2, copie el archivo .DAT ubicado en la carpeta “rtcmraw” que
tenga la misma marca temporal en la carpeta del directorio de archivos de datos de nubes de
puntos.

© 2021 DJI. Reservados todos los derechos 15
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B. Si usa una estaciéon base RTK de otro proveedor, se admiten los archivos con las extensiones

.0em, .ubx, .obs y .rtcm. Asignele al archivo el mismo nombre que el archivo .RTB ubicado
en el directorio de archivos de nubes de puntos usando la nomenclatura recogida en la tabla
siguiente. A continuacion, copie el archivo renombrado en la carpeta del directorio de archivos
de datos de nubes de puntos. La aplicacion DJI Terra priorizara los archivos siguiendo este
orden: .oem > .ubx > .obs > .rtcm.

NEDEE R el Tipo de mensaje Formato de nombre

protocolo protocolo

OEM OEM4, OEM6 RANGE DJI_AAAAMMDDHHMM_XXX.oem

UBX -- RAWX DJI_AAAAMMDDHHMM_XXX.ubx

RINEX v2.1x, v3.0x -- DJI_AAAAMMDDHHMM_XXX.obs
V3.0 18?2 1004, 1012,

RTCM DJI_AAAAMMDDHHMM_XXX.rtcm
V3.20 MSM4, MSM5,

' MSM6, MSM7
£J=  *Tenga en cuenta que el archivo RTCM almacenado en la estacién mévil D-RTK 2 tiene

formato de hora UTC.

* Si usa la estacién moévil D-RTK 2, los usuarios también pueden copiar directamente todos los
archivos de esta correspondientes a ese dia y DJI Terra los fusionara automaticamente.

* Al configurar una estacion base RTK de terceros, siga los pasos enumerados a continuacion
para establecer las coordenadas del origen de esta (se usa el formato Renix como ejemplo):
1. Site la estacién base RTK en un punto cuyas coordenadas conozca y registre las

coordenadas XYZ en formato ECEF (si fuera necesario, haga la conversiéon de formatos
con un software de otro proveedor).
2. Use el Bloc de notas para abrir el archivo Rinex con el archivo O., cambie las coordenadas
“APPROX POSITION XYZ” de dicho archivo por las coordenadas anotadas en el paso 1.
* Consulte la guia de usuario de la estacién movil D-RTK 2 para obtener mas informacion.




Procesamiento de datos en oficina

Los usuarios pueden importar a DJI Terra los datos de nube de puntos grabados para la reconstruccion
de modelos con alta precision. Consulte el manual de usuario de la aplicacion DJI Terra para obtener
mas informacion.

Descarga de DJI Terra

Se requiere la aplicacién DJ| Terra para el procesamiento de datos. Consulte el manual de usuario de
DJl Terra para obtener més informacion sobre cémo configurar la aplicacion y usar la reconstruccion.

Visite https://www.dji.com/dji-terra/downloads para descargar e instalar DJI Terra.
Procedimientos de reconstruccion

Siga los pasos que se indican a continuaciéon para reconstruir la informacién de nube de puntos en DJI
Terra.

- %
= <«

20 Muttispectral
sispec 30 bocel

Waypoints Corridor Detailed Inspection

1. Inicie DJI Terra, seleccione “Nueva misiéon” y, a continuacion, cree y guarde una mision de
procesamiento de nube de puntos.

2. Seleccione [l en la pagina de edicion de la misién e importe la carpeta desde la tarjeta microSD. A
la carpeta se le asigna como nombre la hora a la que se grabaron los datos de nube de puntos. La
carpeta contiene archivos con las extensiones CLC, CLI, CMI, IMU, LDR, RTB, RTK, RTL y RTS.

3. Configure la densidad de la nube de puntos y los ajustes del sistema de coordenadas de salida.
4. Haga clic para iniciar la reconstruccion y espere hasta que se complete.

5. En la pagina de reconstruccion, abra la carpeta de la misién actual presionando “Ctrl+Alt+F”,
localice el archivo y compruebe el resultado de la reconstruccion.

6. Consulte el manual de usuario de DJI Terra para obtener méas informacioén sobre cémo procesar
datos, por ejemplo, cémo optimizar la precision de los datos de nube de puntos.
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Descripcion de la nube de puntos LiDAR

La L1 dispone de dos métodos de escaneado de nubes de puntos: los usuarios pueden elegir entre los
métodos de escaneado no repetitivo y repetitivo.

El método de escaneado no repetitivo es la tecnologia LIDAR exclusiva de la L1. Proporciona un
campo de vision (FOV) practicamente circular y la densidad de escaneado que aporta es mayor
en el centro del FOV que en las areas circundantes, con lo cual se obtiene un modelo de nube de
puntos mas exhaustivo.

A

El método de escaneado repetitivo proporciona un FOV plano, que es similar a los métodos de
escaneado mecanico tradicionales. Puede obtener resultados de escaneado mas uniformes y
precisos en comparacion con otros métodos de escaneado mecanico tradicionales.

Método de escaneo no repetitivo

Patrones tipicos de nube de puntos

Para el método de escaneado no repetitivo, la L1 tiene un FOV vertical de 77.2° y un FOV horizontal de
70.4°. Las cuatro figuras siguientes muestran los respectivos patrones tipicos de las nubes de puntos
delalL1tras0.1s5,02s,05sy1s.

A

B.

En un radio de 10° con respecto al centro del FOV, la densidad de la nube de puntos rivaliza con
los sensores LIDAR tradicionales de 32 lineas tras 0.1 s.

En un radio de 10° con respecto al centro del FOV, la densidad de la nube de puntos rivaliza con los
sensores LIDAR convencionales de 64 lineas tras 0.2 s. La densidad de la nube de puntos en el resto
del FOV rivaliza con los sensores LIDAR convencionales de 32 lineas en la misma franja de tiempo.

Con el tiempo, la densidad de la nube de puntos y la cobertura dentro del FOV se incrementan de
manera notable y revelan informacion mas detallada del entorno.

Ceml/ﬁgrado
Cenit/grado
Cemt/frado
Cemi/frado

0 sol L
0 3 w0 Ww @ = a0 0 10 > @ 40 0 0 0

0 20 30 40 EE,\E 0 20 0 0 10 20 0 0 0
Acimut/grado Acimut/grado Acimut/grado

0 @ 0 o
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Cobertura del FOV
La siguiente figura muestra la cobertura del FOV de la L1 en comparacion con sensores LIDAR
no pertenecientes a la L1 que emplean técnicas de escaneado mecanico tradicionales.

100

A. Cuando el tiempo de integracion es .
inferior a 0.3 s, la cobertura del FOV
de la L1 del 70 % es ligeramente mejor
que la de un sensor LIDAR de 64 lineas. : T,

64 Lines

B. Sin embargo, a medida que se incre-
menta el tiempo de integracién, la
cobertura del FOV de la L1 se incrementa
de manera notable. Tras 0.8 s, casi todas 0t
las dreas estan iluminadas por los rayos /
l&ser, a medida que la cobertura del FOV
se acerca al 100 %.

Cobertura del FOV (%)

01 02 03 04 05 06 07 08 09 1

Tiempo de integracion (s)

Patrones de escaneo repetitivo

Respecto al método de escaneado repetitivo de la L1, el escaneado se repite aproximadamente cada
0.1 s, el FOV horizontal es 70.4°, el FOV vertical es 4.5° y la resolucién angular vertical es ligeramente
mejor que la de los sensores LIDAR de 32 lineas.

130

120 -

110 -

Cenit/grado
8

80

70

-40 -30 -20 -10 0 10 20 30 40
Acimut/grado

A * Angulo muerto a distancias cortas: El sensor LIDAR de la L1 no detecta con precisién aquellos
objetos que estén a menos de 1 m de distancia. Es posible que los datos de la nube de puntos
sufran cierto grado de distorsion si el objetivo se encuentra a una distancia de 1-3 m.

* El sensor LIDAR de la L1 tiene una precisidon de alcance testada de 2 cm en un entorno a
una temperatura de 25 °C (77 °F) y con un objetivo que tiene una reflectividad del 80 % y que
esté situado a 20 m de distancia de la L1. El entorno real podria ser diferente al entorno de
pruebas. El grafico anterior es solo de referencia.

os derechos 19
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Mantenimiento

Exportacion de registros

En la aplicacion DJI Pilot, vaya a la vista de camara, seleccione e e o y, a continuacion, “Exportar registro
de la Zenmuse L1” para exportar el registro de la camara a la tarjeta microSD de la L1.

Actualizacion del firmware
Mediante DJI Pilot

1.

Asegurese de que la L1 esté montada correctamente en la aeronave; de que haya una conexion
estable entre esta y el control remoto, asi como con otros dispositivos de DJI que se hayan usado
con la misma; y de que todos los dispositivos estén encendidos.

En la aplicacion DJI Pilot, vaya a “HMS”, seleccione “Actualizacion del firmware” y, a continuacion,
“Zenmuse L1”, y siga las instrucciones que se muestran en la pantalla para actualizar el firmware.
Seleccione “Actualizar todo” para actualizar al mismo tiempo todos los dispositivos disponibles.

Mediante una tarjeta microSD

1.

7.

Asegurese de que la L1 esté montada correctamente en la aeronave y de que esta esté apagada.
Verifique que haya espacio suficiente en la tarjeta microSD y que las baterias de vuelo inteligentes
estén cargadas por completo.

Visite la pagina del producto Zenmuse L1 del sitio web oficial de DJI y vaya a la seccion “Descargas”.
Descargue la version mas reciente del firmware.

Una vez que se haya descargado, haga una copia del archivo del firmware y péguela en el directorio
raiz de la tarjeta microSD.

Inserte la tarjeta microSD en la ranura para tarjeta microSD de la L1.

Encienda la aeronave. Tras hacer una verificacion automéatica, la camara y estabilizador comienza
a ejecutar la actualizacion. El estabilizador emite un sonido con el que indica el estado de la
actualizacion del firmware.

Una vez que haya finalizado la actualizacion del firmware, reinicie el dispositivo.

Alarmas del estado de la actualizacion

Alarma Descripciones

Un pitido corto

Hay una actualizacion del firmware disponible. Preparandose
para la actualizacion

Cuatro pitidos cortos Actualizando el firmware. No detenga la actualizacion

Un pitido largo seguido de dos pitidos cortos  La actualizacion del firmware se ha realizado correctamente

Pitido largo y continuo

Fallo en la actualizacion del firmware. Inténtelo de nuevo y, si
el problema persiste, contacte con Asistencia técnica de DJI

/\  « Aseglrese de que la tarjeta microSD contenga un solo archivo de actualizacion del firmware.
* No apague la aeronave ni desacople la camara y el estabilizador mientras se actualice
el firmware. Se recomienda eliminar el archivo de actualizacion del firmware de la tarjeta
microSD una vez que el firmware se haya actualizado.

2
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Calibracion de la Zenmuse L1

Si se producen errores graves en la calibracion, las nubes de puntos podrian verse superpuestas y
podrian aparecer imprecisiones en la representacion de los colores. Seleccione calibrar la Zenmuse L1.
La version del firmware de la L1 deberia ser v03.00.01.00 o posterior.

Recalibracion de los pardmetros internos y externos de la L1

1.

Recopilacion de datos de la calibracion

Asegurese de que el area de medicion abarque la fachada del edificio. Utilice “Mapeo” para crear
una ruta de unos cinco minutos, habilite la calibracién de la IMU, la optimizacién vertical, los colores
RGB, el retorno Unico y el escaneado repetitivo, y establezca el solapamiento lateral en un 50 %.
Ejecute entonces el vuelo para recopilar los datos.

Exportacion del archivo de calibracion mediante DJI Terra

En la aplicacién DJI Terra (version v3.1.0 o posterior), cree una tarea de procesamiento de nube
de puntos LIDAR, importe los datos de calibraciéon recopilados en el paso 1y, en “Escenarios”,
seleccione “Calibracion de la Zenmuse L1”. Haga clic en “Exportar archivo de calibracién” una
vez que se haya completado la tarea de procesamiento. El archivo de calibracién resultante es el
archivo .tar de la carpeta de proyectos “lidars/terra_L1_cali”.

Se recomienda ir al paso 3 si la nube de puntos presenta problemas como superposiciones o
imprecisiones en la representacién de los colores; de lo contrario, repita los pasos 1y 2.

Calibracion de la L1

Copie el archivo de calibracion en el directorio raiz de la tarjeta microSD, inserte la tarjeta microSD
en la L1 que deba calibrarse, monte la L1 en la aeronave M300 RTK y encienda esta; por ultimo,
espere unos cinco minutos a que se complete la calibracion.

Comprobacion del resultado

Una vez que se haya completado la calibracion, retire de la L1 la tarjeta microSD. Insértela en
un ordenador y consulte el archivo de registro de formato .txt. Si el resultado que se muestra es
satisfactorio, la calibracion es correcta. Grabar datos de la nube de puntos también sirve para
comprobar si se actualiza el parametro de tiempo del archivo .CLI.

Restauracién de los pardmetros internos y externos de la L1 a los valores predeterminados

Si los resultados de la calibracion de la Zenmuse L1 no son satisfactorios, los pardmetros internos y
externos de la L1 se pueden restaurar a los valores predeterminados siguiendo los pasos indicados a
continuacion:

1.

Cree un archivo de texto (.txt) y asignele el nombre “reset_cali_user”. Abra el archivo y escriba
el numero de serie (N/S) de la L1 que deba restablecerse siguiendo el formato “SN number:
XXXXXXXXXXXXXX”. (EI numero de serie lo encontrara en el archivo .CLI o en el apartado de la
aplicacion dedicado a la version del dispositivo.)

SN number: 3FCDJ5R004P198

Copie el archivo de texto (.txt) en el directorio raiz de la tarjeta microSD, inserte la tarjeta microSD

© 2021 DJI. Reserve

21



Manual de usuario ZENMUSE L1

en la L1 que deba calibrarse, monte la L1 en la aeronave M300 RTK y encienda esta; por Ultimo,
espere unos cinco minutos a que se complete la calibracion.

Grabe los datos de la nube de puntos y retire de la L1 la tarjeta microSD. Insértela en un ordenador
y consulte el archivo de registro de formato .txt. Si el resultado que se muestra es satisfactorio, el
restablecimiento es correcto. También se podra comprobar si el parametro de la hora del archivo .CLI
se restaura a la hora de fabrica.

Almacenamiento, transporte y mantenimiento

Almacenamiento

El rango de temperaturas de almacenamiento del sensor LIDAR de la L1 es de —40 a 85 °C (de —-40 a
185 °F). Mantenga los sensores LIDAR de la L1 en un entorno seco y libre de polvo.

1.

Asegurese de que los sensores LIDAR de la L1 no quedan expuestos a entornos que contengan
gases 0 materiales venenosos O COrrosivos.

2. NO deje caer los sensores LIDAR de la L1 y tome precauciones al almacenarlos o al sacarlos del
embalaje.

Transporte

1. Antes de su transporte, coloque la L1 en un embalaje adecuado para el transporte y asegurese de
que vaya fijo. Asegurese de que el embalaje de transporte lleve acolchado de espuma en su interior
y esté limpio y seco.

2. NO deje caer la L1y tome precauciones cuando la transporte.

Mantenimiento

1.

En condiciones normales, el Unico mantenimiento que precisa la L1 es limpiar la ventana dptica
del sensor LIDAR. La presencia de polvo y manchas en las ventanas épticas puede afectar al
rendimiento del sensor LIDAR. Procure limpiar la ventana éptica con frecuencia para evitar que esto
ocurra.

Inspeccione la superficie de la ventana éptica y compruebe si precisa limpieza. Si fuera necesario
limpiarla, siga los pasos indicados a continuacion:

A. Utilice aire comprimido. NO limpie la ventana optica si esta esta llena de polvo, ya que hacerlo la
deterioraria ain mas. Aplique aire comprimido a la ventana éptica antes de limpiarla. No tendra
que usar una toallita si méas adelante no quedan manchas visibles en la ventana dptica.

B. Limpie las manchas. NO las limpie con papel para limpieza de lentes que esté seco, ya que
hacerlo rayaria su superficie. Utilice papel para limpieza de lentes que esté humedecido. Limpie
lentamente de modo que la suciedad se elimine en lugar de ser esparcida por la superficie de la
ventana optica. Sila ventana Optica sigue sucia, se le puede aplicar una solucién jabonosa suave vy,
a continuacién, limpiarla con cuidado. Repita el paso B para eliminar cualquier residuo de jabén
que quede.
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Especificaciones

General

Nombre del producto
Dimensiones

Peso

Potencia

Proteccion IP
Aeronaves compatibles

Rango de temperatura de
funcionamiento

Rango de temperatura de
almacenamiento

Rendimiento del sistema

Alcance de deteccion

Frecuencia de puntos

Precisién del sistema (RMS 10)*

Codificacion de colores de nube de
puntos en tiempo real

LiDAR

Longitud de onda del laser
Divergencia del rayo

Precisién de alcance (RMS 10)**
Devoluciones méximas admitidas
Modos de escaneo

Campo de vision (FOV)

Seguridad del laser
Sistema de navegacion inercial
Frecuencia de actualizacion de IMU

Rango del acelerémetro

Rango del medidor de velocidad angular

Precision de guifiada (RMS 10)*

Precision de inclinacion/rotacion (RMS
1o0)*

ZENMUSE L1

1562 x 110 x 169 mm

930+ 109

Valor medio: 30 W; méx.: 60 W
P54

Matrice 300 RTK

De -20 a 50 °C (de -4 a 122 °F)
Al usar la cdmara de mapeo RGB: de 0 a 50 °C (de 32 a 122 °F)

De -20 a 60 °C (de -4 a 140 °F)

450 m a una reflectividad del 80 %, 0O kix
190 m a una reflectividad del 10 %, 100 kix

Retorno Unico: Méax. 240 000 pts/s
Retorno mdltiple: Max. 480 000 pts/s

Horizontal: 10 cm a 50 m
Vertical: 5 cm a 50 m

Reflectividad, altitud, distancia, RGB

905 nm

0.03° (horizontal) x 0.28° (vertical)

3cmai100m

8

Patrén de escaneo no repetitivo, Patron de escaneo repetitivo

Patrén de escaneo no repetitivo: 70.4° (horizontal) x 77.2° (vertical)
Patrén de escaneo repetitivo: 70.4° (horizontal) x 4.5° (vertical)

Clase 1 (IEC 60825-1: 2014) (seguridad ocular)

200 Hz

+8 g

+2000 dps

Tiempo real: 0.3°; posprocesamiento: 0.15°

Tiempo real: 0.05°; posprocesamiento: 0.025°

Sensor visual de posicionamiento auxiliar

Resolucién

Campo de vision (FOV)
Camara de mapeo RGB
Tamafio del sensor

Pixeles efectivos

1280x960
95°

1 pulgada
20 MP
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Tamafo de fotografia
Distancia focal

Velocidad de obturacion

ISO

Rango de apertura

Sistema de archivo compatible
Formato de fotografia

Formato de video

Resolucién de video
Estabilizador

Sistema estabilizado

Intervalo de vibracién angular
Soporte

Intervalo controlable

Modos de funcionamiento

5472x3078 (16:9), 4864x3648 (4:3), 5472x3648 (3:2)

8.8/24 mm (equivalente)

Velocidad del obturador mecanico: 1/2000-8 s
Velocidad del obturador electrénico: 1/8000-8 s

Video: 100-3200 (automatico), 100-6400 (manual)
Foto: 100-3200 (automatico), 100-12800 (manual)

/2.8-f/11

FAT (<32 GB); exFAT (>32 GB)
JPEG

MOV, MP4

H.264, 4K: 3840x2160 30p

3 ejes (inclinacion, rotacion, giro)

+0.01°

DJI SKYPORT desmontable

Inclinacion: de —120° a +30°. Giro: +320°

Seguir/Liberar/Volver a centrar

Almacenamiento de datos

Almacenamiento de datos brutos Archivos de fotos/IMU/Nube de puntos/GNSS/Calibracion

microSD: Velocidad de escritura secuencial de 50 MB/s o superior
y UHS-I con un grado 3 o superior de velocidad; capacidad max.:
256 GB

SanDisk Extreme 128 GB UHS-I con grado 3 de velocidad
SanDisk Extreme 64 GB UHS-I con grado 3 de velocidad
SanDisk Extreme 32 GB UHS-I con grado 3 de velocidad
SanDisk Extreme 16 GB UHS-I con grado 3 de velocidad
Lexar 1066x 128 GB U3

Samsung EVO Plus 128 GB

Tarjetas microSD compatibles

Tarjetas microSD recomendadas™*

Software de posprocesado

Software compatible DJl Terra

Formato de datos DJI Terra admite la exportacién de modelos de nube de puntos en
formato estandar:

Formato de nube de puntos: PNTS/LAS/PLY/PCD/S3MB

DJI midié la precision en las condiciones de laboratorio siguientes: se llevo a cabo un calentamiento de cinco minutos;
luego con la aplicacion DJI Pilot se us6 “Mision de mapeo” habiendo habilitado “Calibracion de IMU” y verificado que el
estado del RTK fuera “FIX”; la altitud relativa se definid en 50 m; la velocidad de vuelo se establecid en 10 m/s; la inclinacion
del estabilizador se configuré en —90°; cada tramo recto de la ruta de vuelo tenia una longitud inferior a 1000 m; y el
posprocesamiento se realizd con DJI Terra.

Medicién realizada en un entorno a una temperatura de 25 °C (77 °F) y con un objetivo que tiene un 80 % de reflectividad y
que esta a 100 m de distancia. Es posible que los resultados varien en funcion de las condiciones de la prueba.

*** Es posible que las tarjetas microSD recomendadas se actualicen en el futuro. Visite la pagina oficial de DJI para obtener la
informacion mas reciente.
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