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Este documento esta sujeto a derechos de autor de titularidad de DJI, que se reserva
todos los derechos. A menos que DJI autorice lo contrario, usted no podra reproducir,
transferir ni vender el documento, total ni parcialmente, ni podra autorizar a otras
personas a realizar dichas acciones. Este documento y su contenido deben considerarse
Unicamente instrucciones de uso de productos de DJI. Dicho documento no se debe usar
con otros fines.

En caso de divergencia entre las diferentes versiones, prevalecera la versién en inglés.

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
Command+F en Mac para iniciar la busqueda.

) Navegacién a un tema

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

= Impresién de este documento

Este documento se puede imprimir en alta resolucién.

Uso de este manual

Leyenda

A\ importante X Trucos y consejos B3 Referencia

Leer antes de usar

Primero vea todos los videotutoriales, luego lea la documentacién incluida en el paquete
y este manual de usuario.

Si tiene alguna duda o problema durante la instalaciéon y el uso de este producto,
pdngase en contacto con la asistencia oficial o con un distribuidor autorizado.
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Dirfjase a la siguiente direccién o escanee el siguiente coédigo QR para ver los
videotutoriales, que muestran cémo usar el producto de forma segura:

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

Descargue e instale DJI ASSISTANT™ 2 (serie Enterprise) a través del siguiente enlace:

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

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados. 3
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1

Perfil del producto

1.

M W

Conector del estabilizador 5. Ranura para tarjeta CFexpress
Motor de paneo 6. LiDAR
Motor de rotacién 7. Céamara de mapeo RGB

Motor de inclinacion

Graficos de rendimiento

Alcance de deteccion a diferentes reflectividades

El alcance de deteccién (B, en metros) a diferentes reflectividades (A, %) y las frecuencias
de muestreo se ilustran en la figura.

*

De forma predeterminada, el alcance de deteccién maximo es de 900 m. Para ampliar el alcance,
pdéngase en contacto con el servicio de asistencia técnica oficial o con un distribuidor autorizado.
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Densidad de nube de puntos

Cuando la superposicion de la nube de puntos es del 20 % y la velocidad de vuelo es de
15 m/s, la figura muestra la densidad de la nube de puntos (B, en pts/m’) a diferentes
altitudes (A, en metros) bajo distintas frecuencias de muestreo.
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Densidad media de puntos Densidad minima de puntos Densidad minima de puntos
- Escaneo repetitivo lineal - Escaneo repetitivo en for-
ma de estrella

Densidad minima de puntos 4 pts/m’ 16 pts/m’
- Escaneo no repetitivo

Error de medicién

La figura muestra coémo varia el error aleatorio (B, en milimetros) para diferentes
frecuencias de muestreo en funcion de la distancia al objetivo (A, en metros) al escanear
un objeto con una reflectividad del 80 %. Seleccione la frecuencia de muestreoy la
distancia al objetivo adecuadas de acuerdo con los requisitos de precision.

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados. 7
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*  Medido en un entorno de laboratorio bajo las siguientes condiciones. Los datos pueden variar
segun las condiciones del entorno. Consulte los valores medidos reales.

Temperatura ambiente de 25 °C
Reflectividad del objetivo del 80 %
FOV central e incidencia normal

*  Lalinea discontinua indica el error aleatorio cuando la distancia al objetivo supera el rango
maximo de medicién inequivoca para la respectiva frecuencia de muestreo.

Situaciones de uso de LiDAR
Evite utilizar el LIDAR en los siguientes escenarios, ya que podria reducir el alcance de
deteccién y la precision, o causar ruido o vacios en la nube de puntos.

+ Incidencia del rayo laser en superficies espejadas, totalmente o altamente
reflectantes.

+ Escaneo de masas de agua o superficies hUmedas.

+ Condiciones de poca visibilidad, como lluvia o niebla.

+ Elinstrumento acaba de encenderse y no se ha calentado.
+ El objetivo esta a una distancia de 10 m o inferior.

* Luz ambiental excesivamente intensa.

+ Retrodispersién hacia atras causada por particulas diminutas, como gotas de lluvia,
gotas de niebla o particulas en suspension (polvo y neblina) cerca del LiDAR.

+  Utilice una alta frecuencia de muestreo en escenarios con diferencias de elevacién
significativas.

Advertencias

+ Este producto esta clasificado como un producto laser de Clase 1y es seguro
bajo todas las condiciones normales de uso. Para evitar posibles lesiones, NO mire

8 © 2025 DJI. Todos los derechos reservados.
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directamente a la ventana optica del LiDAR durante periodos prolongados ni la
observe a través de dispositivos de aumento 6ptico como telescopios o lupas.

NO fotografie el LIDAR mientras esta en uso para evitar dafios al sensor de la camara.

Cuando el angulo del LiDAR se aproxima a la horizontal, el rendimiento, como el
alcance y la precision, puede disminuir.

Desactivar la coloracién RGB u operar de noche puede producir resultados de
modelado anémalos.

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados. 9
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/\ * Separe el instrumento de la aeronave durante el transporte o el
almacenamiento. De lo contrario, la vida Util de los amortiguadores podria
acortarse o estos incluso podrian resultar dafiados.

+ Retire los instrumentos presionando el botén de liberacién en la aeronave y
girando los instrumentos.

2.2 Activacion

El instrumento requiere activacién a través de la aplicacién DJI PILOT™ 2 antes del primer
uso. Instalelo en la aeronave, a continuacién encienda la aeronave y el control remoto y
siga las instrucciones que aparecen en pantalla para activarlo a través de la aplicacién DI
Pilot 2. Se requiere una conexién a internet para la activacion.

2.3 DJI Pilot 2 Vista de camara de la aplicacion

" 1
Normal N mode - Manual Flight a W

- —_—— { 24:12

20 8
LiDAR | | visible Light Calibrated ¢

1. Estado de calibracion de la IMU
2. Configuracién de la cdmara

Pulse para establecer los parametros de captura relativos a la nube de puntos y las
fotos de luz visible.

3. Modo de grabacién (obturador/grabacién de video/grabacién de nube de puntos)

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados 1 1
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4. Reproduccion

Pulse para ver o descargar las fotos o videos. Seleccione los archivos de informacion
de nube de puntos para obtener una vista previa del modelo 3D. Seleccione multiples
archivos para ver los modelos de combinacion.

5. Cambie el modo de presentacion de la nube de puntos.
6. Obtenga una vista previa del modelo de nube de puntos actual.
7. Boton de cambio a vista SBS (una al lado de otra)

Mantenga presionado el botén R3y, a continuacion, pulse para seleccionar la
vista SBS deseada o presione los botones R1, R2 o R3 para elegir la vista SBS
correspondiente.

8. Presione el botén para alternar entre la vista de luz visible y la vista LiDAR.

1 2 © 2025 DJI. Todos los derechos reservados.
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3  Recopilaciéon de datos de campo

3.1 Preparacién

1. Asegurese de que el instrumento esté correctamente instalado en la aeronave y
que la tarjeta de memoria esté insertada. Encienda la aeronave y el control remoto.
Aseglrese de que la aeronave esté vinculada al control remoto.

2. VayaaVista de cdmara> <<+> & en DJI Pilot 2, seleccione el tipo de servicio RTK y
asegurese de que el estado RTK sea FIX (fijo).

Q » Cuando la senal de la red moévil o la transmisién de video del control remoto
sea débil, configure una estacién base RTK para obtener informacién de
ubicacién de alta precisién que ayude en el posprocesamiento. Consulte la
seccién Procesamiento de datos en oficina para obtener mas informacion.

+ Siusa una estacion base RTK de terceros, asegurese de que la estacién
admite al menos tres sistemas GNSS.

+ Al configurar una estacion base RTK de terceros, siga los pasos enumerados
a continuacion para establecer las coordenadas del origen de la estacion
base RTK (se usa el formato RINEX como ejemplo):

a. SitUe la estacién base RTK en un punto cuyas coordenadas conozca y
registre las coordenadas XYZ en formato ECEF (si fuera necesario, haga
la conversién de formatos con un software de otro proveedor).

b. Use el Bloc de notas para abrir el archivo RINEX con la extensién .O
y modifique las coordenadas XYZ de posiciéon aproximada en dicho
archivo por las coordenadas anotadas en el paso uno.

3.2 Parametros del instrumento

Establezca los parametros del instrumento de acuerdo con las siguientes instrucciones
antes de recopilar datos.

Parametros Descripcion

Modo de retorno  Cuanto mayor sea el nimero de retornos, mayor sera la densidad
de la nube de puntos.
En &reas con vegetacion escasa, puede seleccionar el modo con
menos retornos.

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados. 13
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Parametros
Tasa de muestreo

Modo de escaneo

Adiciéon de color
RGB

Descripcion

Se recomienda operar segun los siguientes parametros. De lo con-
trario, puede provocar anomalias en la vista en directo de la nube
de puntos, la funcion de telemetria laser o los resultados de la nube
de puntos.

Altitud relativa al suelo Distancia al objeto
100 kHz <500 m <1500 m
350 kHz <300 m <430 m
1000 kHz <100 m * <150 m
2000 kHz <50m* <75m

*  Es necesario activar el Seguimiento en tiempo real.

El escaneo repetitivo es adecuado para la cartografia topografica,
con mayor precisién y escaneos de nube de puntos uniformes.

El modo de escaneo repetitivo en forma de estrella es ideal para
bosques o entornos urbanos densos.

El modo de escaneo repetitivo lineal logra una distribucién de nube
de puntos mas uniforme y es adecuado para la cartografia del terre-
no de alta precision.

Utilice escaneos no repetitivos para la recopilacién de datos de
electricidad y forestaciéon para generar modelos mas completos de
troncos y torres de transmisién eléctrica.

Cuando se activa, el usuario puede colorear la nube de puntos
mediante las fotografias capturadas por la camara de mapeo RGB
(habilitada por defecto). Se recomienda desactivar la funciéon duran-
te el funcionamiento nocturno. Las fotografias también se pueden
utilizar para la reconstruccién en 2D y 3D.

3.3 Funcionamiento de las rutas de vuelo

Pulse Ruta de vuelo en la pagina de inicio de DJI Pilot 2, o pulse el icono de ruta de vuelo
en la vista de camara o en la vista de mapa para acceder a la biblioteca de rutas de vuelo.
Los usuarios pueden ver tareas de vuelo o crear una tarea de vuelo.

Planificacion de tareas

El instrumento admite los siguientes tipos de tareas de vuelo. Consulte el manual de
usuario de la aeronave para obtener mas informacién sobre la planificacién de rutas de

vuelo.

14 © 2025 DJI. Todos los derechos reservados.
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=

Waypoint Route

Pardmetros de ruta

= S5

Area Route Linear Route

Support: ta collectio

Parametros
GSD

Altitud de ruta de vuelo

Velocidad de ruta de vuelo

Descripcion

GSD (Ground Sampling Distance) es la distancia de mues-
treo del suelo de las fotos tomadas en la primera ruta,

es decir, la distancia entre el punto central de dos pixeles
consecutivos medida en el suelo.

Cuanto mayor sea el valor del GSD, menor sera la resolu-
cién de la imagen. Ajustar el GSD afectara la densidad de
la nube de puntosy la altitud de vuelo.

La figura muestra el GSD oblicuo correspondiente (B, en
centimetros) para varias altitudes de vuelo tipicas en di-
ferentes FOV horizontales (A, en grados). Cuando la direc-
cién del FOV horizontal es opuesta pero el angulo es el
mismo (es decir, +A), el GSD oblicuo correspondiente per-

manece igual.
12

11} —GSD(120m) —GSD (300m) —GSD (500m)
10
9
8
7
B 6
5
4
3

2//
1

0 L L L L L L

0 10 20 30 40 50 60

A

Altitud de la ruta de una tarea de vuelo. Se utilizan distin-
tos planos de referencia para la altitud de la ruta de vuelo
segun el modo de altitud elegido. Ajustar la altitud de la
ruta de vuelo afectara al GSD y a la densidad de la nube
de puntos.

Velocidad operativa de la aeronave tras iniciar la ruta de
vuelo. Esta velocidad esta relacionada con la densidad de
la nube de puntos y la ratio de solapamiento frontal.

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados. 15
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Parametros
Calibracion de IMU

Modo de eficiencia

Ratio de solapamiento late-
ral/Ratio de solapamiento
frontal

Descripcion

Esta funcién esta activada de forma predeterminada.
Cuando esté activada, la aeronave realizard automatica-
mente la calibracién durante la tarea de ruta de vuelo.

Si esta activado, se reducira el nUmero de segmentos de
vuelo calibrados.

La ratio de solapamiento lateral es el grado de superposi-
cién de dos fotos tomadas en dos rutas paralelas. La ratio
de solapamiento frontal es el grado de superposicién de
dos fotos tomadas de manera consecutiva y en la misma
orientacion a lo largo de la ruta de vuelo. La ratio de
solapamiento es uno de los factores clave que influye en
el éxito de posteriores reconstrucciones de modelos. La
ratio de solapamiento lateral predeterminada es del 70 %,
mientras que la ratio de solapamiento frontal predetermi-
nada es del 80 %, valor que es adecuado para la mayoria
de las situaciones. Si el area de cartografia es plana 'y

no presenta ondulaciones, la ratio de solapamiento se
puede reducir de forma apropiada para mejorar la efica-
Cia operativa. Si el area de cartografia presenta grandes
fluctuaciones, se recomienda incrementar la ratio de sola-
pamiento para garantizar el efecto de reconstruccion.

Q Al utilizar la coleccién oblicua, habra disponibles
dos ajustes mas: Ratio de solapamiento lateral
(oblicuo) y Ratio de solapamiento frontal (oblicuo).
Es posible reducir la ratio de solapamiento de fotos
oblicuas de modo que sea inferior a la de las orto-
fotos.

Vista previa del resultado de la nube de puntos

Seleccione Ruta de area > Cartografia LiDAR > Coleccién Ortho, los pardmetros
recomendados y el resultado estimado de la nube de puntos se mostraran en la
aplicacion. Los usuarios pueden revisar la calidad de la nube de puntos antes de la tarea 'y
ajustar los parametros segun la estimacion.

1. En el panel de configuracién de la ruta de vuelo, pulse Estimacién de resultados de

tareas de nube de puntos para ver los parametros recomendados, asi como el perfil

de densidad de la nube de puntos y el diagrama de dispersién que se generan a partir

de dichos parametros.

1 6 © 2025 DJI. Todos los derechos reservados.
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2. Sielresultado estimado cumple con las expectativas, aplique los parametros actuales.
Si no es asi, ajuste los pardametros y vuelva a generar el resultado estimado.

Informe de calidad de la tarea

Después de completar una tarea de ruta de area o de ruta lineal, se genera
automaticamente un informe de calidad de la tarea para mostrar la informacién
detallada de la tarea. Los usuarios pueden marcar los segmentos de ruta con baja calidad
en el informe.

Pulse Ver ahora o seleccione la ruta deseada en la biblioteca de rutas de vuelo para ver el
informe.

< Normal N mode - Standb'

v
o s 100%

3min15s

RTK Data Collection Time

* RTK Fix

* RTK Floa

RTK invalid

1. Pulse para mostrar la vista Editar linea/area. Los usuarios pueden marcar los
segmentos de la ruta de vuelo que hay que volver a medir. Establezca el area
marcada como el drea de cartografia y cree una nueva tarea de vuelo.

2. Pulse para ver el estado de RTK, POS y RTB de la ruta de vuelo.

a. RTK: Incluye soluciones fijas, soluciones flotantes/Unicas y soluciones no validas.
Las soluciones flotantes/Unicas estan disponibles para el calculo de PPK.

b. IMU: Pulse IMU para ver el estado de POS de la ruta de vuelo, incluidas soluciones
fijas y soluciones no validas.

c. RTB: Pulse para ver los datos de la estacién base. Si hay algin dato anémalo, el
posprocesamiento puede verse afectado y se requiere la informacién disponible
de la estacion base.

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados. 17
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3.4 Vuelo manual

Vuela la aeronave a una altitud adecuada y ajusta el estabilizador al &ngulo correcto.
Mantenga una distancia adecuada del objeto y active el sistema de deteccién de
obstaculos para garantizar la seguridad del vuelo.

Se recomienda realizar la calibracién de IMU antes y después de la grabacion de la nube
de puntos. Repita la calibracion durante el vuelo cuando se le indique. Aseglrese de que
no haya obstaculos en el drea de calibracion.

/\ Silavelocidad de vuelo supera los 25 m/s, la grabacién durante el vuelo lateral
puede provocar vibraciones en el estabilizador, lo cual afecta la calidad de imagen
y la precision de la nube de puntos. En este caso, reduzca la velocidad de vuelo en
consecuencia.

3.5 Seguimiento de lineas eléctricas

El seguimiento de lineas eléctricas esta disefiado para escenarios de lineas eléctricas
aéreas.

1. Enla comprobacién previa al vuelo, establezca la altitud max. de vuelo y la distancia,
y active la deteccion de obstaculos. Se recomienda establecer la altitud max. de vuelo
por encima del obstaculo mas alto dentro del area de la tarea y la altitud maxima que
se pueda alcanzar durante la tarea. Se recomienda desactivar el limite de distancia o
establecer la distancia al maximo.

2. Dirija la aeronave a una cierta altitud en diagonal sobre la torre de transmision. Ajuste
el estabilizador hasta que la torre se muestre en la vista de la camara.

3. Pulse /A para crear una tareay definir los parametros.

a. Seleccione el tipo de linea eléctrica. La precisién de la identificacion puede verse
afectada si el tipo de linea electrénica seleccionada no concuerda con la situacién
real.

b. Defina los parametros de vuelo.

La altitud es la altura de la aeronave en relacién con el punto mas alto de la
linea eléctrica. Se recomienda establecer la altitud en mas del doble del valor
de la velocidad de vuelo. Se recomienda una altitud de 50-80 m para lineas de
transmisién, mientras que para lineas de distribucién se sugiere 30-50 m.

c. Defina los parametros de grabacién de nube de puntos.

La frecuencia de muestreo admite 100 kHz y 350 kHz, con un valor recomendado
de 350 kHz. Si las torres son especialmente altas, utilice 100 kHz y reduzca la
velocidad de vuelo en consecuencia. El modo de escaneo se configura en modo

1 8 © 2025 DJI. Todos los derechos reservados.
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de escaneo no repetitivo. Cuando se activa Color RGB, el usuario puede colorear
la nube de puntos mediante las fotografias capturadas por la camara de mapeo
RGB.

X:  Los resultados estan condicionados por factores como el diametro y el material
de la linea eléctrica y el grosor de la torre. Se recomienda ajustar los pardmetros
de acuerdo con la situacion real.

Toque Siguiente y complete el vuelo de calibraciéon. Si la Calibraciéon de IMU esta
activada, la aplicacién mostrara automaticamente las lineas eléctricas identificadas.
Después de seleccionar las lineas eléctricas, pulse Iniciar para comenzar.

La aeronave entrara en vuelo estacionario automaticamente cuando se detecten
varias lineas eléctricas y, a continuacion, seguira con la tarea de vuelo después de
seleccionar las lineas.

Pulse /A para completar la tarea. Los archivos de informacion de nube de
puntos se guardaran en las carpetas correspondientes. La tarea también finalizara
automaticamente en las siguientes situaciones:

+ No se detecta ninguna linea eléctrica.

+ Seinicia RPO.

* El botdon de pausa de vuelo del control remoto esta presionado.
+ Se cambia el modo de vuelo.

+ Sedetecta un obstaculo. La aeronave frenara y entrara en modo de deteccién de
obstaculos.

+ Laaeronave esta desconectada del control remoto.
+ Ladistancia/altitud de vuelo supera el limite maximo.

+ Laaeronave se acerca a zonas restringidas.

+ Sila aeronave no puede identificar las lineas eléctricas, ajuste la altitud y el
angulo del estabilizador e inténtelo de nuevo.

+ Cuando la altitud de vuelo de la aeronave relativa a la linea eléctrica supere los
130 m, la aplicaciéon no mostrara la proyeccion RA. En este caso, disminuya la
altitud de vuelo.

+ Laaeronave no respondera a los movimientos que se hagan con las palancas
del control remoto durante la tarea de vuelo. Presione el botdn de pausa de
vuelo o cambie el modo de vuelo en el control remoto para salir de la tarea 'y
controlar manualmente la aeronave.

+ Compruebe si hay obstaculos alrededor de la aeronave mediante la vista de
la camara FPV. En caso de emergencia, controle inmediatamente la aeronave
mediante el control remoto.
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+ Enlos siguientes escenarios, la identificacion podria perder precision o la tarea
podria terminar de forma anémala. En estos casos, puede finalizar la tarea
manualmente.

* Varias lineas eléctricas paralelas muy cerca unas de otras, como en las
proximidades de subestaciones.

¢ Lineas eléctricas aisladas.
¢ Las lineas eléctricas estan cerca de la vegetacién del suelo.

* La presencia de multiples objetos lineales desde la perspectiva de arriba
abajo, como edificios, farolas o vallas publicitarias.

+ Condiciones de poca visibilidad, como lluvia o niebla.

3.6 Ver resultados de la nube de puntos

L+ Asegurese de que la aeronave y el control remoto estan conectados cuando
visualice los modelos de nube de puntos.

+ El modelo mostrado en la reproduccién de la nube de puntos se genera
mediante nubes de puntos esparcidas.

Reproduccién de la nube de puntos

Pulse @ para entrar en el album y descargar los archivos de informacién de nube de
puntos para obtener una vista previa de los modelos 3D directamente.

Combinacién de nube de puntos

En la visualizacion de la reproduccién de la nube de puntos, presione el botén L3 en el
control remoto para seleccionar varios archivos de informacién de nube de puntosy ver
el modelo combinado.

3.7 Descripcion del archivo de informacién de nube
de puntos

Apague la aeronave una vez completada la tarea y extraiga la tarjeta de memoria del

instrumento. Conéctela a un ordenador y compruebe los archivos de informacién de
nube de puntos en la carpeta DCIM.

/\ NO apague el dispositivo ni retire |a tarjeta de memoria inmediatamente después
de la captura de imagenes o la grabacién de nube de puntos. Espere al menos
60 segundos para evitar una precision inferior o la corrupcion de datos.
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Sufijo de archivo
CLC
CLI
LDR
RTK
RTL
RTB
IMU
SIG
LDRT
RPT

Descripcion

Archivo de calibracién de LiDAR de la cdmara
Archivo de calibraciéon de IMU del LiDAR
Datos LiDAR

Datos de RTK de la antena principal

Datos de compensacion del poste de RTK
Datos de RTCM de la estacion base

Datos en bruto de la IMU

Archivo de firma PPK

Informacién en tiempo real de nube de puntos
Informe de calidad de nube de puntos

£ Unavez completada la tarea, pulse I3 para entrar en el album y seleccionar los
archivos de datos. A continuacion, cargue los resultados de la nube de puntos en
tiempo real al proyecto correspondiente en DJI FlightHub 2.
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4 Procesamiento de datos en oficina

El procedimiento de procesamiento de informacion de nube de puntos es el siguiente:
Importar datos > Establecer parametros > Iniciar reconstruccién. Si se utiliza una
estacion base durante la recopilaciéon de datos, se necesitan los datos de la estacion
base correspondientes al periodo de tiempo de la tarea para el calculo de PPK.

DJI Terra'y Modificacién de DJI son necesarios para el procesamiento de datos.
Visite https://www.dji.com/downloads/softwares/dji-terra-4-5-0-modify para descargar e
instalar el software.

Haga clic en el enlace o escanee el cédigo QR para ver el manual de usuario del software
y obtener informacién sobre la configuracién y el uso.

DJI Terra Modificacion de DJI

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

downloads

4.1 Obtencion de datos PPK

Siga los pasos a continuacion para importar los datos de la estacion base que facilitan el
posprocesamiento de la nube de puntos.

1. Cree una nueva tarea en D]l Terra e importe la informacién de nube de puntos, a
continuacion seleccione PPK local y haga clic en € para configurar los ajustes.

2. Haga clic en Adadir archivo de estacion base para importar los datos de la estacion
base.

+  Estaciéon movil D-RTK 3: importe el archivo .DAT correspondiente al periodo de
tiempo (hora local) de la tarea.

+ Estacion base de terceros: se admiten archivos .oem, .obs y .rtcm. Cambie el
nombre del archivo por el del archivo .RTB del directorio de informacion de nube
de puntos de acuerdo con el formato de nombres recogido en la tabla siguiente.
A continuacion, seleccione el archivo renombrado para importar. DJI Terra prioriza
los archivos en el siguiente orden: .oem > .obs > .rtcm.
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Tipo de Version del proto- Tipo de mensaje  Reglas de nomenclatura
protocolo  colo
OEM OEM4, OEM6 RANGE DJI_AAAAMMDDHHMM_X
XX.oem
RINEX v2.1x, v3.0x = DJI_AAAAMMDDHHMM_X
XX.obs
RTCM v3.0,v3.1,v3.2, MSM3, MSM4, DJI_AAAAMMDDHHMM_X
v3.3 MSM5, MSM6, XX.rtcm
MSM7
3. Seleccione los sistemas de coordenadas horizontales y de elevacion para el punto
central de la estacién base, y establezca las coordenadas del punto central de la
estacion base.
4. Inicie el calculo y, a continuacion, espere a que los calculos finalicen para guardar los
datos para la reconstruccién.
/\ ¢ Siseha utilizado una estacién movil D-RTK, los usuarios también pueden copiar

directamente todos los archivos de datos de la estaciéon base correspondientes
a ese diay DJI Terra los fusionardn automaticamente.

Asegurese de que la distancia entre la estacion base RTK y el dispositivo sea
inferior a 15 km. De lo contrario, el calculo puede fallar. Consulte el informe de
calidad de D]l Terra para obtener mas detalles.

Consulte el manual de usuario de la estacién moévil D-RTK para obtener mas
informacion.

4.2 Procesamiento de nube de puntos

Uso de DJI Terra

1.

Crear tarea

Ejecute DJI Terra, seleccione Nueva Tarea > Nube de puntos LiDAR.

a.

Importar datos

Haga clic en ™ , seleccione la carpeta nombrada segun la hora de recopilaciéon de
los datos e importe la informacién de nube de puntos.

Si usa una estacion moévil D-RTK o una estacién base de terceros, siga las
instrucciones de la seccion Obtencion de datos PPK correspondiente para
importar los datos de la estacion base.

Establecer los parametros

© 2025 DJI. Todos los derechos reservados. 23



Zenmuse L3 Manual de usuario

Establezca el escenario de uso y los pardametros segun las condiciones reales de la
tarea. Consulte el manual de usuario de DJI Terra para obtener mas informacién.

4. Iniciar reconstruccion

Pulse Iniciar procesamiento para iniciar la reconstrucciéon y espere hasta que se
complete.

5. Ver resultados de la reconstruccion
Una vez completada la reconstruccion, los usuarios pueden ver los resultados de la
nube de puntos y el informe de calidad en el software.

Uso de Modificacion de DJI

Al integrarse con Modificacién de DJI, los usuarios pueden procesar los resultados de
nube de puntos generados por DJI Terra para obtener diversos resultados de cartografia.
Consulte el manual de usuario de Modificaciéon de DJI para obtener mas informacién.
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5 Apéndice

5.1 Especificaciones

Visite el siguiente sitio web para consultar las especificaciones.

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

5.2 Exportacion de registros

Si se produce alguna anomalia durante el uso, ejecute DJI Pilot 2, pulse HMS > Gestién
de registros y, a continuacién, seleccione el dispositivo y los archivos de registro. Puede
exportar el registro al control remoto para realizar mas analisis.

5.3 Actualizacion de firmware

Uso de DJI Pilot 2

Actualizacion en linea

1. Compruebe que el instrumento esté correctamente instalado en la aeronave.
Encienda la aeronave y el control remoto. Aseglrese de que la aeronave esté
vinculada al control remoto y que el control remoto esté conectado a Internet.

2. Ejecute DJI Pilot 2. Aparecera un aviso en la pagina de inicio si hay nuevo firmware
disponible. Pulse para acceder a la vista de actualizacion del firmware.

3. Pulse Actualizar todo y DJI Pilot 2 descargara el firmware y actualizara el dispositivo.

Actualizacion offline

Se puede descargar un paquete de firmware sin conexion del sitio web oficial de DJI a un
dispositivo de almacenamiento externo. Ejecute DJI Pilot 2, pulse HMS y, a continuacion,
Actualizar el firmware > Actualizar sin conexion para seleccionar el paquete de firmware
del control remoto, la aeronave o el instrumento desde el dispositivo de almacenamiento
externoy pulse Actualizar todo para proceder.

Uso de tarjeta de memoria

1. Descargue el firmware mas reciente desde el sitio web oficial de DI y copie el archivo
en el directorio raiz de la tarjeta de memoria.
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2. Compruebe que el instrumento esté correctamente instalado en la aeronave y que la
bateria de la aeronave esté completamente cargada y apagada. Inserte la tarjeta de
memoria en el instrumento.

3. Encienda la aeronave. La carga util realizara una verificacion automatica y comenzara
a ejecutar la actualizacién. Una vez que haya finalizado la actualizacion del firmware,
reinicie cada uno de los dispositivos.

Avisos

/\ * Aseglrese de que el dispositivo tenga suficiente carga antes de actualizar el
firmware.

« No retire ninglin accesorio ni apague el dispositivo durante el proceso de
actualizacion.

+ Durante la actualizacién, es normal que el estabilizador se quede flojo, los
indicadores de estado de la aeronave parpadeen y el ESC emita pitidos. Espere
pacientemente a que finalice la actualizacion.

*  Procure que la aeronave esté apartada de personas y animales durante la
actualizacion del firmware, la calibracion del sistema o la configuracion de
parametros.

+ Para optimizar el rendimiento, asegurese de usar la versién mas reciente del
firmware.

+ Unavez completada la actualizaciéon del firmware, el instrumento se reiniciara
automaticamente y realizara una comprobaciéon automatica.

Visite el siguiente enlace para consultar las Notas de lanzamiento, donde obtendra mas
informacion sobre las actualizaciones del firmware.

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

5.4 Mantenimiento

Almacenamiento y transporte

* Guarde el instrumento en un entorno seco, bien ventilado y sin polvo. NO coloque el
producto en lugares que reciban luz directa del sol, que tengan poca ventilacién o que
estén cerca de fuentes de calor.

+  Aseglrese de que el producto no quede expuesto a entornos que contengan gases o
materiales venenosos o corrosivos.
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+ Serecomienda transportar el producto en su embalaje original. Si utiliza el estuche
de transporte de la aeronave, reemplace la pieza de espuma del estabilizador en
el estuche por la pieza de espuma especifica que se incluye el embalaje original.
Coloque el instrumento como se muestra en el diagrama.

i)

)

N N

+ Manéjelo con cuidado durante el almacenamiento y el transporte. NO lo deje caer ni
lo golpee contra otros objetos.

+ NO toque la superficie del objetivo de la cdmara con las manos ni la raye con objetos
duros. De lo contrario, la calidad de las imagenes podria verse afectada. Limpie la
superficie del objetivo de la camara con un pafio limpio, suave y seco.

Mantenimiento de LiDAR

La presencia de polvo y manchas en las ventanas 6pticas puede afectar el rendimiento
del sensor LiDAR. Si fuera necesario limpiarla, siga los pasos indicados a continuacién:
1. Limpie la ventana éptica con aire comprimido antes de pasar un pafio.

2. Utilice un pafio de limpieza de objetivos himedo para limpiar la ventana 6ptica en
una sola direccién. NO use sustancias que contengan alcohol. NO las limpie con un
pafio seco directamente para evitar rayar la superficie de la ventana optica.

3. Siquedan manchas, utilice una solucién de jab6n suave para limpiar la ventana 6ptica
y retire cualquier residuo de jabon.

/\ NO limpie directamente el polvo granular o las impurezas en la ventana éptica para
evitar rayar la superficie, lo que puede afectar negativamente el rendimiento del
LiDAR.
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5.

5 Correccién de anomalias en la nube de puntos

Recalibracion de los parametros internos y externos

Si se producen errores graves en la calibracion, las nubes de puntos podrian verse
superpuestas y podrian aparecer imprecisiones en la representacién de los colores.
Seleccione para calibrar el instrumento.

1.

28

Recopilacién de datos de la calibracién

Aseglrese de que el area de cartografia abarque la fachada del edificio y que el area
sea superior a 200 m x 200 m. Utilice “Ruta de area” para crear una ruta de unos 5
minutos, habilite la calibracién de la IMU, la optimizacién de la elevacién, el color RGB,
el retorno Unico y el escaneado repetitivo. Establezca la ratio de solapamiento lateral
al 50 %, la altitud de ruta de vuelo a 100 my la velocidad a 10 m/s. Ejecute el vuelo
para recopilar los datos.

Uso de DJI Terra para exportar el archivo de calibracion

Utilice DJI Terra (versién v5.1.0 o posterior) para crear una tarea de procesamiento de
nube de puntos LiDAR, importe los datos de calibracion recopilados en el paso uno

y seleccione Calibracién de LiDAR. Haga clic en Exportar archivo de calibracién una
vez que se haya completado la tarea de procesamiento. El archivo de calibracién
generado es el archivo .tar que se almacena en la carpeta de proyectos lidars/
terra_lidar_cali.

Se recomienda comprobar si la informaciéon de nube de puntos presenta problemas,
como nubes de puntos en capas o representacion de color incorrecta. Si hay
problemas, repita los pasos uno y dos. Proceda al paso tres si no hay ningin
problema.

Calibracion del instrumento

Copie el archivo de calibraciéon en el directorio raiz de la tarjeta de memoriaYy,

a continuacion, inserte la tarjeta en el instrumento. Instale el instrumento en la
aeronave, encienda la aeronave y espere unos 5 minutos para que se complete la
calibracion.

Comprobacion del resultado

Una vez completada la calibracion, retire la tarjeta de memoria, conéctela a un
ordenador y compruebe el archivo de registro en formato .txt. La calibracién se ha
completado con éxito si se muestra “All succeed”. Grabar datos de la nube de puntos
también sirve para comprobar si se actualiza el parametro de tiempo del archivo .CLI.
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Restaurar configuracion de fabrica

Si los resultados de calibracién no son satisfactorios, se pueden restaurar los parametros

internos y externos a los ajustes predeterminados siguiendo los pasos siguientes.

1.

Crear archivos restaurados

a. Restauracion del archivo .CLI: cree un nuevo archivo .txt y asignele el nombre
clear_user_extri_params.txt.

b. Restauracion de los pardmetros de la cdmara: cree un nuevo archivo .txty
asignele el nombre reset_cali_user.txt. Abra el archivo e introduzca el nUmero
de serie del instrumento que se restablecera con el formato: XXXXXXXXXXXXXX. El
ndmero de serie se encuentra en el archivo .CLI de la carpeta de la tarea o en la
informaciéon de version de dispositivo de la aplicacion.

Importacién de archivos

Copie el archivo .txt en el directorio raiz de la tarjeta de memoria y, a continuacion,
inserte la tarjeta en el instrumento. Instale el instrumento en la aeronave, encienda la
aeronave y espere unos 5 minutos para que se complete la calibracion.

Registre la informacién de nube de puntos y retire la tarjeta de memoria del
instrumento; a continuacién, conéctela a un ordenador y compruebe el archivo de
registro en formato .txt. La restauracion se ha completado con éxito si se muestra el
mensaje «All succeed». También se puede comprobar si el pardmetro de la hora del
archivo .CLI se restaura a la configuracién predeterminada.
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ESTAMOS A SU DISPOSICION

'
Contacto
Asistencia técnica de DJI

Este contenido puede modificarse sin notificacién previa.
Descargue la ultima versién en

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

Si desea realizar alguna consulta acerca de este documento, péngase en contacto con DJI
enviando un mensaje a
DocSupport@dji.com.

DJI y ZENMUSE son marcas comerciales de DJI.
Copyright © 2025 DJI. Todos los derechos reservados.
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