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TECHNOLOGIES

PPK Kit Mavic2 v1.0

Muuta DJI Mavic 2 Pro ja Zoom PPK-jarjestelmaksi.
Helppo integrointi ilman tarvetta avata tai muokata dronea.

Kuvaus:

PPK-Kit-Mavic2 on sovitinjarjestelma Emlid Reach M2 GNSS:n liittamiseen DJI Mavic 2- droneen
ilman, ettd dronea tdytyy purkaa tai tehda siihen muutoksia.
Vastaanotin (ei sisally) DJI Mavic 2 Prolle ja Zoom-droonille.

Tarkeimmat edut:

* Toimii Reach M2 -moduulin kanssa (ei sisally)
* Dronea ei tarvitse avata tai muokata

e Sarja kiinnittyy ja irtoaa sekunneissa

* Eivaadi paristoja (kdyttaa Mavic 2:n akkua)

e Erittdin nopea kuvan laukaisutunnistin

¢ Kevyt mikroelektroniikka: 70 grammaa.

Drooniin  asennettu ulkoinen anturi havaitsee liipaisimen jokaiselle valokuvalle ja
tallentaa aikaleiman Reach M -moduulin lokitiedostoon. Aikaleimat on poimittu
moduulista lennon jadlkeen ja ne lisatdan lennon aikana otettuihin kuviin senttimetrin tarkkuudella
(geotags) -tyyppisina metatietoina kayttamalla erilaisia markkinoilla olevia
erikoisohjelmistovaihtoehtoja.

Emlid Reach M2 -moduuli (ei sisdlly pakkaukseen) on senttimetrin tarkkuusluokan mahdollistava
monitaajuinen GNSS-jarjestelma UAV-kartoitukseen aina 100 kilometriin asti tukiasemasta.

Kuva: Emlid Reach M2 -moduuli ja antenni.
Eivat sisally pakkaukseen.
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Kayttovaatimukset

Integrointi vaatii:

1. PPK Kit Mavic2 (tama “kitti”)

2. DJI Mavic 2 Pro tai Zoom Drone (ei sisally)

3. Emlid Reach M2 GNSS-antennilla (ei sisally)

4. RINEX-yhteensopiva GNSS-tukiasema (ei sisally)

Sarjan komponentit

1. Antenni- ja M2-moduuliteline tehonsaadinjarjestelmalla, Micro-USB-tyypin C-kaapeli
(tehonsiirtoon) ja 3M Velcro-tarra kiinnitykseen.

2. Photo Trigger Sensor, kiinnitetty moduulin tukeen.

3. Lyhyt antennin liitantakaapeli.

Asennus

1. Kiinnita kaksi paamuovikiinnikkeen osaa.

2. Asenna GNSS-antenni antennin pidikkeeseen kayttamalla lyhytta liitinkaapelia

3. Aseta jo kiinnitetty muovikiinnike droonin etuosaan.

4. Kiinnita yksi tarrakiinnittimista telineen pohjan alla olevaan vapaaseen tilaan.

5. Irrota muovikiinnike droonista.

6. Liita M2-kiinnikkeen 6-nastainen liitin M2-moduulin S1-liittimeen.

7. Aseta M2-moduuli muovikannattimeen pitden huolta USB-C-liittimen pitamisesta
kaapelit antennin alla olevaan tilaan.

8. Kiinnita jaljella oleva tarranauha M2-moduulin taakse vapaaseen tilaan muovikannattimeen
niin etta se ei kosketta M2:een.

9. Liita 5-nastainen liitin M2-moduulin C1-liittimeen.

10. Liita antennikaapeli M2:een.

11. Nyt PPK Kit Mavic2 on valmis asennettavaksi drooniin.

12. Kayta tarrakiinnikkeita teline-ankkurina ja kiinnita PPK-sarja tiukasti lennokin etuosaan.
Varmista, ettd tarranauha on kiinnitetty hyvin ja etta jarjestelma on kiinnitetty kunnolla
lennokkiin. Kun drone on asetettu paikalleen, tarkista, etteivat dronin potkurit kosketa
kddnnettdessa mihinkdan: viiden millimetrin turvamarginaali riittaa.

13. Liitd Micro-USB Type-C -kaapeli droonin USB-paikkaan.

14. Tyénna laukaisutunnistin varovasti dronin vasemman etutukivarren moottorin alle.

15. Aseta muovipidike tukevasti dronin vasempaan tukivarteen.

16. Varmista lopuksi, etta mikaan jarjestelmakaapeleista ei ole potkurien kdantosateen sisalla
Viiden millimetrin turvaetdisyys riittaa






Drone-konfigurointi

1. Kdaynnista Mavic 2 Pro tai Zoom drone ja kaukosaadin.
2. Siirry DJI GO4 -sovellukseen ja aktivoi droonivarsien etuvalot:
Asetukset / MC-asetukset / Lisdasetukset / Laita lentokoneen varren merkkivalot paalle.

M2-moduulin konfigurointi
Reachview 3 -sovellus- ja laiteohjelmistopaivitys

1. Lataa ja asenna Emlid ReachView 3 -sovellus Android- tai iPhone-matkapuhelimeesi

tai tablettiin.

2. Kun kaynnistat sovelluksen ensimmaista kertaa, sinun on paivitettava uusimpaan M2:n
laiteohjelmistoon (firmware). Voit tehda tdman seuraavasti: Poista mobiilidata kdytdsta Android-
puhelimissa ReachView 3:n kdyton aikana. Sinun on myds oltava jonkun Wifi-verkon sisall3, jota
seka puhelin ettd M2 kayttavat firmware-paivityksen aikana. Tasta on lisdohjeita taalla:
https://dimense.fi/site/assets/files/1268/firmware_pa_ivitys_ohjeet.pdf (patevat mydés M2:en
pdivitykseen).

3. Kaynnista Reach M2 -moduuli.

4. Mobiililaitteesi Wi-Fi-asetuksissa: muodosta yhteys M2:een siten, ettd M2 on Wifi-tukiasemana
("tavoitettavuus: ReachXX: XX"). Ensimmainen salasana on: emlidreach

5. Kaynnistad ReachView 3 -sovellus ja valitse M2-moduuli.

6. Lisda Wi-Fi-verkkosi kdytettavissa olevien verkkojen luetteloon valitsemalla +-symboli.

7. Anna Wi-Fi-verkkosi tiedot.

8. Kadynnistd M2-moduuli uudelleen.

9. Yhdista mobiililaitteesi uudelleen Wi-Fi-verkkoosi.

10. Pdivita ReachView-sovellus 3. M2-moduulilla on nyt paikallinen IP-osoite

(192.168.1.XXX)

11. Paivita ReachView 3 (M2-laiteohjelmisto paivitetdaan). Kdynnista M2 uudelleen, kun olet valmis.
12. Kaynnista ReachView 3 -sovellus uudelleen ja yhdista M2-moduuliin. Nyt voit katsoa
satelliittiyhteyden tila, ladata lokit ja tehda muutoksia M2:n kokoonpanoon.

M2:n asetukset

1. Siirry kohtaan REACHVIEW 3> RTK SETTINGS ja valitse GNSS SELECT -osiossa GPS, GLONASS
ja muut GNSS-jarjestelmat, jotka sopivat sinulle projektisi maantieteellisen sijainnin mukaan.
M2-versio seuraa GPS-, GLONASS-, GALILEO-, QZSS- ja BEIDOU-satelliittijarjestelmia. Data voidaan
tallentaa virkistystaajuudella 1 Hz, 5 Hz tai 10 Hz. Aseta drone-lennolle virkistystaajuudeksi 10 Hz.


https://dimense.fi/site/assets/files/1268/firmware_pa_ivitys_ohjeet.pdf
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_Kuva: GNSS-maaritysnaytto valituilla satelliiteilla ja
10 Hz:n taajuudella.

2. Siirry kohtaan REACHVIEW 3> LOGGING ja ota RAW DATA kaytt6on UBX:n avulla. On
suositeltavaa aktivoida automaattinen rekisterdinti (Autostart): UBX-rekisterdinti
kdynnistyy aina, kun moduuli kdynnistetdan onnistuneesti.
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3. Siirry kohtaan REACHVIEW 3> CAMERA CONTROL ja ota valokuva manuaalisesti.
Shoot-painike sijaitsee Mavic 2 drone -kaukosdatimessa. Kamerassa

TAPAHTUMAT: LAST TIME MARK -kentdn pitaisi paivittya talldin. Voit ottaa useita kuvia ja
tarkistaa aikaleiman sieppaus- ja rekisterdintijarjestelman oikean toiminnan.
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Kuva: Kameran ohjausnayttd, jossa anturi havaitsee

laukaisutapahtuman ajan.
Camera events

Last time mark: 2021/06/02 18:01:03.2
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Only works with GNSS satellites in view
for time synchronization. Event is
triggered by driving time mark pin down,
usually by a camera hot shoe. All event
marks are stored in the raw data log.

Topografiset mittauslennot

Ennen lentoa:

1. Ohjelmoi lentosuunnitelmasi lennonohjaussovelluksen ohjeiden mukaan

Kayta: DJI GS Pro, Pix4D, DroneDeploy, MapsMadeEasy tai muut.

2. Liitda aiemmin asennettu PPK KIT liittamalla Micro-USB Type C -liitin

dronille.

3. Kaynnista drone.

4. Odota, etta kaikki kolme valoa M2:ssa syttyvat: oranssi, sininen ja vihrea. Se kestaa noin
30 sekuntia odottaa sinista (Wifi) ja vihreaa (satelliitti) valoa.

5. Siind tapauksessa, ettd M2-moduuli ei kdynnisty kokonaan, kun drone on ensimmainen
paalla (vain oranssi valo palaa), toimi seuraavasti: irrota MicroUSB Type C -liitin ja liita se
uudelleen.



6. Yhdista M2:een Wi-Fin kautta (Katso osion kohta 6: M2-moduulin konfigurointi:

Reachview 3 -sovellus- ja laiteohjelmistopaivitys).

7. Ota tarvittaessa manuaalinen valokuva varmistaaksesi ajan oikean rekisterdintileiman
(KAMERAN TAPAHTUMAT: LAST TIME MARK).

www.mettatec.com

8. Jos M2 ei ole vield Autostart-kdynnistystilassa, kdaynnista tai varmista GNSS-tietojen kirjaamisen
aloitus. (RAW DATA / UBX) M2:lla.

9. Kun nama tarkistukset ja suositukset on tehty, voit jatkaa lentdamista

dronella ja ottaa kuvia.

TARKEA SUOSITUS: 0on suositeltavaa, etta jokaisen lentosuunnitelman lopussa

otetaan valokuva drone-kameralla, joka on silld hetkelld maatason ohjauspisteen ylapuolella (
kamera sijaitsee saman keskipisteen ylapuolella) kdayttamalla droonin Trigger-painiketta
kaukosaatimessa.

Lennon jdlkeen:

1. Poista UBX-lokin tallennus kaytosta jokaisen lennon lopussa Reachview 3 -sovelluksella.
Ennen kuin sammutat M2:n, odota lokin kasittelyn paattymista.

Huomautus: Varmista, ettd GNSS-tiedot (.UBX-tiedosto) on tallennettu oikein.

2. Lataa datalokit (RAW DATA LOGS - UBX) M2:sta. Voit tehda tdméan kohdassa

Reachview 3 -sovellus, paina latauspainikkeita kunkin lokin kohdalla REACHVIEW> -sovelluksessa
KIRJAUS-osio.

Etsi UBX-tiedosto mobiililaitteesi tiedostojarjestelmastd ja laheta se sahkopostitse. Ota se sitten
talteen PC-jatkokasittelya varten. UBX-tiedosto on .ZIP-kansiossa. Tallenna se ja pura se

kayttaa.

Lentoistunnon tuloksena ja oikean kasittelyn suorittamiseksi PPK:ssa sinun on

hankittava seuraavat tiedostot:

1. Droonilla otetut valokuvat

2. Jokaisen suoritetun lennon M2-moduulin RAW LOGS UBX-tiedosto

3. RAW LOGit (UBX tai RINEX)-tiedosto maassa sijaitsevasta GNSS-vastaanottimesta (tukiasema)
4. Luettelo ohjauspisteen koordinaateista

Nadiden tietojen avulla olet valmis kasittelemaan tietoja erilaisilla fotogrammetrisilla
ohjelmistovaihtoehdoilla.

Jalkikasittely — PPK

Lopullinen PPK (Post Processed Kinematic) -kartoitustyonkulku voidaan suorittaa kdayttamalla
seuraavia ohjelmistovaihtoehtoja. Jokaisella niista on omat vaiheensa kayttdjan valinnan mukaan.
Tama on luettelo prosessin jalkikasittelyssa tarvittavista ohjelmista niiden vaikeusasteen ja vaaditun
topografiatietamyksen mukaan:

1. Toposetter 2.0 Pro (kokeiluversio / osta)

2. REDtoolbox (kokeiluversio / osta)

3. RTKLIB (ilmainen ohjelma)

Kun tiedot on kasitelty, voit tuoda kuvasarjan mihin tahansa kartoitusohjelmistoon,

kuten Agisoft Metashape, DroneDeploy, Pix4D ja muut haluamansi.



