Machine Translated by Google

":” H"’Target Manuel d'utilisation du scanner SLAM série LS1

Y Hi-Target

Surveying the World, Mapping the Future

Révision du manuel

Hi-Target Surveying Instrument Co, Ltd.

Date de révision Niveau de révision Description

Décembre 2025 V1.0 Manuel d'utilisation de la série LS1




Machine Translated by Google

¢) Hi-Target

Manuel d'utilisation du scanner SLAM série LS1

Scanner SLAM série LS1

Manuel d'utilisation

> )

7




Machine Translated by Google

." r
" ’ ‘ ""-rarQGt Manuel d'utilisation du scanner SLAM série LS1

Contenu
Y o1 o PSSR 4
T INFOAUCTION ... 5
1.2 Caractéristiques dU ProdUILt .........c..eeeeiiire e e e e e e e e e s snae e e e sneneeenes 5
Description dU ProAUIL...........eiiiiie e e 6 2.1 Apercu de
(1K= T o] o 2= 14 =Y o7 = TSR 7 2.1.1 Description des
(o70] 191 00 17= 1 £ R 8 2.2 Fonctions de base de
'APPANEIL.......ce s 8
2.2.1 Installation de 12 PIle .....coeeiiiiiiiiiii e 8 2.2.2 Retrait de la
PIIE e 9 2.2.3 Fonctions des
DOULONS...... e 9
2.2.4 Fonctions des indicateurs LED ...........cccciiiiiiiiiiiii e 10
2.2.5 Transfert de dONNEES............ooui i 10
2.2.6 Chargement de 1a batterie...........cccueriiiieieee e 11 2.2.7 Mise a
jour du MICrolOGICIl........ooueiii e 11 2.2.8 Précautions
d'UtiliSatioN ..o 11 Utilisation

13 3.1 Connexion de

16 3.2 Création

17 3.3 Autres

.................................................................................................... 18 3.4 Configuration du service
20 3.5 Acquisition de
20 3.6 Finde

(o] o 1= =1 1] o 1SR 22 3.7 Téléchargement des données

de la tache




Machine Translated by Google

":" H"Target Manuel d'utilisation du scanner SLAM série LS1

Chapitre 1

Apercu

Ce chapitre contient :

- Introduction

- Caractéristiques du produit
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1.1 Introduction

Le scanner SLAM LS1 est un systéme de mesure laser tridimensionnel de haute précision et hautement intégré. Il permet la
prévisualisation en temps réel et I'acquisition de données. Le systéme intégre un capteur LiDAR haute performance, des caméras,
une carte de positionnement GNSS, un module de navigation inertielle (IMU), une batterie longue durée et plusieurs modules de
communication. Grace a I'application mobile Hi-SLAM, les utilisateurs peuvent démarrer rapidement leurs opérations de levé. Ce
systeme est adapté a des applications telles que le relevé de batiments, la mesure de volumes et les taches d'acquisition de

données 3D connexes.

1.2 Caractéristiques du produit

*» Conception tout-en-un intégrée avec GNSS, LIDAR, caméras et centrale inertielle intégrés

« Sortie directe des résultats de coordonnées géoréférencées

» Génération en temps réel d'un nuage de points complet grace a la technologie de fusion LiDAR-vision
« Forte densité de nuages de points et rendu des couleurs précis

« Retour d'information visuel sur la précision grace a une carte thermique de précision en temps réel et des voyants lumineux

synchronisés
« Batterie longue durée permettant jusqu'a 2 heures d'autonomie en fonctionnement sur une large zone

« Adaptabilité a de multiples plateformes et a toutes les situations, prenant en charge les modes d'acquisition sac a dos, portable,

embarqué et aéroporté
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Chapitre 2

Description du produit

Ce chapitre contient :

- Apercu de l'apparence

- Fonctions de base de I'appareil
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2.1 Apercgu de l'apparence

Le systeme se compose de trois parties principales : I'unité principale, le bloc-batterie et la base de
montage avec vis de fixation.

3_4ﬁ
 pa— _ 1

Figure 2-1 Vue d'ensemble tridimensionnelle
1 — Unité principale 2 — Bloc-batterie 3 — Base de montage 4 — Vis de fixation

Figure 2-2 Interfaces et composants du dispositif
1 — Caméra visuelle, 2 — Port pour antenne GNSS externe, 3 — Alimentation et acquisition SLAM
Bouton 4 — Bouton de vérification du niveau de batterie, Bouton 5 — Indicateur de niveau de batterie, Bouton 6 — Interface NFC,

7 — Emplacement pour carte SIM externe, 8 — Interface de transfert de données de type C
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2.1.1 Description du composant

» Caméra visuelle : Capture des images des vues gauche, avant et droite pour un apergu en temps réel et la colorisation du

nuage de points.

* Port pour antenne GNSS externe : Permet de connecter une antenne GNSS externe en vol.

ou en modes embarqués.

* Bouton d'alimentation et d'acquisition SLAM : Permet d'allumer/d'éteindre I'appareil et de démarrer ou d'arréter I'acquisition

de données SLAM.
* Bouton de vérification du niveau de batterie : Permet de vérifier le niveau de batterie restant.
« Indicateur de niveau de batterie : Affiche la capacité restante de la batterie.

* Interface NFC : Utilisée pour une connexion rapide entre I'appareil et I'application mobile Hi-SLAM.

* Emplacement pour carte SIM externe : Permet d’insérer une carte SIM pour assurer la connectivité réseau.
* Interface de transfert de données de type C : utilisée pour le téléchargement des données brutes et la mise a jour du firmware.

Note:

Pendant le fonctionnement, assurez-vous que les protections sont correctement installées afin de garantir une protection

contre l'eau et la poussiére.

2.2 Fonctions de base de l'appareil

2.2.1 Installation de la batterie
1. Ouvrez le levier de verrouillage de la batterie sur I'unité principale (zone marquée en rouge sur la figure 2-3, a gauche).
2. Appuyez sur le bouton de déverrouillage de sécurité (zone marquée en rouge sur la figure 2-3, a droite).

3. Insérez le bloc-batterie dans la partie inférieure de I'appareil le long du rail de guidage jusqu'a ce qu'il soit complétement

en place.

4. Repoussez le levier de verrouillage pour fixer la batterie et terminer l'installation.
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Figure 2-3 Installation de la batterie

2.2.2 Retrait de la batterie

1. Ouvrez le levier de verrouillage de la batterie tout en appuyant sur le bouton de déverrouillage de sécurité.

2. Tirez le bloc-batterie vers I'extérieur le long du rail de guidage dans la direction opposée.

Remarques :

1. Lors de l'installation ou du retrait de la batterie, assurez-vous que I'appareil se trouve dans une position sdre afin d'éviter toute
chute accidentelle.

2. La batterie doit étre verrouillée avant utilisation. Une batterie non verrouillée peut entrainer la chute de I'appareil ou I'affichage
d'un état de batterie anormal.

2.2.3 Fonctions des boutons

Fonction Opération Etat de 'appareil

Le voyant du bouton s'allume en vert. Le voyant de précision

i i clignote en rouge puis en jaune. L'appareil passe en mode veille.
Mise sous tension Appuyez brievement pendant 1 seconde

En mode veille ou SLAM, maintenez le bouton enfoncé pendant

plus de 6 secondes. Lorsque le voyant de précision devient

. . Maintenir une pression prolongée pendant . X N L. e
Mise hors tension P P geep jaune fixe, relachez le bouton. Le voyant de précision s'éteint,

plus de 6 secondes
indiquant que I'arrét est terminé.

Lorsque le voyant de précision clignote en jaune, double-cliquez

Lancer la numérisation Pouble-cliquez pour démarrer l'acquisition de données SLAM.

Pendant I'acquisition de données SLAM, double-cliquez pour

Arréter I'analyse Doublg-cliquez N - i
arréter 'acquisition de données SLAM.
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Type LED Statut Description
Indicateur de bouton Vert ON L'appareil est allumé et fonctionne normalement.
(Indicateur d'état)
DESACTIVE L'appareil est hors tension.
R Précision médiocre, erreur de positionnement supérieure
ouge
a10cm.
Jaune Précision modérée, erreur de positionnement comprise
entre 6 et 10 cm.
Vert Bonne précision, erreur de positionnement inférieure a 5

cm.

Indicateur de précision
Clignotement rouge a 1 Hz

L'appareil s'allume. L'acquisition SLAM n'est pas

autorisée.

Clignotement vert a 1 Hz

Début ou fin de I'acquisition SLAM

processus.

Clignotement jaune a 1 Hz

L'appareil est prét. L'acquisition SLAM peut démarrer.

DESACTIVE

L'appareil est hors tension.

2.2.5 Transfert de données

Utilisez le cable de données USB fourni pour connecter I'appareil a un ordinateur via un port USB 3.0.

Lorsque l'ordinateur reconnait le lecteur « statique », ouvrez-le et copiez les fichiers de projet correspondants.

update (K:)

.y 0.99 GB ], # 0.99 GB

» static (L) » slam

N

i

¥

2025-09-05 11-45
2025-09-20 12-33
2025-09-25-15-40
2025-10-09-10-50
2025-10-14-11-33

static (L:)

- 610 GB T]FH, #t 902 GB
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Note:

La vitesse de transfert des données dépend de l'interface de I'ordinateur et du support de stockage. Il est
recommandé d'utiliser un SSD USB 3.0 pour un transfert de données plus rapide.

2.2.6 Charge de la batterie

Utilisez I'adaptateur secteur fourni pour charger la batterie. Les voyants clignotants indiquent la charge, et le niveau affiché

indique la capacité actuelle de la batterie.

Remarques :

1. Il est recommandé de charger la batterie séparément ou de charger l'appareil lorsqu'il est éteint. Sinon, la charge risque
de ne pas se terminer.
2. Lorsque I'appareil n'est pas utilisé, il est recommandé de retirer la batterie pour le rangement.

Mise a jour du firmware 2.2.7

1. Mise a niveau locale :

Connectez l'appareil éteint a un ordinateur a I'aide du cable USB fourni. Une fois le lecteur de mise a jour reconnu, copiez-y
le package de mise a jour du firmware.
Mettez I'appareil sous tension pour lancer la mise a jour. L'état de la mise a jour est indiqué par les voyants de précision et

des boutons. Une fois que les voyants ont terminé leur séquence de clignotement, la mise a jour est terminée.

2. Mise a niveau a distance :

Lorsqu'une nouvelle version du micrologiciel est disponible, connectez I'appareil via I'application mobile Hi-SLAM. L'application

affichera une notification de mise a jour. Suivez les instructions a I'écran pour terminer la mise a jour.

Remarques :

1. Ne mettez pas I'appareil hors tension pendant la mise a jour du micrologiciel. Une coupure de courant forcée peut
endommager l'appareil.
2. Pour garantir la fiabilité de la mise a niveau, maintenez le niveau de la batterie au-dessus de 20 % avant la mise a niveau.

2.2.8 Précautions d'utilisation

1. Le systéme de mesure LiDAR 3D SLAM est un instrument de topographie de précision.

Une chute ou un choc violent peuvent causer des dommages et affecter la précision.

2. Assurez-vous que le capteur LiDAR tourne librement et que le LiDAR et les caméras ne sont pas obstrués pendant le

fonctionnement.
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3. L'initialisation doit étre effectuée sur une surface stable et plane, face a des objets complexes tels que des batiments.

Evitez les véhicules en mouvement, les foules et les espaces ouverts.

4. L'utilisation du support de montage fourni contribue a garantir la précision de l'initialisation. Un sol irrégulier peut

provoquer des vibrations de I'appareil et augmenter I'épaisseur du tracé.

5. Evitez toute rotation rapide ou secousse excessive pendant le fonctionnement, car cela pourrait réduire la précision de

la cartographie ou entrainer une défaillance de celle-ci.

6. Cet appareil posséde un indice de protection IP54. Ne I'utilisez pas dans des environnements dont le niveau de protection
est supérieur a celui indiqué. Nettoyez I'appareil avec un chiffon doux et sec. Veillez a ce que les lentilles du LIDAR et de

la caméra restent propres et ne les touchez pas directement.

7. Ne pas obstruer les zones de dissipation de chaleur pendant le fonctionnement. Une obstruction importante peut réduire

I'efficacité du refroidissement et provoquer un arrét automatique.
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Chapitre 3

Fonctionnement rapide

Ce chapitre contient :
- Connexion de I'appareil
- Création de projet

- Autres paramétres

- Configuration du service CORS

Manuel d'utilisation du scanner SLAM série LS1
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3.1 Connexion de l'appareil

3.1.1 Premiére connexion

Lors de la premiére connexion de I'application mobile Hi-SLAM au systéme de mesure LiDAR 3D
SLAM, ouvrez l'application Hi-SLAM et accédez a la page [Connecter un appareil]. Appuyez sur
[Connecter un appareil]. Un message vous demandera d'activer le Wi-Fi. Sélectionnez [Confirmer].
Lorsque I'on vous invite a autoriser Hi-SLAM a accéder aux informations de localisation, sélectionnez
[Autoriser]. Sélectionnez I'appareil a connecter (nommé « SLAM_Device ID »), appuyez dessus et
confirmez [Connecter]. La page affichera a nouveau l'interface de connexion et I'état passera de

[Connecter un appareil] a [Connexion en cours...] jusqu'a ce que la connexion soit établie.

Hi-SLAM

Alert

Enable WiFi?

Confirm Cancel

%onnect Device
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@

Device Connected

SLAM LS1

= 55%

Battery Level (
0 Good \

Network Status

= SLAM_17100030 &

297.41ce

Free Space

None
CORS Service &

Cancel
Collect

Home

Figure 3-1 Premiére connexion de l'appareil
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3.1.2 Reconnexion

Si I'application mobile Hi-SLAM s'est déja connectée au systéme de mesure LiDAR 3D SLAM, ouvrez
I'application Hi-SLAM et accédez a la page [Connecter un appareil]. Faites glisser votre doigt vers la
gauche ou la droite pour sélectionner I'appareil a connecter, puis appuyez sur [Connecter un appareil].
L'état de I'appareil passera a [Connexion...] jusqu'a ce que la connexion soit terminée.

Add Device

Hi-SLAM

Serial Number
SLAM_17100030

‘ ‘Connect Device

Figure 3-2 Reconnexion de I'appareil

3.1.3 Ajout d'un nouveau périphérique

Pour ajouter un nouvel appareil, ouvrez I'application Hi-SLAM et accédez a la page [Connecter un
appareil]. Appuyez sur [Ajouter un appareil] en haut a droite. Sélectionnez I'appareil a connecter et
appuyez de nouveau sur [Connecter un appareil]. L'état de I'appareil affichera [Connexion en cours...]
jusqu'a ce que la connexion soit établie.
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Device Connected

= SLAM_17100030 &

Cancel
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| Add Device

Hi-SLAM

Serial Number
SLAM_17100030

C'Connect Device

Figure 3-3 Ajouter un nouveau périphérique

3.2 Création de projet

Une fois I'application mobile Hi-SLAM connectée en Wi-Fi au systéme de mesure LiDAR 3D SLAM,

accédez a l'interface de contréle Hi-SLAM et appuyez sur [Projets] pour ouvrir le module de gestion des

projets. Le projet par défaut est « Démo ». Appuyez sur [Nouveau projet], configurez les parameétres du

projet, puis appuyez sur [Confirmer] pour terminer sa création.

Remarque : Une fois un projet créé, toutes les opérations doivent étre effectuées au sein de ce projet.

En mode SLAM, les paramétres de coordonnées ne peuvent pas étre modifiés.
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< New Project
Projects New Project

Project Name
Current Project
2025-12-25-14-31
Demo

Reference Ellipsoid

WGS 1984
All Projects

Central Meridian

g ol 114:00:00.00000E

e 5 Operation Mode
20250830-094733
Handheld
20250828-110430

Antenna Mode

Built-in Antenna
20250828-110228

20250809-151334

[ Confirm

Projects

Figure 3-4 Création de projet

3.3 Autres paramétres

Une fois I'application mobile Hi-SLAM connectée en Wi-Fi au systéme de mesure LiDAR 3D SLAM,
accédez a l'interface de controle Hi-SLAM et rendez-vous sur la page [Mes appareils]. Appuyez sur
[Parametres] pour configurer les options des systémes satellites, du réseau, du nuage de points et de
la caméra panoramique. Appuyez sur [Mise a jour] pour consulter la version du logiciel. Appuyez sur
[Code d'enregistrement] pour vérifier la validité de I'enregistrement de I'appareil.
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{ Settings { Satellite System

BEIDOU
Satellite System GALILEO
Net GLONASS @ & Settings
Point Cloud 9 ©) Update
External Camera y & Log

& Registration Code

About

i Confirm

< Registration Code < Point Cloud < Update

”?! App

Current App Version V 14.0

Export Density

80%
17100030 Latest App Version V 1.4.0

& Firmware

Current Firmware Version V 1.0.9

Enter Registration Code — Scan

& System

Current System Version V1.0.5

' Register

' Confirm

Figure 3-5 Autres paramétres

19
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3.4 Configuration du service CORS

Une fois la connexion Wi-Fi établie entre I'application mobile Hi-SLAM et le systéme de mesure LiDAR
3D SLAM, accédez a l'interface principale de I'application Hi-SLAM et appuyez sur [Service CORS]. Sur
la page de configuration du service CORS, sélectionnez le service appropri€, configurez correctement

les parametres et appuyez sur [Confirmer] pour terminer la configuration réseau.

ézﬁ < Settings

SLAM LS1

Third-Party CORS

QO Save Record
= 55%

Battery Level ( = SERvEr
] Good \

Network Status

@ 297416

Free Space

Source Node

® None

CORS Service &

( Collect O Datum Transformation(RTCM1021/1022)
O Grid Correction(RTCM1023/1024)

O Projection(RTCM1025/1026/1027)

! Confirm

Figure 3-6 Configuration du service CORS

3.5 Acquisition de données

Aprés avoir créé le projet, configuré les autres parametres et le service CORS, accédez a l'interface
principale de I'application Hi-SLAM et appuyez sur [Collecte] pour accéder a la page d'acquisition de
données. Placez le systéme de mesure LIiDAR 3D SLAM horizontalement sur une surface plane et
stable, et assurez-vous qu'il reste immobile. Appuyez sur le bouton situé dans la barre d'outils a droite de
la page d'acquisition pour créer une tache. Saisissez un nom pour la tache afin de la finaliser. Appuyez
sur [Démarrer] pour lancer l'initialisation. Patientez jusqu'a la fin de la préparation du systéme. Lorsque

le nuage de points apparait sur la page d'acquisition, l'acquisition des données SLAM commence.
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(;} _ % None f?{GB Free [ 85%

Create Task

20251225144624

577GB Free
¥, None = [ 85%

21
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oS 27.88m () 0.00m/s 48 None [o] 2% 7 [} ss%

N

Figure 3-7 Acquisition de données

3.6 Fin de I'opération
Pendant I'acquisition des données, appuyez sur le bouton situé dans la barre d'outils a droite de la page d'acquisition.

L'application affichera un message du type « Enregistrement de la tache, 88 %... ». Veuillez patienter jusqu'a la fin

de I'enregistrement. Une fois celui-ci terminé, vous pourrez prévisualiser le nuage de points.

Alert

End Collection?

Confirm Cancel
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Task Saved, Export data ... 44%

Alert

Export Finished

l Confirm

Figure 3-8 Opération finale

Note:
Pour obtenir des instructions détaillées sur I'utilisation de I'application mobile Hi-SLAM, veuillez consulter le site

Web officiel de Hi-Target et accéder a « Service Center » — « Téléchargements » pour trouver le manuel
d'utilisation du logiciel Hi-SLAM.

3.7 Téléchargement des données d'emploi
Utilisez le cable USB fourni pour connecter I'appareil a un ordinateur via une interface USB 3.0, que I'appareil soit

allumé ou éteint. Lorsque I'ordinateur reconnait le lecteur de stockage nommé « static », ouvrez le dossier de projet

correspondant et copiez les données de la tache.
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update (K:) static (L)
=
) 0.99 GB T, it 0.99 GB ™ 510 G TH, 9202 GB

» static (L) » slam

~

EFfr X EEE E- i) T
2025-09-05 11-45 2025/9/28 16:05 prg =
2025-09-20 12-33 2025/9/30 9:31 iE=
2025-09-25-15-40 2025/9/25 15:41 prg - o
2025-10-09-10-50 2025/10/9 16:26 iE=
2025-10-14-11-33 2025/10/20 14:32 g
2025-10-20-15-38 2025/10/20 15:3 pvy = =
2025-10-29-10-12 2025/10/29 11:09 =
Note:

La vitesse de transfert des données dépend de l'interface de l'ordinateur et du périphérique de stockage. Il est
recommandé d'utiliser un SSD USB 3.0 pour la copie des données.

3.8 Traitement des données

Les données collectées par le systéme de mesure LIiDAR 3D SLAM peuvent étre traitées a I'aide du logiciel
de post-traitement Hi-LiDAR de Hi-Target. Ouvrez le logiciel Hi-LiDAR et cliquez sur [Fichier] pour créer un
nouveau projet. Une fois le projet créé, cliquez sur [Traitement SLAM] pour accéder a l'interface de

configuration du traitement du nuage de points.

Complétez les paramétres de configuration requis et cliquez sur [Démarrer]. Attendez la fin du traitement.
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- & x
Flef  Arcraft  SLAM | Process Termsin  Engineering Apglications  Architectural Mound  Draw  Mesh modeling 30 Gaussianmodeling  View  Tools  Layout  Help 9 & sye
g1 O W ¥ w ‘s B & 2 = il =] c v 0 & L2 = ® B
5 Coloring Dencising Manual | Collection Image = Export Related Control Accuracy ~ Earthwork | Enable Trajectory Draw Crop | Point T Render b y o Generate
” dencising  Point  Survey Points Inspection | Cakculations . Cropping  Polygon Selection Teajector DOM

Combination project

& 5

AEInEmen )

B create combine Project

Project Name | Test

Data Directory Dy/AAAATestData/Test

fAarBBEe &T=":

Information Output & x

M\i-ry(iﬂel.objmwa View Contro: 1]2 | a.\4| Restore frame0/0

- L x
Fle  Aircraft  SLAM | Process Terain Engineering Applications  Architectural Mound  Draw  Mesh modeling 30 Gaussian modeling  View Tools layout Help @ - sty
&z 0 ¥ ¥ uw R oe - | 2 ey n & & Z @ B
SLAM  Sampling Coloring Dencising Manual  Collection Image Export Related Control Accuracy  Earthwork = Enable Trajectory Draw Crop | Point  Trajeciory Renderby  Exportby  Quit  Generate
Processing Points Align denoising Point  Survey Paints Inspection  Calculations . Cropping Polygon Selection Ma, Trajectory Trajectory Crop DOM
Combiration project Viewl- Focus3D , Height = x

SO EInMlsic BB suam Processing
Project Test
| SLAM Project AAAATestDats
v @ TaskTest

@ 7 Point Cloud lidar 20251027 0912(

B [ Collection Point point_data.csv

Project Name | AAAATestData
Task Name Test
Control Point Edit
Operation mode | Handheld
Procedure

¥l GNSS

B naBe A

Solution Method () RTK @ PPK | Build-inRTCM -

o Applied 1o all projects and all tasks
IE | Dynamis t Filter
] I Denoising
@& Denciting Level: O Low ® Middle ' High
» I Smoathing
5 1 Paint Cloud Colering
EL) # outdoor indoor
= I Generate photos and photo POS
&
R Output
- Point cloud format & HLZ 4.0 - Zias (12 -
Float [ Solve all projects ‘ 8 x
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Note:
Pour obtenir des instructions détaillées sur |'utilisation du logiciel de post-traitement Hi-LiDAR, veuillez

consulter le site Web officiel de Hi-Target et accéder a « Service Center » — « Téléchargements » pour

trouver le manuel d'utilisation du logiciel Hi-LiDAR et suivre les instructions fournies.




