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KAPITEL 1

Einleitung

1.1 VORWORT
Sehr geehrte Kundin, sehr geehrter Kunde,

alle Ingenieure sowie die Mitarbeiter aus Vertrieb, Schulung und Support der OKM GmbH bedanken sich bei
Ihnen fir den Kauf des Rover UC.

Der Detektor Rover UC arbeitet nach dem Prinzip der elektromagnetischen Signaturerkennung (EMSR)].
Neben der Detektion metallischer Objekte kann das Gerat auch natirliche Gegebenheiten im Boden
erkennen, etwa Gesteinsschichten, Hohlraume, Klifte, Verwerfungen, Grundwasser und andere
nichtmetallische Objekte. Damit eignet sich das Gerat besonders fir die Ortung von Grabkammern, Schatzen,

verlegten Versorgungsleitungen, Tanks und Ahnlichem.

Der Rover UC kann vergrabene Objekte in verschiedenen Strukturen und Behaltnissen zerstorungsfrei orten,
dokumentieren und analysieren, ohne dass das Gelande aufgegraben werden muss. Der Einsatz von EMSR ist
besonders dort von Vorteil, wo eine Detektion notwendig und eine Ausgrabung nicht mdglich ist. Dank der

intuitiven und flexiblen Handhabung liefert der Rover UC einfach und schnell reproduzierbare Ergebnisse.

Mit unserem Team von Spezialisten garantieren wir, dass unsere Produkte regelmafig kontrolliert werden.
Unsere Spezialisten arbeiten daran, neue Entwicklungen im Sinne weiterer Qualitatsverbesserungen fir
Sie umzusetzen.

Mit dem Kauf oder der Nutzung unserer Produkte konnen wir nicht garantieren, dass Sie bei lhrer Suche
erfolgreich sind und einen Fund machen. Die Erkennung verborgener und vergrabener Objekte hangt von
einer Vielzahl von Faktoren ab. Wie Sie vielleicht wissen, gibt es weltweit unterschiedliche Bodenarten mit
unterschiedlich starker natiirlicher Dampfung. Wechselnde Bodeneigenschaften kdnnen die Messergebnisse
beeintrachtigen und verandern. Gebiete mit sehr viel Grundwasser, wechselnden Tonen, Sanden und nassen
Boden erschweren das Scannen und konnen die maximale Ortungstiefe des Gerats verringern, unabhangig
von Hersteller oder Modell.

Weitere Informationen dazu, wo dieses Gerat bereits eingesetzt wurde, finden Sie auf unserer Website. Unsere
Gerate werden standig getestet. Verbesserungen und Upgrades sind auf unserer Website aufgefihrt.

Unser Unternehmen muss seine Entwicklungen und alle Erkenntnisse aus den Phasen ,Forschung und
Entwicklung” unserer Technologie schiitzen. Wir bemihen uns, im gegebenen Rahmen von Gesetzgebung,
Patenten und Markeneintragungen zu bleiben.
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Bitte nehmen Sie sich Zeit, diese Bedienungsanleitung zu lesen und sich mit Bedienung, Funktionsweise und
Einsatz des Rover UC vertraut zu machen. Wir bieten auch Schulungen fir OKM Gerate an unserem
Firmensitz und vor Ort an. Fir Unterstitzung und Support pflegen wir ein weltweites Handlernetz. Weitere
Informationen finden Sie auf unserer Website www.okmdetectors.com.

1.2 WICHTIGE HINWEISE

Lesen Sie diese Bedienungsanleitung sorgfaltig, bevor Sie den Rover UC und sein Zubehdor verwenden. Die
Anleitung erklart die Verwendung des Detektors und weist auf mogliche Gefahrenquellen hin, bei denen
Vorsicht geboten ist.

Der Rover UC und sein Zubehdr dienen der Analyse, Dokumentation und Detektion von Anomalien und
Storungen im Untergrund. Die aufgezeichneten Daten der Bodenstruktur werden an einen Computer
Ubertragen und dort mit unserer eigenen Software grafisch dargestellt. Zusatzliche Hinweise zur Software
sind zu beachten. Bitte lesen Sie die Dokumentation zu Visualizer 3D Studio!

1.2.1 Allgemeine Hinweise

Der Rover UC ist ein elektronisches Gerat und muss wie jedes elektronische Gerat mit Vorsicht und Sorgfalt
behandelt werden. Werden die angegebenen Sicherheitshinweise nicht beachtet oder wird das Gerat fir
andere als die vorgesehenen Zwecke verwendet, kann dies zur Beschadigung oder Zerstorung der Elektronik
und/oder des Zubehors oder angeschlossener Komponenten fiihren. Das Gerat besitzt ein eingebautes
Manipulationsschutzmodul, das die Einheit zerstort, wenn sie unsachgemaf geoffnet wird. Im Inneren des

Gerats befinden sich keine vom Anwender zu wartenden Teile.

1.2.2 Mogliche Gesundheitsgefahren

Bei bestimmungsgemaflem Gebrauch geht von diesem Gerat in der Regel keine Gesundheitsgefahr aus. Nach
aktuellem wissenschaftlichem Kenntnisstand sind die hochfrequenten Signale aufgrund ihrer geringen

Leistung fir den menschlichen Korper nicht schadlich.

1.2.3 Umgebung

Wenn Sie das Gerat von einem kalten an einen warmeren Ort bringen, achten Sie auf Kondenswasser.
Nehmen Sie das Gerat erst in Betrieb, wenn eventuell entstandenes Kondenswasser verdunstet ist. Das Gerat

ist nicht wetterfest, Wasser oder Kondenswasser kdnnen es zerstoren.

Meiden Sie starke Magnetfelder, wie sie in der Nahe grof3er Elektromotoren oder ungeschirmter Lautsprecher
auftreten konnen. Verwenden Sie das Gerat maoglichst nicht im Umkreis von 50 Metern (150 ft) um

solche Anlagen.

Metallische Gegenstande auf dem Boden wie Dosen, Blech, Nagel, Schrauben oder Schutt konnen lhre
Scandaten beeinflussen und zu verfalschten Ergebnissen fihren. Auerdem empfiehlt es sich, alle
metallischen Gegenstande wie Mobiltelefone, Schliissel, Schmuck usw. abzulegen. Tragen Sie keine Schuhe

mit Stahlkappen.
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1.2.4 Spannung

Die Spannungsversorgung darf den angegebenen Wertebereich nicht verlassen. Verwenden Sie nur
zugelassene Ladegerate, die im Lieferumfang enthalten sind.

1.2.5 Datensicherheit
Datenfehler konnen auftreten, wenn:

¢ die Reichweite des Sendemoduls iUiberschritten wurde,
e die Spannungsversorgung des Gerats oder die Akkus zu schwach sind,
e das Gerat zu nah an Geraten betrieben wird, die Storungen aussenden, oder

e atmospharische Bedingungen (Gewitter, Blitze usw.) vorliegen.

1.3 WARTUNG UND PFLEGE

In diesem Abschnitt erfahren Sie, wie Sie Ihr Messgerat mit allem mitgelieferten Zubehdr pflegen, damit es

lange in gutem Zustand bleibt und gute Messergebnisse liefert.
Die folgende Liste zeigt, was Sie unbedingt vermeiden sollten:

e eindringendes Wasser

e starke Verschmutzung und Staubablagerungen
* harte Stofle

e starke Magnetfelder

* hohe und lang anhaltende Hitzeeinwirkung

Reinigen Sie |hr Gerat mit einem sauberen, trockenen und weichen Tuch. Um Schaden zu vermeiden, sollten

Sie Gerat und Zubehor stets angemessen transportieren.

Stellen Sie vor dem Einsatz lhres Rover UC sicher, dass alle Akkus vollstandig geladen sind.

Verwenden Sie zum Laden des internen Akkus nur das zugelassene Ladegerat aus
dem Lieferumfang.

1.4 EXPLOSIONSGEFAHR BEIM AUSGRABEN

Leider haben die beiden letzten Weltkriege und andere regionale Konflikte den Boden an vielen Orten der Welt
zu einem potenziell explosiven Schrotthaufen gemacht. Viele dieser tddlichen Relikte liegen noch im Boden.
Fangen Sie nicht wild an zu graben und zu hacken, wenn |hr Gerat das Signal eines Metallstiicks anzeigt.
Erstens konnten Sie einem wirklich seltenen Fund irreparablen Schaden zufligen, und zweitens besteht die
Maglichkeit, dass das Objekt ,beleidigt” reagiert und zuriickschlagt.
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Achten Sie auf die Farbe des Bodens nahe der Oberflache. Eine rote oder rotliche Farbung des Bodens weist
auf Rostspuren hin. Bei den Funden selbst sollten Sie unbedingt auf ihre Form achten. Gebogene oder runde
Gegenstande sollten ein Alarmsignal sein, besonders wenn Knopfe, Ringe oder kleine Stifte zu erkennen sind.
Dasselbe gilt fir erkennbare Munition, Patronen und Granaten. Lassen Sie Munition liegen, wo sie ist,
berthren Sie sie nicht und nehmen Sie vor allem nichts davon mit nach Hause. Kriegsgerat war mit
Kippzindern, Saureziindern und Kugelziindern ausgestattet. Diese Bauteile sind im Laufe der Zeit verrostet,
und schon die kleinste Bewegung kann dazu fiihren, dass Teile davon brechen und auslosen. Selbst scheinbar
harmlose Gegenstande wie Patronen oder grof3e Munition sind alles andere als harmlos.

Wird ein solches Objekt bewegt, kdnnen Kristalle Reibung erzeugen und eine Explosion ausldsen. Wenn Sie
auf solche Relikte stoBen, markieren Sie die Stelle und melden Sie den Fund unbedingt der Polizei. Solche
Objekte stellen immer eine Gefahr fur das Leben von Wanderern, Spaziergangern, Landwirten, Kindern und
Tieren dar.

1.5 PFLEGE UND GEBRAUCH

Der Rover UC ist ein robustes Gerat, aber er ist nicht fir unsachgeméafe Behandlung ausgelegt. Bei der
Pflege Ihres Bodenscanners sollten Sie einige wichtige Gebote und Verbote beachten:

e Verwenden Sie das Gerat NICHT, um Bische zu entfernen, Flachen durch wildes Schwingen zu ebnen oder
Steine loszuhebeln.

e Lassen Sie das Gerat NICHT ins Wasser fallen und verwenden Sie es NICHT bei Regen oder Nasse.

e Lassen Sie es NICHT nachts im Freien liegen, wo sich Tau darauf bilden kann.

e Lagern Sie es NICHT an Orten, die sehr heif3 werden kdnnen.

e Lassen Sie es NICHT im Kofferraum eines Autos liegen, in dem hohe Temperaturen entstehen konnen.

e Sprihen Sie KEINE Schmiermittel, Reinigungsmittel, Losungsmittel, Dichtstoffe oder andere Chemikalien
in oder auf die elektronischen Teile, Schalter oder Bedienelemente.

e Versuchen Sie NICHT, die Elektronik des Detektors zu verandern oder zu reparieren, da dadurch die
Gewahrleistung erlischt.

* Reinigen Sie |hr Gerat mit einem weichen, trockenen oder leicht feuchten Tuch, um Staub und Riickstande
des letzten Einsatzes zu entfernen.

e Verwenden Sie das Gerat innerhalb der vorgesehenen Betriebsbedingungen.

Die Gewahrleistung erstreckt sich nicht auf Schaden durch Unfall, Vernachlassigung
oder Missbrauch.
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1.6 SCHUTZ IHRER INVESTITION

Haufig sind Detektoranwender enttauscht, wenn ihr neuer Detektor immer schlechter reagiert und scheinbar
etwas von seiner urspringlichen Spitzenleistung verloren hat. Sie konnen dem vorbeugen, wenn Sie die
folgenden grundlegenden Pflege- und Schutzhinweise beachten:

e Betreiben Sie Ihren Detektor genau so, wie in dieser Bedienungsanleitung empfohlen.

e Verwenden Sie nur zugelassene OKM Ladegerate.

e Schlagen Sie die Sonde nicht gegen harte, feste Gegenstande und Oberflachen.

* Halten Sie die Sonde leicht iber dem Boden, besonders auf Kies oder hartem, steinigem Untergrund.

e Wenn Sie in oder an Gewassern arbeiten oder Regen maoglich ist, schitzen Sie das Gehause mit einer
wetterfesten Schutzhiille oder einem Kunststoffbeutel. Achten Sie darauf, dass es ..atmen” kann, damit
sich im Inneren kein Kondenswasser bildet.

* Reinigen Sie den Detektor nach jedem Einsatz mit einem weichen Tuch, um Staub, Feuchtigkeit und andere
Verunreinigungen zu entfernen.

e Wenn Sie den Detektor bei heiBlem Wetter im Auto transportieren, legen Sie ihn moglichst in den Fuflraum
des Fahrgastraums. Der Schutzkoffer bietet zusatzlichen Schutz. Lassen Sie den Detektor keinesfalls
ungeschitzt im Kofferraum oder auf der Ladeflache eines Pick-ups umherrollen.

e Schitzen Sie Ihren Detektor bei der Lagerung vor Staub, Feuchtigkeit und extremen Temperaturen.

» Verwenden Sie fur den Versand den robusten Originalbehalter (Schutzkoffer) und polstern Sie alle Teile
ausreichend.

e Behandeln Sie Ihren Detektor wie jedes empfindliche elektronische Messgerat. Er ist zwar fur die
Anforderungen einer normalen Schatzsuche ausgelegt, eine sorgfaltige Pflege ist aber unerlasslich.
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KAPITEL 2

Technische Daten

Die technischen Daten sind Durchschnittswerte. Wahrend des Betriebs sind geringe Abweichungen maglich.

2.1 TELESKOPSONDE

Abmessungen (L x B x H)
Gewicht
Eingangsspannung [max.)
Ladezeit

Betriebszeit

CPU

Display

Abtastrate
Messauflosung
Verbindung
Betriebstemperatur
Lagertemperatur
Luftfeuchtigkeit
Technologie
Sensortechnologie
Kompass

Schrittzahler

Wasserdicht

670 - 1380 x 65 x 80 mm
0,5 kg

5VDC,2A
3hbei10-30°C
ca.48h

Cortex-M0+, 24 MHz
LCD, 80 x 160 Pixel

240 Werte / Sekunde

15 bit

Bluetooth 5.2, max. Entfernung 8 m
-5-60°C

-10-70°C

5%-75%

GST, EMSR

SCMI-15-D

Ja

Ja

Nein

2.2 DRAHTLOSE DATENUBERTRAGUNG

Technologie
Frequenzbereich

Max. Ubertragungsrate
Empfangsempfindlichkeit

Max. Reichweite

Kl-generierte Ubersetzung
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KAPITEL 3

Bedienelemente

In diesem Abschnitt erfahren Sie mehr tber die grundlegende Verwendung aller Bedienelemente dieses

Messgerats. Alle Anschlisse, Ein- und Ausgange werden ausfihrlich erklart.

Teleskop-
sonde

Smartwatch
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3.1 TELESKOPSONDE

Minidisplay

Taste
mit LED

Teleskop-
stab

LED

USB-C-
Ladebuchse

Taste mit LED: Mit der Taste schalten Sie den Detektor ein und aus und steuern die verschiedenen Vorgange.
Je nach aktivierter Funktion steuert diese Taste weitere Funktionen, die in den jeweiligen Kapiteln ausfihrlich
erklart werden.

Driicken Sie die Taste, um das Gerat einzuschalten. Die LED der Taste leuchtet griin. Zusatzlich zeigt das
Minidisplay Informationen zu Akkustand, Schrittzahler und Kompass an.

Ist keine Smartwatch und kein Smartphone per Bluetooth verbunden und der Detektor eingeschaltet, lasst
sich der Rover UC als Wanderstock mit Schrittzahler und Kompass verwenden.

Um die Undercover-Funktion des Detektors zu verbessern, driicken Sie die Taste auBerdem einmal: Der LED-
Ring der Taste schaltet sich aus und das Minidisplay wird gedimmt (UnderCover Mode). Der Detektor bleibt
eingeschaltet und ist bereit fir Scans.

LED der Taste aus Der Detektor ist ausgeschaltet (auBer im UnderCover Mode).

LED der Taste griin Der Detektor ist eingeschaltet, aber nicht per Bluetooth mit einem
Android-Gerat verbunden.

LED der Taste blau Der Detektor ist eingeschaltet und per Bluetooth mit einem
Android-Gerat (Smartwatch oder Smartphone) verbunden. Der
Detektor ist bereit fir Scans.

Zum Ausschalten des Detektors halten Sie die Taste mindestens 3 Sekunden gedrickt, bis die LED erlischt
und sich auch das Minidisplay ausschaltet.
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BEDIENELEMENTE

USB-C-Ladebuchse mit Lade-LED: Ist der interne Akku zu schwach, laden Sie ihn auf, indem Sie das

passende Ladegerat mit USB-C-Kabel an die USB-C-Ladebuchse anschlieen. Wahrend des Ladevorgangs
leuchtet die Lade-LED rot. Sobald die Lade-LED griin leuchtet, ist der Akku vollstandig geladen.

Wird das Gerat wahrend des Ladens eingeschaltet, zeigt das Minidisplay das Ladesymbol [JE2 an, jedoch

keine weitere Anzeige zum Ladefortschritt.

Teleskopstab: Der Teleskopstab lasst sich passend zur Korpergrof3e ausziehen oder zusammenschieben. Fir

den Transport des Rover UC konnen Sie jedes einzelne Segment vollstandig zusammenschieben.

Minidisplay: Das Minidisplay zeigt wahrend des Betriebs jederzeit Akkustand und Kompass an.

Akku-
Verbindung stand
Scan-

Schrittzahler fortschritt

Kompass
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3.2 ANDROID SMARTWATCH

Der Rover UC wird mit einem Android-Gerat iber die OKM Rover UC App bedient. Im Standardlieferumfang

des Rover UC ist bereits eine vorkonfigurierte Android Smartwatch enthalten.

Taste B “© VvV 9

868 68 E
@ ¢
H»
— Taste A
Taste A
oder
— Taste B nach rechts
wischen

Taste B )

000008

Taste B

<
<

=

‘ _Nach unten wischen
~
© B &
. Nach oben wischen @ Q a
e o —
Standby
(Bildschirm aus) App-Liste: nach oben/unten wischen

Halten Sie Taste B lange gedriickt (mind. 2 s}, um die Smartwatch einzuschalten bzw. bei eingeschalteter
Smartwatch den Bildschirm zum Herunterfahren aufzurufen. Dort konnen Sie zwischen Power off, Reboot,
Power Save und Recent Task wahlen.

Weitere Informationen finden Sie in der Bedienungsanleitung der Smartwatch.
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3.3 UBERSICHT DER ROVER UC APP

Gewahlte
.. . . Sprache
Activity Screen ein/aus / Gewahltes
zuriick zum Hauptmenii Menii Akkustand Smartwatch

Akkustand Detektor

Main Menu
&\ Vorherige Option
D ..
°
w 8__Verfijgbare
8 Opti
o} ptionen
o}
3D Ground Scan
el v-— Nachste Option

Zuriick zum  Wahlbare
vorherigen Bildschirm  Option

3.4 BLUETOOTH-KOPFHORER

Der Rover UC kann mit jedem handelsublichen Bluetooth-Kopfhorer betrieben werden. Im Lieferumfang lhres

Rover UC ist bereits ein Bluetooth-Kopfhdrer enthalten.

Um den Kopfhorer mit Ihrem Detektor zu verwenden, muss er mit dem Android-Gerat gekoppelt werden, mit
dem Sie lhren Detektor Uber die OKM Rover UC App bedienen. Verbinden Sie Ihren Kopfhorer wie folgt:
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1. Schalten Sie Ihren Kopfhorer (Baseline HS) ein.

Wahlen Sie in der App-Liste Settings > Connect > Bluetooth.
Aktivieren Sie Bluetooth.

Scrollen Sie zum Abschnitt Available devices und tippen Sie auf die Schaltflache Search.

Der Eintrag Baseline HS erscheint in der Liste. Wahlen Sie ihn aus, um die Kopplung zu starten.

S A e

Nach der Kopplung erscheint der Eintrag Baseline HS unter Paired devices, und der Kopfhaorer ist
einsatzbereit.

Weitere Informationen finden Sie in den Bedienungsanleitungen lhres Android-Gerats und Ihres Kopfhorers.
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MONTAGE UND VORBEREITUNG

KAPITEL 4

Montage und Vorbereitung

Bitte befolgen Sie die folgende Anleitung, um lhren Detektor zu montieren und fir Ihren ersten

Scan vorzubereiten.

1

2

Laden Sie den internen Akku des Detektors auf, bevor Sie Lésen Sie die Arretierung, indem Sie den Griff im

ins Gelande gehen. Uhrzeigersinn drehen. Ziehen Sie den unteren Teil des
SchlieBen Sie das Ladegerat an den Detektor an, um den Teleskopstabs vollstandig aus und arretieren Sie ihn wieder.
Ladezustand zu priifen: Stellen Sie anschlieend die oberen Segmente des

e Lade-LED griin = vollstandig geladen Teleskopstabs auf Ihre Kérpergrof3e ein, damit Sie bequem

e Lade-LED rot = wird geladen arbeiten kannen.
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/A

Dricken Sie die Taste, um den Detektor einzuschalten. Die Starten Sie die OKM App auf der Smartwatch und wahlen

LED der Taste leuchtet griin und das Minidisplay schaltet Sie die gewlinschte Betriebsart, siehe Kapitel ,,5
sich ein. BETRIEBSARTEN" auf Seite 18.
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KAPITEL 5

Betriebsarten

Der Detektor wird tiber eine Smartwatch (alternativ ein Smartphone) mit vorinstallierter OKM Rover UC App
gesteuert. Schalten Sie die Smartwatch ein und tippen Sie auf das Symbol der OKM Rover UC App. Die App
startet und zeigt das Hauptmenu an.

Der Activity Screen ist jederzeit und Uberall erreichbar:
e Activity Screen: Zeigt den UnderCover Screen mit Schrittzahler und Kompass an.
Im Hauptmen starten Sie folgende Funktionen:

e 3D Ground Scan: Grafische 3D-Messung zur detaillierten Analyse am Computer.
* Magnetometer: Akustische Magnetfeldmessung zur Detektion von Eisenmetallen.
e Pinpointer: Grundlegende Zielunterscheidung und Echtzeit-Scan zur Ortung maglicher Ziele.

e File Explorer: Liste aller gespeicherten Scans. Die Scandateien kdnnen direkt auf der Smartwatch

angesehen und analysiert sowie an einen Computer Ubertragen werden.
e Settings: Allgemeine Einstellungen wie Sprache, Rickmeldung, Design usw. anpassen.

e Information: Informationen wie Seriennummer und Firmwareversion anzeigen.

Die Wahl der Betriebsart hangt von lhrem geplanten Vorhaben ab. In der Regel sollten Sie mehrere
Betriebsarten nacheinander verwenden, um ein Gebiet zu untersuchen. So erhalten Sie moglichst viele

Informationen ber den Untergrund der gescannten Flache.

5.1 ACTIVITY SCREEN

Wenn Sie mit dem Detektor Aufmerksamkeit erregt haben, driicken Sie Taste A der Smartwatch, um den
Activity Screen zu 6ffnen. Dieser Bildschirm zeigt Ihre zurlickgelegten Schritte (Schrittzéhler), die aktuelle
Herzfrequenz und die aktuelle Ausrichtung des Detektors (Kompass). Bis die Herzfrequenz angezeigt wird,
kann es einen Moment dauern.
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5.1.1 Schrittzahler zuriicksetzen
Sie konnen den Schrittzahler jederzeit zurlicksetzen, indem Sie auf das Symbol @ tippen.

Danach werden Sie gefragt, ob Sie den Zahler wirklich zuriicksetzen mochten. Bestatigen Sie mit J oder
brechen Sie mit x ab.

Nach der Bestatigung beginnt der Schrittzahler wieder bei 0.
5.1.2 Kompass kalibrieren

Um den Kompass zu kalibrieren, tippen Sie auf das Symbol Cﬁ?. Halten Sie die Sonde senkrecht und
vermeiden Sie Kippen oder Schwenken.

® Compass Calibration EN

Calibrating ...
Nach dem Tippen auf das Symbol startet die Rover UC App Drehen Sie sich sehr langsam um die eigene Achse (ca. 16 s
die Kalibrierung. fir eine vollstandige 360°-Drehung), wéhrend der

Bildschirm Calibrating ... angezeigt wird.
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® Compass Calibration EN

Calibration successful!

0 v

Driicken Sie nach der 360°-Drehung die Taste an der Sonde,  Sobald die Kalibrierung abgeschlossen ist, bestatigt die App

um die Kalibrierung abzuschliefen. dies mit Calibration successful! Driicken Sie J um den

Vorgang zu beenden.

Ist die Kalibrierung fehlgeschlagen, versuchen Sie es bitte
erneut.

Mdégliche Ursachen:
e Sie haben sich zu schnell bewegt/gedreht.
e Die Sonde wurde wahrend der Kalibrierung gekippt.

e In der Umgebung gibt es zu viele ferromagnetische
Stérungen (z. B. Stromleitungen).

5.2 3D GROUND SCAN

Die Betriebsart 3D Ground Scan liefert eine grafische Messung beliebiger Flachen zur weiteren Analyse
am Computer.

Allgemeine Informationen zur Durchfihrung einer geophysikalischen Messung finden Sie im 3D Ground Scan
Guide”, weitere Informationen in der Infobox auf Seite 45.
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5.2.1 3D Ground Scan vorbereiten

E

'@ 3D Ground Scan EN

m‘

3 o
W :
1 3D Ground Scan 2 Default
Starten Sie die OKM Rover UC App und wahlen Sie im Wahlen Sie Default, um die voreingestellten Parameter zu
Hauptmendi die Betriebsart 3D Ground Scan. verwenden, die wir fir schnelle Scans empfehlen:
Feldlange: Auto | Impulsmodus: Automatic | Scanmodus:
Parallel

@ 3D Ground Scan EN ﬁ Field Length EN

g ° Auto o %

Customized

2 3 oo

Wahlen Sie Customized, um die Parameter individuell Wahlen Sie die Feldlange.

einzustellen. Auto: Legen Sie die Lange fest, indem Sie am Ende der

ersten Scanlinie die Taste driicken. Alle folgenden Linien
stoppen automatisch.

10m, 20m, ...: Die Lange der Scanlinien wird vor dem Scan
festgelegt. Alle Linien stoppen automatisch.
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Impulse Mode EN Scan Mode (3]

N\ N\

|9 ; W e

Automatic Parallel
Wahlen Sie den Impulsmodus, um festzulegen, wie die Wahlen Sie den Scanmodus, um festzulegen, wie Sie das
einzelnen Impulse (Messwerte) vom Detektor ausgeldst Scanfeld wahrend des Scans ablaufen:

werden. Parallel: Alle Linien in derselben Richtung scannen.

Automatic: Alle Messwerte werden Linie fir Linie ohne Zigzag: Alle Scanlinien im Zickzack scannen.

Unterbrechung fortlaufend aufgezeichnet. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt ,5.2.2 3D

Manual: Jeder einzelne Messwert wird nur durch Driicken Ground Scan durchfiihren” auf Seite 23.
der Taste aufgezeichnet.

e WMo N

= parallel % Connecting to the Probe ...

) s 7 X

Bestatigen Sie Ihre Einstellungen mit Start Scan. Die Bluetooth-Verbindung zum Detektor wird automatisch
hergestellt.

Sobald die Bluetooth-Verbindung erfolgreich hergestellt ist,
leuchtet die LED der Taste blau.
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Press the button on the Probe to start scanning!
s

[T
8 Finish Scan

Sobald die Bluetooth-Verbindung hergestellt ist, ist die App
bereit, die erste Scanlinie aufzuzeichnen.

Fahren Sie mit Abschnitt ,5.2.2 3D Ground Scan
durchfihren™ auf Seite 23 fort.

5.2.2 3D Ground Scan durchfiihren

Nachdem alle Parameter eingestellt sind, ist die Rover UC App bereit, die erste Scanlinie zu starten. Gehen
Sie zum Startpunkt der ersten Scanlinie und driicken Sie die Taste an der Sonde.

Impulsmodus Automatic und Optionen der Feldlange

Wenn Sie den Impulsmodus Automatic gewahlt haben, gehen Sie einfach weiter, bis Sie das Ende der ersten
Scanlinie erreicht haben.

e Haben Sie eine individuelle Feldlange eingestellt, stoppt die App automatisch, sobald die gewahlte

Feldlange erreicht ist.

e Haben Sie Feldlange Auto gewahlt, driicken Sie am Ende der ersten Scanlinie die Taste.

Gehen Sie dann zum Startpunkt der nachsten Scanlinie und driicken Sie erneut die Taste. Das Gerat stoppt am

Ende aller folgenden Scanlinien dieser Messung automatisch.

Impulsmodus Manual und Feldlange Auto

Wenn Sie den Impulsmodus Manual gewahlt haben, l6sen Sie jeden einzelnen Impuls manuell aus, indem Sie

die Taste an der Sonde driicken. Dieser Modus erfordert Feldlange Auto.

Dricken Sie zuerst die Taste, um Ihre Messung zu starten. Gehen Sie dann einen Schritt vorwarts und driicken
Sie die Taste erneut, um den nachsten Impuls zu messen. Fahren Sie so fort, bis Sie das Ende der ersten

Scanlinie erreicht haben. Driicken Sie HEE' um die erste Scanlinie zu beenden.

Gehen Sie zum Startpunkt der nachsten Scanlinie und driicken Sie erneut die Taste. Gehen Sie einen weiteren
Schritt vorwarts und wiederholen Sie dies auf dieselbe Weise wie bei der ersten Scanlinie. Die App signalisiert
das Ende der folgenden Scanlinien automatisch.
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3D Ground Scan EN

&

Press the button on the 38
Probe to finish the Scan
Line!

1

Sobald Sie die Taste an der Sonde driicken, zeichnet der
Detektor Messwerte auf.

Das Display zeigt die Nummer der aktuellen Scanlinie
(links) und die Anzahl der gemessenen Impulse pro
Scanlinie (rechts) an.

3D Ground Scan

3

Das Scanbild wird wahrend der Messung erzeugt. So
konnen Sie den Fortschritt wahrend der Messung verfolgen.

Die ersten Scanlinien konnen recht fehlerhaft aussehen.
Das uneinheitliche Scanbild stabilisiert sich im Verlauf der
Messung.

Scanmodi Parallel und Zigzag

e M

Press the button on the Probe to start scanning!
A

-

Finish Scan

2

Gehen Sie zum Startpunkt der ndchsten Scanlinie und
dricken Sie die Taste, um die Messung zu starten.

Gehen Sie bis zum Ende der Scanlinie.

[ T

Press the button on the Probe to start scanning!

5

i

Finish Scan

4

Fuhren Sie beliebig viele Scanlinien durch, indem Sie Schritt
2 wiederholen.

Driicken Sie Finish Scan, um lhren Scan zu beenden.

Wenn Sie den Scanmodus Parallel gewahlt haben, verlaufen alle Scanlinien
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in dieselbe Richtung.

Scannen Sie die erste Scanlinie bis zum Ende und gehen Sie dann ohne
weiteres Scannen zum Startpunkt zurlick. Gehen Sie einen Schritt nach links
und scannen Sie die nachste Linie parallel zur ersten Scanlinie.

Wiederholen Sie dies, bis Sie die letzte Scanlinie erreicht haben.



Wenn Sie den Scanmodus Zigzag gewahlt haben, miissen alle Scanlinien im
Zickzack gescannt werden.

Scannen Sie die erste Scanlinie bis zum Ende, gehen Sie dann einen Schritt
nach links und scannen Sie die zweite Linie in umgekehrter Richtung. Gehen
Sie wieder einen Schritt nach links und scannen Sie die nachste Linie.

Wiederholen Sie dies, bis Sie die letzte Scanlinie erreicht haben.

z

Do you want to save the scan?

A o

Driicken Sie J um den Scan zu speichern. Geben Sie die korrekte Feldlange ein.

@ =n O

Wenn Sie den Scan ohne Speichern beenden maochten,
tippen Sie auf x

N\ N\
1]
e Sm o g

€00

Save Scan

7 vVi|8

Geben Sie die korrekte Feldbreite ein. Bestatigen Sie mit Save Scan.

Sie kénnen erneut nach oben wischen (oder den
Navigationspfeil rechts verwenden), um zum vorherigen
Bildschirm zurickzukehren und |hre Angaben zu
korrigieren.
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Nach dem Beenden und Speichern lhres 3D Ground Scans konnen Sie das Scanbild direkt auf dem Display des
Android-Geréats ansehen (siehe Abschnitt 5.5 FILE EXPLORER™ auf Seite 32) oder die Scandateien fiir eine
ausfiihrliche Analyse an einen Computer iibertragen (siehe Kapitel ,6 DATEIUBERTRAGUNG" auf Seite 39).

Mehr zum Scanvorgang lesen Sie im ,,3D Ground Scan Guide” (siehe Infobox auf
Seite 45).

5.3 MAGNETOMETER

Mit der Betriebsart Magnetometer konnen Sie das Gelande nach ferromagnetischen Metallen wie Eisen,
Kobalt und Nickel sowie nach anderen Metallen oder Objekten mit Spuren solcher Metalle untersuchen. Diese
Funktion ist in erster Linie ein akustischer Modus, der zusatzlich eine einfache grafische Darstellung zur
Visualisierung der Ausschlage erzeugt.

Sobald ein akustisches Signal ertont, hat das Gerat ein mogliches Metallziel direkt unter der Sonde detektiert.
So lassen sich kleine Metallobjekte nahe der Oberflache wie Nagel, Schrauben, Drahte, Plomben und
Ahnliches finden.

Als Faustregel gilt: Je weniger kleine Metallteile im Boden liegen, desto tiefer konnen Sie mit 3D Ground Scan

Ziele detektieren.

Wir empfehlen daher, mit dem Magnetometer storende Metallteile von der Flache zu entfernen, die Sie im
Detail scannen mochten. Je weniger Metall sich nahe der Oberflache befindet, desto besser ist Ihr Ergebnis in

der Betriebsart 3D Ground Scan.

AufBerdem eignet sich das Magnetometer zur Punktortung von Objekten bei Ausgrabungen. Wenn Sie bereits
ein grof3es Loch gegraben haben und nicht mehr genau wissen, wo sich das detektierte Objekt befand, finden

Sie die Zielposition damit schnell und effizient wieder.
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5.3.1 Magnetometer-Scan durchfiihren

In dieser Betriebsart werden alle Messwerte direkt in der OKM Rover UC App angezeigt.

Connecting to the Probe ...

Magnetometer ’ x
Schalten Sie den Detektor und die Smartwatch ein. Starten Die Bluetooth-Verbindung zum Detektor wird automatisch
Sie die Rover UC App und wahlen Sie die Betriebsart hergestellt.

Magnetometer. Sobald die Bluetooth-Verbindung erfolgreich hergestellt ist,
leuchtet die LED der Taste blau.

[eele] lole}

* Magnetometer EN

3
oy

LT

v
-

Die Scanergebnisse werden in Echtzeit auf dem Bildschirm
der Smartwatch angezeigt.

Bewegen Sie die Sonde langsam in beliebige Richtungen:

vor und zurick, nach links und nach rechts.

Wird ein starkes Si | detektiert ichen die Werte ih
Halten Sie die Sonde senkrecht zum Boden und vermeiden Ird €in starkes signat detextiert, erreichen die Terte thren

Hochstst ich di irekt U
Sie Drehen, Kippen und Schwenken. ochststand, wenn sich die Sonde direkt tiber dem

detektierten Objekt befindet.

Um den Scan zu unterbrechen, tippen Sie auf @ zum
Fortsetzen auf@.

Um den Scan zu beenden und zum Hauptmen der App
zurickzukehren, tippen Sie auf den Zurick-Pfeil @

Bewegen Sie sich langsam vorwarts, riickwarts und zur Seite, ohne die Sonde zu drehen. Die Sonde sollte
stets senkrecht zum Boden zeigen. Kippen, schwenken oder drehen Sie sie NICHT.
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5.3.2 Bodenabgleich durchfiihren

Fihren Sie einen Bodenabgleich durch, wenn:

e Sie gleich zu Beginn Zielanzeigen erhalten, obwohl Sie die Sonde nicht bewegen, oder

e |hr Signal wahrend des Scannens instabil wird.

Driicken Sie ‘1:'1-“, um einen Bodenabgleich durchzufiihren. Beachten Sie, dass das Magnetometer auch auf
Metallschrott oder Verunreinigungen auf oder nahe der Oberflache reagieren kann. Achten Sie darauf, dass
sich die Sonde beim Bodenabgleich nicht tGber einer solchen Storquelle befindet. Halten Sie die Sonde
auBerdem senkrecht zum Boden und bewegen Sie sie nicht.

Sobald der Detektor neu abgeglichen ist, kdnnen Sie mit lhrem Scan fortfahren.

Der Bodenabgleich kann beliebig oft durchgefihrt werden.

5.4 PINPOINTER

Wie der Name schon sagt, ermdglicht der Pinpointer eine genauere Punktortung maglicher Ziele. Auerdem
bietet er eine grundlegende Zielunterscheidung zwischen ferromagnetischen und nicht ferromagnetischen

Metallen sowie Tunneln, Hohlraumen und Kavitaten.

In der Regel wird diese Betriebsart verwendet, nachdem Sie eine vollstandige Messung mit der Betriebsart 3D
Ground Scan durchgefiihrt haben. Sie dient vor allem der detaillierten Analyse der detektierten Struktur.
Anhand der Auswertung der Scanergebnisse aus 3D Ground Scan kdnnen Sie die Position eines georteten

Objekts bestimmen.
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5.4.1 Pinpointer-Scan durchfiihren

In dieser Betriebsart werden alle Messwerte direkt in der OKM Rover UC App angezeigt.

/il
AER

N\

lolelole] lo]

— v‘—-
Pinpointer

1 Vv

Schalten Sie den Detektor und die Smartwatch ein. Starten
Sie die Rover UC App und wahlen Sie die Betriebsart
Pinpointer.

Bewegen Sie die Sonde langsam in beliebige Richtungen:
vor und zurick, nach links und nach rechts.

Versuchen Sie, das gesamte Objekt zu erfassen, indem Sie
Uber seine Rander hinaus messen. Wiederholen Sie dies
einige Male, um eine eindeutige Signatur lhres Ziels zu
erhalten.

Halten Sie die Sonde senkrecht zum Boden und vermeiden
Sie Drehen, Kippen und Schwenken.

9,

Connecting to the Probe ...

Die Bluetooth-Verbindung zum Detektor wird automatisch
hergestellt.

Sobald die Bluetooth-Verbindung erfolgreich hergestellt ist,
leuchtet die LED der Taste blau.

V-

Die Scanergebnisse werden in Echtzeit auf dem Bildschirm
der Smartwatch angezeigt.

Wird ein starkes Signal detektiert, erreichen die Werte ihren
Héchststand, wenn sich die Sonde direkt Giber dem
detektierten Objekt befindet.

Um den Scan zu unterbrechen, tippen Sie auf @ zum
Fortsetzen auf @

Um den Scan zu beenden und zum Hauptmen der App
zurickzukehren, tippen Sie auf den Zurick-Pfeil @

Beim Pinpointen muss die Sonde senkrecht zum Boden gehalten werden. Drehen, schwenken oder kippen Sie

die Sonde NICHT!
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5.4.2 Bodenabgleich durchfiihren

Fihren Sie einen Bodenabgleich durch, wenn:

e Sie gleich zu Beginn Zielanzeigen erhalten, obwohl Sie die Sonde nicht bewegen, oder

e |hr Signal wahrend des Scannens instabil wird.

Dricken Sie ‘1;1-‘. um einen Bodenabgleich durchzufiihren. Beachten Sie, dass der Pinpointer auch auf
Metallschrott oder Verunreinigungen auf oder nahe der Oberflache reagieren kann. Achten Sie darauf, dass
sich die Sonde beim Bodenabgleich nicht tGber einer solchen Storquelle befindet. Halten Sie die Sonde
auferdem senkrecht zum Boden und bewegen Sie sie nicht.

Sobald der Detektor neu abgeglichen ist, kdnnen Sie mit lhrem Scan fortfahren.
Der Bodenabgleich kann beliebig oft durchgefiihrt werden.

5.4.3 Pinpointer-Scan auswerten

Beim Scannen in der Betriebsart Pinpointer sehen Sie eventuell eine oder mehrere unterschiedliche

Signaturen, an denen Sie bestimmte Eigenschaften eines Ziels erkennen konnen.

Ferromagnetische Metalle

Ferromagnetische Ziele haben eine positiv-negative Signatur.

Die typische Signatur eines ferromagnetischen Metalls wie Eisen enthélt eine positive (rote) und eine negative
(blaue) Amplitude. Bei genauem Hinsehen erkennen Sie sogar 2 ferromagnetische Signaturen. Die erste
beginnt mit einer positiven, die zweite mit einer negativen Amplitude. Die Reihenfolge ist unwichtig, sie hangt
von der Bewegungsrichtung der Sonde ab. Bewegen Sie die Sonde weiter von einer Seite zur anderen,

wechseln sich diese 2 Signaturen standig ab.
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Bewegen Sie die Sonde langsam und in gleichbleibender Hohe liber den Boden, um eindeutige Signaturen

zu erhalten.

Nicht ferromagnetische Metalle

Nichteisenmetalle haben eine rein positive Signatur.

An der Signatur eines Nichteisenmetalls erkennen Sie, dass nur eine positive Amplitude (rot) vorhanden ist.
Neben der Hauptamplitude gibt es einen weiteren kleinen Ausschlag, der typisch fir Edelmetalle ist. Auch

hier ist die Reihenfolge von Amplitude und kleinem Ausschlag unwichtig, sie hangt von der Scanrichtung ab.

Nichtmetallische Ziele

Alle nichtmetallischen Objekte haben eine rein negative Signatur.

Die Signatur aller nichtmetallischen Ziele und Strukturen wie Hohlraume, Tunnel oder vergrabene
Kunststoffrohre und -kisten wird nur als negative Amplitude (blau) dargestellt.
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5.5 FILE EXPLORER

2
—
0

N |

2022.04.21_21.24.27_S.v3ds
File Explorer -

v 2 Apr 21,2022 9:24:27 PM v

>

008000
N|=

1

Schalten Sie den Detektor und die Smartwatch ein. Starten ~ Blattern Sie mit \# und A\ durch alle gespeicherten
Sie die Rover UC App und wahlen Sie File Explorer. Scandateien.
Die Anzahl der verfligbaren Scandateien wird rechts
angezeigt.

3D Ground Scan

Delete Scan EN

Do you want to delete this scan?

X V
3

Scandatei 6ffnen Scandatei loschen

Tippen Sie auf die gewiinschte Scandatei, um lhren Scan zur | 5schen Sie die gewshlte Scandatei mit ﬁ

weiteren Analyse zu 6ffnen. Die Datei wird in der Draufsicht . ] ) ) )
. Bestatigen Sie mit J oder brechen Sie mit x ab.
@ geoffnet.

Scandatei ibertragen: Fahren Sie mit Kapitel .6 DATEIUBERTRAGUNG" auf Seite 39 fort.
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3D Ground Scan 3D Ground Scan

Wechseln Sie mit iTi in die Perspektivansicht oder drehen Spielen Sie lhre Messung mit ® erneut ab.
und skalieren Sie die Ansicht frei mit intuitiven
Fingergesten (Zusammenziehen / Ziehen).

3D Ground Scan

; o)

Die Wiedergabe zeigt den vollstandigen Scan Linie fir Linie.

5.6 SETTINGS
A Im Einstellungsmeni konnen Sie folgende Einstellungen vornehmen:
- e Sprache
N\
e Ton
’ § e Vibration
‘ $| eops
Settings e App-Design
e

e Langeneinheit
e Aktivierung

e Update
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BETRIEBSARTEN

5.6.1 Sprache

¢ l. Der Rover UC kann zur einfacheren Bedienung in verschiedenen
Sprachen verwendet werden.

Mit den Tasten € ) blattern Sie durch die Sprachen. Die gewahlte
Sprache wird automatisch ibernommen.

-
( Eng||5h > Nach der Auswahl wird lhre bevorzugte Sprache im Symbol der
3 Symbolleiste mit dem zweistelligen Code nach I1SO 639-1 angezeigt.

Select Language

<« v

Derzeit werden folgende Sprachen unterstitzt:

= (AR) 6bnrapcku (BG) Deutsch (DE)
EMnvika (EL) English (EN) Espariol (ES)
=4 (FA) Francais (FR) Italiano (IT)
HZAEE (JA) Polski (PL) Pycckuii (RU)
Tiirkce (TR) F3Z (ZH)
5.6.2 Ton

¢ .. Schalten Sie zwischen ON und OFF um.

Die Betriebsarten 3D Ground Scan und Magnetometer geben eine
akustische Rickmeldung (Ton), die ein- oder ausgeschaltet werden
kann.

%

Sie kénnen den mitgelieferten Bluetooth-Kopfhorer verwenden, um

g

nicht durch Tone aufzufallen, oder den Ton ausschalten.

Die Lautstarke der Rover UC Betriebsarten mit akustischer Riickmeldung
muss in den Einstellungen der Smartwatch angepasst werden!

Settings

Media volume

"‘“’ Sound Alarm volume

Ring volume
A

Display

Also vibrate for calls

e Lautstarke fir Magnetometer lber die Medienlautstarke der Smartwatch einstellen:

(Smartwatch) Settings > Sound > Media volume

e Lautstarke fir 3D Ground Scan Uber die Klingeltonlautstarke der Smartwatch einstellen:

(Smartwatch) Settings > Sound > Ring volume
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5.6.3 Vibration

Schalten Sie zwischen ON und OFF um.

Die Betriebsarten 3D Ground Scan und Magnetometer geben eine
haptische Rickmeldung (Vibration), die ein- oder ausgeschaltet werden

kann.
Das ist sehr hilfreich, wenn Sie unauffallig mit ausgeschaltetem Ton

messen.

00000800

Um den Akku zu schonen, empfehlen wir, die Vibration auszuschalten.

T
<

5.6.4 GPS

Schalten Sie zwischen ON und OFF um.
N\

Sie kénnen fir 3D Ground Scans GPS-Koordinaten aufzeichnen. Die
Standortdaten werden mit lhrer Scandatei gespeichert und stehen fir
die weitere Analyse und Dokumentation in der Software Visualizer 3D
Studio zur Verfiigung.

%
00008000

Wenn Sie den GPS-Standort nicht aufzeichnen mochten, konnen Sie GPS
vollstandig ausschalten.

g
<

5.6.5 App-Design

m Schalten Sie zwischen den App-Designs Day Mode und Night Mode um.
\

Day Mode eignet sich besonders an sonnigen Tagen und in heller
Day Mode

Umgebung.

Night Mode eignet sich besonders nachts und bei Dunkelheit. AuBerdem
bleiben Sie damit im Dunkeln unauffallig.

00080000

1
<
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5.6.6 Langeneinheit

¢ Length Unit EN Schalten Sie zwischen den Langeneinheiten Imperial und Metric um.
Imperial zeigt alle Mafe in Fuf (ft] an.
N
Metric zeigt alle MafBe in Metern (m)] an.
Metric (m)
<« e
5.6.7 Aktivierung

a Activation EN

08000000

Activate App

1 v

Die OKM Rover UC App ist auf dem
mitgelieferten Android-Gerat in der
Regel bereits vorkonfiguriert.

Eine Aktivierung kann erforderlich
sein,

e wenn Sie |hr eigenes Android-Gerat
verwenden mochten,

e wenn Sie weitere Android-Gerate
hinzufigen maochten,

e wenn Sie das vorkonfigurierte Gerat
zurlcksetzen und die App neu
installieren missen.

Starten Sie Activate App im
Einstellungsmeni des Rover UC.
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Weg A: QR-Code

a Activation EN

BLo
O

oe

QR Code
2 v
Wenn Sie von OKM einen QR-Code fiir

die automatische Aktivierung erhalten
haben, wahlen Sie QR Code.

Weg B: Manuell

a Activation

B -

Manual

2

Wenn es Probleme gibt oder Sie keinen
QR-Code haben, wahlen Sie Manual.

Aktivierung abschlieBen

®

Activation EN ' ?

Activation successful.

s v

Bestatigen Sie die Aktivierung mit J

Ist die Aktivierung fehlgeschlagen,
versuchen Sie es bitte erneut und
prifen Sie, ob alle eingegebenen
Daten korrekt sind.
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a Activation EN ?

3

Scannen Sie mit der Kamera der
Smartwatch den QR-Code, der dem
Detektor beiliegt.

Serial Number EN (2 Activation Code EN. (7

3 EERED v

Geben Sie im nachsten Schritt die
Seriennummer des OKM Rover UC ein.  Aktivierungscode des OKM Rover UC
ein.

Geben Sie im nachsten Schritt den
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5.6.8 Update

¢ Update BN Stellen Sie sicher, dass das WLAN lhrer Android Smartwatch aktiviert
und mit dem Internet verbunden ist.

Tippen Sie, um nach neuen Updates zu suchen. Dies dauert einige
Sekunden.

l l I g Wenn Sie bereits die neueste Version haben, erscheint die Meldung ..No

new update available”. Bestatigen Sie mit J

e Update App Andernfalls laden Sie das neue Update herunter und installieren es.

5.7 INFORMATION
Dieser Abschnitt zeigt Informationen zum Detektor:

* App-Version / Firmware der Teleskopsonde
e Seriennummer

* OKM Kontaktdaten

o Information EN

Version: 2.0/2.0
Serial Number: 123456-7

E
>

g @ www.okmdetectors.com
/ § b4 info@okmdetectors.com
. , +49 3447 4993000
Information ©2022 by OKM GmbH, Germany.
e All rights reserved.
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KAPITEL 6

Dateiubertragung

6.1 BLUETOOTH KOPPELN

Bevor Sie Scandaten zum ersten Mal an die Software Visualizer 3D Studio tbertragen, muss das Bluetooth

Ihres Computers mit Ihrer OKM Rover UC App gekoppelt werden.

E File Explorer EN ﬂ File Transfer EN |2

Device: OKM Rover UC
—
[
D Status: < Q
"
1
- Start File Import in
—D: I 1 Visualizer 3D Studio
2022.04.21_21.24.27_S.v3ds Dﬂ
1 Apr 21, 2022 9:24:27 PM 2

Schalten Sie die Smartwatch ein. Starten Sie die Rover UC Nach dem Start der Ubertragung versucht die App, eine
App und wahlen Sie File Explorer. Bluetooth-Verbindung zum Notebook mit Visualizer 3D

N Studio herzustellen.
Tippen Sie auf —': l , um die Ubertragung der Scans zu

starten.

Beim ersten Koppeln per Bluetooth fiihren Sie am Notebook die folgenden Schritte aus: Klicken Sie aufm
und offnen Sie Settings > Devices:

3

Wingows Update
Last cheched: T houry

@ okm R OKM e

Local Account Web browsing

Restore
Documents recommended

Pictures [ Fina a setting |

Display. scund. notifications Bluetocth printers. mouse

Settings
[ System IE_H Devices I ﬂ

Power o=

CI_}} Network & Internet (i#] Personalization

WieF mrplace mode VBN - Backgrourd lock wreen, colory
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@ Home Bluetooth & other devices
‘ v Add Bluetooth or other device
Devices
Bluetooth
S Bluetooth & other devices On

& Printers & scanners Now discoverable as “OKM-WEBHOST*

0 Mouse
Mouse, keyboard, & pen
& Typing USB Keyboard

o Pen & Windows Ink
O USB Optical Mouse

| () AutoPlay

Stellen Sie sicher, dass Bluetooth aktiviert ist.

Klicken Sie dann auf Add Bluetooth or other device.

5
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Add a device

he kind ot device you want to add,

Bluelvoth

Mice, keyboards, pens, or audso and other kinds of Blueto

Wireless display or dock

Wireless monitors, TVs, or PCs that use Miracast, or wireless docks

Klicken Sie dann auf Bluetooth.

Wahlen Sie im Dialog ., Add Bluetooth or other device” Bluetooth und OKM Rover UC. Bestatigen Sie zum

Verbinden die PIN:

Add a device

N wire your dewvice i tumed an and distoverahle. Select a dence below tn

U OKM Rower LK

Cancel

1. Tippen Sie auf der Smartwatch auf Pair.

2. Klicken Sie im Windows-Dialog auf Connect.

Kl-generierte Ubersetzung

Your device is ready to go!

I:J OKM Rover U

Bestatigen Sie mit einem Klick auf Done.
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Scrollen Sie im Dialogfenster nach unten und wahlen Sie More Bluetooth options.

‘ - : | _

@ Home Bluetooth & other devices
Options COMPorts  Hardware
| fouda sty 218 7um on Biuetooth even fester
Devices 0 ¢ S WA P S S tion cumar This PC is using the COM (serial) ports listed below. To determine
whether you need a COM port, read the documentation that came
B Buctooth & other dences with your Bluetooth device.
& Printers & scanners mm
il Port Direction Name
0 Mouse

LR s COM14 Incomi Rover UC
play setting COM15 Outgoing  Rover UC 'Transfer’ I
& Pan & Windows Ink

® AutoPay

Stellen Sie sicher, dass |hr Gerat eingeschaltet ist.

Wahlen Sie im neuen Dialogfenster die Registerkarte COM
Ports und notieren Sie den Port fiir OKM Rover UC ‘Transfer’.
Diesen bendtigen Sie fir den Dateiimport, siehe Abschnitt
6.2 SCANDATEN PER BLUETOOTH IMPORTIEREN" auf
Seite 42.

(o< 10 concel |1 asy |
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6.2 SCANDATEN PER BLUETOOTH IMPORTIEREN

Stellen Sie sicher, dass Sie die Schritte aus Abschnitt ,,6.1 BLUETOOTH KOPPELN" auf Seite 39

durchgefiihrt haben.

) oo o WFS) e

0
£

e

—Il—l

2022.04.21_21.24.27_S.v3ds

1 Apr 21,2022 9:24:27 PM

Schalten Sie die Smartwatch ein. Starten Sie die Rover UC
App und wahlen Sie File Explorer.

Tippen Sie aufﬂ, um die Ubertragung der Scans zu
starten.

Starten Sie die Software Visualizer 3D Studio und wahlen
Sie im Menl File > Import oder klicken Sie in der

Hauptsymbolleiste auf das Symbol .

Kl-generierte Ubersetzung
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Device: OKM Rover UC

"
Status: '(}C e

"

Start File importin
Visualizer 3D Studio

ol

2

Nach dem Start der Ubertragung versucht die App, eine
Bluetooth-Verbindung zum Notebook mit Visualizer 3D
Studio herzustellen.

Wenn Sie die Rover UC App zum ersten Mal koppeln, stellen
Sie sicher, dass Sie die Schritte aus Abschnitt 6.1
BLUETOOTH KOPPELN" auf Seite 39 durchgefiihrt haben.

Wéhlen Sie in der Liste ,Rover UC (version 2.0 or higher]”
und klicken Sie auf Next.



Wahlen Sie die richtige Schnittstelle (COM-Port, siehe
Abschnitt ,6.1 BLUETOOTH KOPPELN" auf Seite 39, Schritt

6) und Klicken Sie auf 4 OK.

Die Bluetooth-Verbindung wird hergestellt.

File Transfer

Device: OKM Rover UC

Status: &
v

Start File Import in
Visualizer 3D Studio

|
&
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Warten Sie einen Moment, bis alle Dateien aufgelistet sind.

Markieren Sie die Scandateien, die Sie auf das Notebook
Ubertragen und in Visualizer 3D Studio importieren
mochten.

Mit einem Rechtsklick auf die Dateiliste 6ffnen Sie ein
Kontextmeni mit weiteren Auswahloptionen.

Vergessen Sie nicht, ein Importverzeichnis fir lhre Dateien
auszuwahlen.

Wenn Sie alle Ubertragenen Scandateien nach der

Ubertragung vom Gerat l6schen méchten, aktivieren Sie das
Kontrollkastchen ,Delete all ...".

Bestatigen Sie mit / OK, um den Import abzuschlief3en.
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6.3 SCANDATEN PER KABEL IMPORTIEREN

Alternativ konnen Sie lhre Scandateien per Kabel Gbertragen. Verwenden Sie dazu das Ladekabel, das im

Lieferumfang der Rover UC Smartwatch enthalten ist.

- N

1

Schalten Sie die Smartwatch ein und schlieien Sie das Wischen Sie nach rechts, um zum Startbildschirm

Ladekabel an. zuriickzukehren.

Die Smartwatch zeigt nun den Ladebildschirm an: Tippen Sie auf Settings, wischen Sie nach oben und wahlen
Sie Connect:

\ App List Style

Gesture

Kl-generierte Ubersetzung L



Use USB to

O Charge this device

Just charge this device

@® Transfer files
Transfer files to another device

O Transfer photos (PTP)
Transfer photos or files if MTP is not supported (PTP)

CANCEL

Wahlen Sie USB.

Die Standardeinstellung fiir USB ist Charge this device.
Wahlen Sie Transfer files und kehren Sie durch Wischen
nach rechts zum Startbildschirm zurtck.

DATEIUBERTRAGUNG

¥ Settings

Setting up a device

A A

We're setting up 'DM1

Sobald Ihr PC Ihre Rover UC Smartwatch erkannt hat ...

¥ Settings

Device is ready

‘MTP" is set up and ready to

B open + | [ seiectan
A ,

o Select none
Delete Rename

Properties
< fist Invert selection

Clipboard Organize New Open Select

€« 2+ M > TisPC > DMI100 v o

[ This PC
¥ 30 Objects
I Desktop
i om100
Documents
& Downloads
D Music

Interal shared storage
)

5 GB free of 11,0 GB

& Pictures

B videos

litem  1item selected &

@

n to Quick aste e Delete Rename
access -

B Videos

12 items

X

) < data » com.okmdetectors.roveruc_c_watch > files

This PC thumbnail

2022.08.31_18.36.28 S.v3ds

2022.08.31_18.55.39_S.v3ds

B 30 Objects
I Desktop
& om100

3 Documents
& Downloads
D Music

Pictures 9.11.13.Sv3ds

Peew .

2022.08.31_18.26.44_S.v3ds

2022.08.31_18.45.39_S.v3ds

2022.08.31_18.57.55_S.v3ds

2022.08.31_19.53.00_S.v3ds

... wird sie im Windows Explorer unter This PC hinzugefiigt.

Wahlen Sie das Gerat aus und 6ffnen Sie dessen Internal
shared storage:

Android > data > com.okmdetectors.roveruc_c_watch >
files

6

Kopieren Sie die .v3ds-Dateien auf Ihren PC. Anschlief3end
konnen Sie die .v3ds-Dateien in Visualizer 3D Studio 6ffnen.

O

Rover UC Tutorials und Schulungen
www.okmdetectors.com/rover-uc-tutorials

www.okmdetectors.com/youtube-playlist-rover-uc

3D Ground Scan Guide: Scans vorbereiten, durchfiihren und optimieren
www.okmdetectors.com/ground-scan-guide

Visualizer 3D Studio Dokumentation: 3D-Scanbilder analysieren und bearbeiten
www.okmdetectors.com/blogs/v3ds-documentation/analyzing-and-editing-3d-scan-images

Weitere Informationen zur Handhabung lhres Detektors, zur Optimierung von 3D Ground Scans
und zur Durchfiihrung von Scananalysen finden Sie in den folgenden Dokumentationen:

Kl-generierte Ubersetzung
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OKM GERMAN DETECTORS

Mit Sitz in Altenburg entwickeln und fertigen wir seit 1998 geophysikalische
Detektoren. Unsere einzigartige Detektionstechnologie macht vergrabene Objekte und
Strukturen sichtbar.

OKM GmbH
Julius-Zinkeisen-Str. 7 | 04600 Altenburg | Deutschland

S +49 3447 499300 0 © +49162 419 2147 2 infoldokmdetectors.com @ www.okmdetectors.com

RGN ~ B4

Kl-generierte Ubersetzung 4Lb



