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CAPiTULO 1

Introduccion

1.1 PROLOGO
Estimado cliente:

todos los ingenieros y el personal de ventas, formacion y asistencia técnica de OKM GmbH le agradecen la
compra del Rover UC.

El detector Rover UC funciona segun el principio de lectura de firmas electromagnéticas (EMSR). Ademas de
detectar objetos metalicos, el equipo también puede detectar caracteristicas naturales del suelo, como
estratos rocosos, cavidades, vacios, fallas, aguas subterraneas y otros objetos no metalicos. Por ello, el
equipo es especialmente adecuado para localizar camaras funerarias, tesoros, servicios enterrados,

depdsitos y similares.

El Rover UC puede localizar, documentar y analizar de forma no destructiva objetos enterrados en distintas
estructuras y recipientes, sin necesidad de excavar el terreno. El uso de EMSR resulta especialmente
ventajoso alli donde es necesaria una deteccién y no es posible excavar. Gracias a su manejo intuitivo y

flexible, el Rover UC puede proporcionar resultados reproducibles de forma sencilla y rapida.

Con nuestro equipo de especialistas garantizamos que nuestros productos se controlan periddicamente.
Nuestros especialistas trabajan para implementar nuevos desarrollos que sigan mejorando la calidad

para usted.

Aunque compre o utilice nuestros productos, no podemos garantizar que tenga éxito en su bdsqueda y realice
un hallazgo. La deteccion de objetos ocultos y enterrados depende de numerosos factores. Como quiza sepa,
en el mundo existen distintos tipos de suelo con una atenuacién natural mas o menos fuerte. Las propiedades
variables del suelo pueden influir en los resultados de medicion y alterarlos. Las zonas con mucha agua
subterranea, arcillas y arenas variables y suelos humedos dificultan el escaneo y pueden reducir la

profundidad maxima de deteccion del equipo, independientemente del fabricante o del modelo.

Encontrard mas informacion sobre los lugares en los que ya se ha utilizado este equipo en nuestro sitio
web. Nuestros equipos se prueban constantemente. Las mejoras y actualizaciones se publican en nuestro
sitio web.

Nuestra empresa debe proteger sus desarrollos y todos los conocimientos obtenidos en las fases de
«investigacion y desarrollo» de nuestra tecnologia. Nos esforzamos por mantenernos dentro del marco
establecido por la legislacion, las patentes y los registros de marcas.
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Témese el tiempo necesario para leer este manual de instrucciones y familiarizarse con el manejo, el
funcionamiento y el uso del Rover UC. También ofrecemos formacion sobre los equipos OKM en nuestra sede
y en sus instalaciones. Para ayuda y asistencia, nos esforzamos por mantener una red mundial de

distribuidores. Encontrara mas informacion en nuestro sitio web www.okmdetectors.com.

1.2 INDICACIONES IMPORTANTES

Lea atentamente este manual de instrucciones antes de utilizar el Rover UC y sus accesorios. El manual

explica el uso del detector y senala las posibles fuentes de peligro que requieren precaucion.

El Rover UC y sus accesorios sirven para analizar, documentar y detectar anomalias y perturbaciones en el
subsuelo. Los datos registrados de la estructura del suelo se transfieren a un ordenador y se representan
graficamente con nuestro propio software. Deben tenerse en cuenta las indicaciones adicionales sobre el
software. jLea la documentacion de Visualizer 3D Studio!

1.2.1 Indicaciones generales

El Rover UC es un aparato electrénico y, como todo aparato electronico, debe manejarse con precauciony
cuidado. Si no se respetan las indicaciones de seguridad o se utiliza el aparato para fines distintos de los
previstos, la electrénica y/o los accesorios o componentes conectados pueden dafnarse o destruirse. El
aparato dispone de un mddulo antimanipulacion integrado que destruye la unidad si se abre de forma
indebida. En el interior del aparato no hay piezas que el usuario pueda mantener.

1.2.2 Posibles riesgos para la salud

Si se utiliza correctamente, este aparato no supone por lo general ningun riesgo para la salud. Segun los
conocimientos cientificos actuales, las sefales de alta frecuencia no son perjudiciales para el cuerpo humano
debido a su baja potencia.

1.2.3 Entorno

Si traslada el aparato de un lugar frio a otro mas calido, tenga cuidado con la condensaciéon. No ponga el
aparato en funcionamiento hasta que se haya evaporado la posible condensacidn. El aparato no es resistente
a la intemperie; el agua o la condensacion pueden destruirlo.

Evite los campos magnéticos intensos, como los que pueden producirse cerca de grandes motores eléctricos
o altavoces sin blindaje. En la medida de lo posible, no utilice el aparato a menos de 50 metros (150 ft) de
dichas instalaciones.

Los objetos metalicos en el suelo, como latas, chapas, clavos, tornillos o escombros, pueden influir en sus
datos de escaneo y falsear los resultados. Ademas, se recomienda quitarse todos los objetos metalicos, como
teléfonos mdviles, llaves, joyas, etc. No lleve calzado con puntera de acero.

1.2.4 Tension

La alimentacion eléctrica no debe salir del rango de valores indicado. Utilice Unicamente cargadores
homologados incluidos en el suministro.
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1.2.5 Seguridad de los datos
Pueden producirse errores de datos si:

e se ha superado el alcance del médulo emisor,

e la alimentacion del aparato o las baterias son demasiado débiles,

el aparato funciona demasiado cerca de aparatos que emiten interferencias, o

* se dan condiciones atmosféricas adversas (tormentas, rayos, etc.).

1.3 CUIDADO Y MANTENIMIENTO

En esta seccion aprendera a cuidar su equipo de medicion y todos los accesorios suministrados para que se
mantenga en buen estado durante mucho tiempo y proporcione buenos resultados de medicion.

Evite en todo caso:

* la entrada de agua

e la suciedad intensay los depdsitos de polvo
* los golpes fuertes

e los campos magnéticos intensos

* la exposicion prolongada a altas temperaturas

Limpie el aparato con un pano limpio, seco y suave. Para evitar danos, transporte siempre el aparato y sus
accesorios de forma adecuada.

Antes de utilizar su Rover UC, asegurese de que todas las baterias estan completamente cargadas.

Para cargar la bateria interna, utilice inicamente el cargador homologado incluido
en el suministro.

1.4 PELIGRO DE EXPLOSION AL EXCAVAR

Lamentablemente, las dos ultimas guerras mundiales y otros conflictos regionales han convertido el suelo de
muchos lugares del mundo en un monton de chatarra potencialmente explosiva. Muchas de estas reliquias
mortales siguen en el suelo. No empiece a cavar y picar sin cuidado cuando su aparato indique la senal de
una pieza metalica. Por un lado, podria causar danos irreparables a un hallazgo realmente raro y, por otro,
existe la posibilidad de que el objeto «reaccione mal» y estalle.
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Observe el color del suelo cerca de la superficie. Una coloracidon roja o rojiza del suelo indica restos de oxido.
En cuanto a los hallazgos, preste especial atencion a su forma. Los objetos curvos o redondos deben ser una
senal de alarma, sobre todo si se aprecian botones, anillos o pequenos pasadores. Lo mismo se aplica a la
municion, los cartuchos y las granadas reconocibles. Deje la municion donde esta, no la toque y, sobre todo,
no se lleve nada a casa. El material bélico estaba equipado con espoletas de inclinacion, de acido y de bola.
Estos componentes se han oxidado con el tiempo y el mas minimo movimiento puede hacer que algunas
partes se rompan y se activen. Incluso objetos aparentemente inofensivos, como cartuchos o municion de

gran calibre, no son en absoluto inofensivos.

Si se mueve un objeto de este tipo, los cristales pueden producir friccidon y provocar una explosion. Si
encuentra reliquias de este tipo, marque el lugar y comunique sin falta el hallazgo a la policia. Estos objetos
suponen siempre un peligro para la vida de excursionistas, paseantes, agricultores, ninos y animales.

1.5 CUIDADO Y USO

El Rover UC es un aparato robusto, pero no esta disenado para un trato inadecuado. Para el cuidado de su
escaner de suelo, tenga en cuenta algunas reglas importantes:

* NO utilice el aparato para retirar arbustos, nivelar superficies con movimientos bruscos o hacer palanca

con piedras.
e NO deje caer el aparato al agua ni lo utilice bajo la lluvia o en condiciones de humedad.
¢ NO lo deje a la intemperie por la noche, donde pueda formarse rocio.
* NO lo guarde en lugares que puedan calentarse mucho.
* NO lo deje en el maletero de un coche, donde pueden alcanzarse altas temperaturas.

e NO rocie lubricantes, productos de limpieza, disolventes, selladores ni otros productos quimicos en o sobre
las piezas electronicas, los interruptores o los elementos de manejo.

e NO intente modificar ni reparar la electrénica del detector, ya que se anularia la garantia.

e Limpie el aparato con un pano suave, seco o ligeramente hiimedo para eliminar el polvo y los restos del

ultimo uso.

e Utilice el aparato dentro de las condiciones de funcionamiento previstas.

La garantia no cubre los dafos causados por accidente, negligencia o uso indebido.
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1.6 PROTEJA SU INVERSION

Con frecuencia, los usuarios de detectores se decepcionan cuando su nuevo detector responde cada vez peor
y parece haber perdido parte de su rendimiento inicial. Puede evitarlo si sigue las siguientes indicaciones
basicas de cuidado y proteccidn:

e Utilice el detector exactamente como se recomienda en este manual de instrucciones.

e Utilice tnicamente cargadores OKM homologados.

* No golpee la sonda contra objetos o superficies duros y sélidos.

* Mantenga la sonda ligeramente por encima del suelo, sobre todo en grava o terreno duro y pedregoso.

e Sitrabaja en el agua o cerca de ella, o si puede llover, proteja la carcasa con una funda impermeable o una

bolsa de plastico. Aseglrese de que pueda «respirar» para que no se forme condensacion en su interior.

* Después de cada uso, limpie el detector con un pano suave para eliminar el polvo, la humedad y otras

impurezas.

e Sitransporta el detector en coche con calor, coldquelo si es posible en el suelo del habitaculo. EL maletin
de proteccion ofrece una proteccion adicional. No deje nunca que el detector ruede sin proteccion en el

maletero o en la caja de una camioneta.
e Durante el almacenamiento, proteja el detector del polvo, la humedad y las temperaturas extremas.

 Para el envio, utilice el recipiente original resistente (maletin de proteccion) y acolche suficientemente

todas las piezas.

e Trate su detector como cualquier instrumento de medicidn electrdnico sensible. Aunque esta disefado
para las exigencias de una busqueda de tesoros normal, es imprescindible un cuidado esmerado.
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CAPiTULO 2

Datos técnicos

Los datos técnicos son valores medios. Durante el funcionamiento pueden producirse ligeras desviaciones.

2.1 SONDA TELESCOPICA

Dimensiones (L x An x Al) 670 - 1380 x 65 x 80 mm
Peso 0,5 kg

Tensién de entrada (méx.) 5VCC,2A

Tiempo de carga 3ha10-30°C
Autonomia aprox. 48 h

CPU Cortex-M0+, 24 MHz
Pantalla LCD, 80 x 160 pixeles
Frecuencia de muestreo 240 valores / segundo
Resolucion de medicion 15 bits

Conexion Bluetooth 5.2, distancia max. 8 m
Temperatura de funcionamiento -5-60°C

Temperatura de almacenamiento -10-70°C

Humedad del aire 5%-75%

Tecnologia GST, EMSR

Tecnologia del sensor SCMI-15-D

Brujula Si

Poddmetro Si

Resistente al agua No

2.2 TRANSMISION INALAMBRICA DE DATOS

Tecnologia Bluetooth 5.2

Rango de frecuencias 2,4 - 2,4835 GHz

Velocidad max. de transmision 1 Mbit/s

Sensibilidad de recepcion -85dBm

Alcance max. aprox. 8 m (con visibilidad directa)
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CAPiTULO 3

Elementos de manejo

En esta seccion conocera el uso basico de todos los elementos de manejo de este equipo de medicion. Se
explican en detalle todas las conexiones, entradas y salidas.

Sonda tele-
scopica

Smartwatch
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3.1 SONDA TELESCOPICA

Minipantalla

Gatillo
con LED

Barra
telescopica

LED de
carga

Toma de
carga USB-C

Gatillo con LED: con el gatillo se enciende y apaga el detector y se controlan los distintos procesos.
Segun la funcién activada, este botdn controla otras funciones que se explican en detalle en los
capitulos correspondientes.

Pulse el gatillo para encender el aparato. EL LED del gatillo se ilumina en verde. Ademas, la minipantalla
muestra informacidn sobre el nivel de bateria, el podémetro y la brujula.

Si no hay ningun smartwatch ni smartphone conectado por Bluetooth y el detector estd encendido, el Rover

UC puede utilizarse como baston de senderismo con podémetro y brdjula.

Para mejorar la funcion undercover del detector, pulse una vez mas el gatillo: el anillo LED del gatillo se

apagay la minipantalla se atenta (UnderCover Mode). El detector permanece encendido y listo para escanear.

LED del gatillo apagado El detector esta apagado (excepto en UnderCover Mode).

LED del gatillo verde El detector estd encendido, pero no esta conectado por Bluetooth a
un dispositivo Android.

LED del gatillo azul El detector estd encendido y conectado por Bluetooth a un
dispositivo Android (smartwatch o smartphone). El detector esta
listo para escanear.

Para apagar el detector, mantenga pulsado el gatillo durante al menos 3 segundos hasta que el LED se
apague y también se apague la minipantalla.
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ELEMENTOS DE MANEJO

Toma de carga USB-C con LED de carga: si la bateria interna estad demasiado baja, carguela conectando el
cargador adecuado con cable USB-C a la toma de carga USB-C. Durante la carga, el LED de carga se ilumina
en rojo. En cuanto el LED de carga se ilumina en verde, la bateria estd completamente cargada.

Si el aparato se enciende durante la carga, la minipantalla muestra el simbolo de carga 2. pero ninguna
otra indicacidn sobre el progreso de la carga.

Barra telescépica: la barra telescopica puede extenderse o recogerse segun su estatura. Para transportar el
Rover UC, puede recoger completamente cada segmento.

Minipantalla: durante el funcionamiento, la minipantalla muestra en todo momento el nivel de bateriay
la brijula.

Nivel de
Conexion bateria
Proareso

Podometro del escaneo

Brujula
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3.2 SMARTWATCH ANDROID

El Rover UC se maneja con un dispositivo Android mediante la aplicacion OKM Rover UC. El suministro

estandar del Rover UC ya incluye un smartwatch Android preconfigurado.

Botén B “© VvV 9

868 68 E

[ d
O
—— Boton A
Boton A
0
—— Boton B deslizar a
la derecha

Botén B )

000008

Boton B

<
<

=

_Deslizar hacia abajo
~
© B &
Deslizar hacia arriba @ Q a
e o —
Reposo
[pantalla apagada) Lista de apps: deslizar arriba/abajo

Mantenga pulsado el botén B [min. 2 s) para encender el smartwatch o, si ya esta encendido, para abrir la
pantalla de apagado. Alli puede elegir entre Power off, Reboot, Power Save y Recent Task.

Encontrard mas informacion en el manual de instrucciones del smartwatch.
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3.3 VISTA GENERAL DE LA APLICACION ROVER UC

Idioma

o i seleccionado
Activity Screen on/off / Menu

volver al menu principal seleccionado Bateria smartwatch
Bateria detector

&\ Opcién anterior

o
8_| oOpciones
§ disponibles

3D Ground Scan
el v-— Opcion siguiente
I I

Volverala Opcion
pantalla anterior  seleccionable

3.4 AURICULARES BLUETOOTH

El Rover UC puede utilizarse con cualquier auricular Bluetooth convencional. El suministro de su Rover UC ya

incluye unos auriculares Bluetooth.
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Para utilizar los auriculares con su detector, deben emparejarse con el dispositivo Android con el que maneja

el detector mediante la aplicacion OKM Rover UC. Conecte los auriculares de la siguiente manera:

1.

2
3
4.
5
6

Encienda los auriculares (Baseline HS).

En la lista de aplicaciones, seleccione Settings > Connect > Bluetooth.

Active el Bluetooth.

Desplacese hasta la seccion Available devices y toque el botdn Search.

La entrada Baseline HS aparece en la lista. Seleccidnela para iniciar el emparejamiento.

Tras el emparejamiento, la entrada Baseline HS aparece en Paired devices y los auriculares estan listos

para usar.

Encontrara mas informacion en los manuales de instrucciones de su dispositivo Android y de sus auriculares.
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MONTAJE Y PREPARACION

CAPIiTULO 4

Montaje y preparacion

Siga las instrucciones siguientes para montar su detector y prepararlo para su primer escaneo.

2

Cargue la bateria interna del detector antes de salir al Afloje el bloqueo girando la empufiadura en el sentido de
terreno. las agujas del reloj. Extienda completamente la parte
Conecte el cargador al detector para comprobar el estado inferior de la barra telescopica y vuelva a bloquearla.

de carga: A continuacion, ajuste los segmentos superiores de la barra
e LED de carga verde = completamente cargada telescopica a su estatura para trabajar con comodidad.

1

e LED de carga rojo = cargando
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/A

Pulse el gatillo para encender el detector. EL LED del gatillo  Inicie la aplicacion OKM en el smartwatch y seleccione el

se ilumina en verde y la minipantalla se enciende. modo de funcionamiento deseado, véase el capitulo «5
MODOS DE FUNCIONAMIENTO» en la pagina 18.
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CAPiTULO 5

Modos de funcionamiento

El detector se controla mediante un smartwatch (o un smartphone] con la aplicacion OKM Rover UC
preinstalada. Encienda el smartwatch y toque el icono de la aplicacion OKM Rover UC. La aplicacion se iniciay
muestra el menu principal.

La Activity Screen esta accesible en todo momento y desde cualquier pantalla:
e Activity Screen: muestra la UnderCover Screen con podémetro y brdjula.
Desde el menu principal se inician las siguientes funciones:

e 3D Ground Scan: medicion grafica en 3D para un analisis detallado en el ordenador.
* Magnetometer: medicidn acustica del campo magnético para detectar metales ferrosos.
e Pinpointer: discriminacion basica de objetivos y escaneo en tiempo real para localizar posibles objetivos.

e File Explorer: lista de todos los escaneos guardados. Los archivos de escaneo pueden visualizarse y

analizarse directamente en el smartwatch y transferirse a un ordenador.
e Settings: ajustes generales como idioma, respuesta, diseno, etc.

¢ Information: muestra informacion como el nimero de serie y la version del firmware.

La eleccion del modo de funcionamiento depende de su proyecto. Por lo general, conviene utilizar varios
modos sucesivamente para examinar una zona. Asi obtendra la maxima informacion posible sobre el
subsuelo de la superficie escaneada.

5.1 ACTIVITY SCREEN

Si el detector llama la atencidn, pulse el boton A del smartwatch para abrir la Activity Screen. Esta pantalla
muestra los pasos recorridos (podémetro), la frecuencia cardiaca actual y la orientacion actual del detector
(brdjula). La frecuencia cardiaca puede tardar un momento en mostrarse.
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5.1.1 Restablecer el podometro
Puede restablecer el podémetro en cualquier momento tocando el icono @

A continuacion se le preguntara si realmente desea restablecer el contador. Confirme con ‘/ o cancele con

Tras la confirmacion, el podémetro vuelve a empezar desde 0.
5.1.2 Calibrar la bruajula

Para calibrar la brujula, toque el icono Cﬁ?. Sostenga la sonda en vertical y evite inclinarla o balancearla.

@ Compass Calibration EN

Calibrating ...
Tras tocar el icono, la aplicacion Rover UC inicia la Gire muy despacio sobre su propio eje (aprox. 16 s para un
calibracién. giro completo de 360°) mientras se muestra la pantalla

Calibrating ....
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® Compass Calibration EN

Calibration successful!

0 v

Tras el giro de 360°, pulse el gatillo de la sonda para Una vez finalizada la calibracidn, la aplicacion lo confirma

finalizar la calibracion. con Calibration successful! Pulse J para terminar.

Si la calibracién ha fallado, inténtelo de nuevo.
Posibles causas:

¢ Se ha movido o girado demasiado rapido.

¢ La sonda se ha inclinado durante la calibracion.

e En el entorno hay demasiadas interferencias
ferromagnéticas (p. ej., lineas eléctricas).

5.2 3D GROUND SCAN

El modo 3D Ground Scan proporciona una medicion grafica de cualquier superficie para su posterior analisis

en el ordenador.

Encontrara informacion general sobre como realizar una medicion geofisica en la «3D Ground Scan Guide» y
mas informacion en el cuadro informativo de la pagina 46.
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5.2.1 Preparar un 3D Ground Scan

i
F/—N @ 3D Ground Scan EN
D -
®
o
o] e
QW | :
1 3D Ground Scan 2 Default
Inicie la aplicacion OKM Rover UC y seleccione el modo 3D Seleccione Default para utilizar los parametros predefinidos
Ground Scan en el mend principal. que recomendamos para escaneos rapidos: longitud del

campo: Auto | modo de impulso: Automatic | modo de
escaneo: Parallel

@ 3D Ground Scan EN m Field Length EN

g ° Auto o %

2 Customized 3
Seleccione Customized para ajustar los parametros de Seleccione la longitud del campo.
forma individual. Auto: defina la longitud pulsando el gatillo al final de la

primera linea de escaneo. Todas las lineas siguientes se
detienen automaticamente.

10m, 20m, ...: la longitud de las lineas de escaneo se define
antes del escaneo. Todas las lineas se detienen
automaticamente.
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Impulse Mode EN

Qe O B

Automatic

L v

Seleccione el modo de impulso para definir como el
detector activa los distintos impulsos (valores de medicién).

Automatic: todos los valores se registran de forma
continua, linea por linea, sin interrupcion.

Manual: cada valor solo se registra al pulsar el gatillo.

Start Scan

6

Confirme sus ajustes con Start Scan.
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Seleccione el modo de escaneo para definir cdmo recorre el
campo de escaneo durante el escaneo:

Parallel: escanear todas las lineas en la misma direccion.
Zigzag: escanear todas las lineas en zigzag.

Encontrard mas informacion en la seccion «5.2.2 Realizar
un 3D Ground Scan» en la pagina 23.

ol =i ||

Connecting to the Probe ...

o X

La conexion Bluetooth con el detector se establece
automaticamente.

En cuanto se ha establecido la conexion Bluetooth, el LED
del gatillo se ilumina en azul.



Press the button on the Probe to start scanning!
s

[T
8 Finish Scan

Una vez establecida la conexion Bluetooth, la aplicacion
estd lista para registrar la primera linea de escaneo.

Continle con la seccidn «5.2.2 Realizar un 3D Ground Scan»
en la pagina 23.

5.2.2 Realizar un 3D Ground Scan

Una vez ajustados todos los parametros, la aplicacion Rover UC esta lista para iniciar la primera linea de
escaneo. Dirijase al punto de inicio de la primera linea de escaneo y pulse el gatillo de la sonda.

Modo de impulso Automatic y opciones de longitud del campo

Si ha seleccionado el modo de impulso Automatic, simplemente siga caminando hasta llegar al final de la
primera linea de escaneo.

e Si ha ajustado una longitud de campo personalizada, la aplicacion se detiene automaticamente en cuanto
se alcanza la longitud seleccionada.

e Si ha seleccionado longitud de campo Auto, pulse el gatillo al final de la primera linea de escaneo.

A continuacion, dirijase al punto de inicio de la siguiente linea de escaneo y vuelva a pulsar el gatillo. El
aparato se detiene automaticamente al final de todas las lineas siguientes de esta medicion.

Modo de impulso Manual y longitud de campo Auto

Si ha seleccionado el modo de impulso Manual, active cada impulso manualmente pulsando el gatillo de la

sonda. Este modo requiere longitud de campo Auto.

Pulse primero el gatillo para iniciar la medicidn. A continuacion, dé un paso adelante y vuelva a pulsar el
gatillo para medir el siguiente impulso. Continte asi hasta llegar al final de la primera linea de escaneo.

Pulse [{1+| para finalizar la primera linea de escaneo.

Dirijase al punto de inicio de la siguiente linea de escaneo y vuelva a pulsar el gatillo. Dé otro paso adelante
y proceda del mismo modo que en la primera linea. La aplicacidn indica automaticamente el final de las
lineas siguientes.
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3D Ground Scan EN

&

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

1

En cuanto pulsa el gatillo de la sonda, el detector registra
valores de medicion.

La pantalla muestra el nimero de la linea de escaneo
actual (izquierda) y el nimero de impulsos medidos por
linea (derechal).

3D Ground Scan

3

La imagen del escaneo se genera durante la medicion. Asi
puede sequir el progreso durante la medicion.

Las primeras lineas pueden parecer bastante errdéneas. La
imagen irregular se estabiliza a lo largo de la medicién.

Modos de escaneo Parallel y Zigzag

e M

Press the button on the Probe to start scanning!
A

-

Finish Scan

2

Dirijase al punto de inicio de la siguiente linea de escaneoy
pulse el gatillo para iniciar la medicion.

Camine hasta el final de la linea de escaneo.

[ T

Press the button on the Probe to start scanning!

5

i

Finish Scan

4

Realice tantas lineas de escaneo como desee repitiendo el
paso 2.

Pulse Finish Scan para finalizar el escaneo.

Si ha seleccionado el modo de escaneo Parallel, todas las lineas de escaneo

la primera.
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van en la misma direccion.

Escanee la primera linea hasta el final y vuelva al punto de inicio sin
escanear. Dé un paso a la izquierda y escanee la siguiente linea en paralelo a

Repita el proceso hasta llegar a la Ultima linea de escaneo.



Si ha seleccionado el modo de escaneo Zigzag, todas las lineas deben
escanearse en zigzag.

Escanee la primera linea hasta el final, dé un paso a la izquierda y escanee la
segunda linea en sentido contrario. Vuelva a dar un paso a la izquierda y
escanee la siguiente linea.

Repita el proceso hasta llegar a la Ultima linea de escaneo.

z

Do you want to save the scan?

A o

Pulse J para guardar el escaneo. Introduzca la longitud de campo correcta.

@ =n O

Si desea finalizar el escaneo sin guardarlo, toque x

@ Field Width EN

N\ N\
Il

000

°5m°§

Save Scan

7 V|8

Introduzca la anchura de campo correcta. Confirme con Save Scan.

Puede volver a deslizar hacia arriba (o utilizar la flecha de
navegacion de la derecha) para volver a la pantalla anterior
y corregir sus datos.

Tras finalizar y guardar su 3D Ground Scan, puede ver la imagen directamente en la pantalla del dispositivo
Android (véase la seccion «5.5 FILE EXPLORER» en la pagina 31) o transferir los archivos de escaneo a un
ordenador para un analisis detallado (véase el capitulo «6 TRANSFERENCIA DE DATOS» en la pagina 39).
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Encontrara mas informacion sobre el escaneo en la «3D Ground Scan Guide» (véase
el cuadro informativo de la pagina 46).

5.3 MAGNETOMETER

Con el modo Magnetometer puede examinar el terreno en busca de metales ferromagnéticos como hierro,
cobalto y niquel, asi como de otros metales u objetos con trazas de dichos metales. Esta funcion es ante todo
un modo acustico que, ademas, genera una representacion grafica sencilla para visualizar las desviaciones.

En cuanto suena una senal acUstica, el aparato ha detectado un posible objetivo metalico directamente debajo
de la sonda. Asi pueden encontrarse pequenos objetos metalicos cerca de la superficie, como clavos,

tornillos, alambres, precintos y similares.

Como regla general: cuantas menos piezas metalicas pequenas haya en el suelo, a mayor profundidad podra
detectar objetivos con el 3D Ground Scan.

Por ello, recomendamos utilizar el Magnetometer para retirar las piezas metalicas molestas de la zona que
desee escanear en detalle. Cuanto menos metal haya cerca de la superficie, mejor sera el resultado en el
modo 3D Ground Scan.

El Magnetometer también es adecuado para localizar con precision objetos durante las excavaciones. Si ya ha
cavado un gran hoyo y no sabe exactamente donde se encontraba el objeto detectado, podra encontrar de
nuevo la posicion del objetivo de forma rapida y eficaz.

5.3.1 Realizar un escaneo Magnetometer

En este modo, todos los valores de medicion se muestran directamente en la aplicacion OKM Rover UC.

[ T [ R
O

N\

II||||| 3 Connecting to the Probe ...
a.ll '... §

Magnetometer x
1 V|2

Encienda el detector y el smartwatch. Inicie la aplicacion La conexion Bluetooth con el detector se establece

o

Rover UC y seleccione el modo Magnetometer. automaticamente.

En cuanto se ha establecido la conexidon Bluetooth, el LED
del gatillo se ilumina en azul.
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Mueva lentamente la sonda en cualquier direccidn: hacia
delante y hacia atras, hacia la izquierda y hacia la derecha.

Mantenga la sonda perpendicular al suelo y evite girarla,
inclinarla o balancearla.

'““IIWWWW.
“—

O

Los resultados del escaneo se muestran en tiempo real en
la pantalla del smartwatch.

Si se detecta una senal fuerte, los valores alcanzan su
maximo cuando la sonda se encuentra directamente sobre
el objeto detectado.

Para interrumpir el escaneo, toque @; para reanudarlo,

toque @

Para finalizar el escaneo y volver al menu principal de la
aplicacion, toque la flecha de retroceso @

Muévase lentamente hacia delante, hacia atras y hacia los lados sin girar la sonda. La sonda debe apuntar

siempre perpendicularmente al suelo. NO la incline, balancee ni gire.

5.3.2 Realizar un equilibrado del suelo

Realice un equilibrado del suelo si:

e recibe indicaciones de objetivo desde el principio aunque no mueve la sonda, o

¢ su senal se vuelve inestable durante el escaneo.
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Pulse ‘ﬁwp‘ para realizar un equilibrado del suelo. Tenga en cuenta que el Magnetometer también puede
reaccionar a chatarra o impurezas en la superficie o cerca de ella. Aseglrese de que la sonda no se encuentra
sobre una fuente de interferencia de este tipo durante el equilibrado. Mantenga también la sonda
perpendicular al suelo y no la mueva.

Una vez reequilibrado el detector, puede continuar con su escaneo.

El equilibrado del suelo puede realizarse tantas veces como sea necesario.

5.4 PINPOINTER

Como su nombre indica, el Pinpointer permite una localizacion mas precisa de posibles objetivos. Ademas,
ofrece una discriminacion basica entre metales ferromagnéticos y no ferromagnéticos, asi como tuneles,

vacios y cavidades.

Por lo general, este modo se utiliza después de haber realizado una medicion completa en el modo 3D Ground
Scan. Sirve sobre todo para el andlisis detallado de la estructura detectada. A partir de la evaluacion de los

resultados del 3D Ground Scan, puede determinar la posicion de un objeto localizado.

5.4.1 Realizar un escaneo Pinpointer

En este modo, todos los valores de medicion se muestran directamente en la aplicacion OKM Rover UC.

[~ T [T
O

N\

Connecting to the Probe ...

-'vn -
'

Pinpointer x
Encienda el detector y el smartwatch. Inicie la aplicacién La conexién Bluetooth con el detector se establece
Rover UC y seleccione el modo Pinpointer. automaticamente.

000080

En cuanto se ha establecido la conexion Bluetooth, el LED
del gatillo se ilumina en azul.
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Mueva lentamente la sonda en cualquier direccidn: hacia
delante y hacia atras, hacia la izquierda y hacia la derecha.

Intente abarcar todo el objeto midiendo més alla de sus
bordes. Repita el proceso varias veces para obtener una
firma clara de su objetivo.

Mantenga la sonda perpendicular al suelo y evite girarla,
inclinarla o balancearla.

Pinpointer

o

O,
-

Los resultados del escaneo se muestran en tiempo real en
la pantalla del smartwatch.

Si se detecta una senal fuerte, los valores alcanzan su
maximo cuando la sonda se encuentra directamente sobre
el objeto detectado.

Para interrumpir el escaneo, toque @; para reanudarlo,

toque @

Para finalizar el escaneo y volver al menu principal de la
aplicacion, toque la flecha de retroceso @

Durante la localizacion precisa, la sonda debe mantenerse perpendicular al suelo. jNO gire, balancee ni

incline la sonda!

5.4.2 Realizar un equilibrado del suelo

Realice un equilibrado del suelo si:

* recibe indicaciones de objetivo desde el principio aunque no

e su senal se vuelve inestable durante el escaneo.
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Pulse *ﬁf para realizar un equilibrado del suelo. Tenga en cuenta que el Pinpointer también puede reaccionar
a chatarra o impurezas en la superficie o cerca de ella. Asegurese de que la sonda no se encuentra sobre una
fuente de interferencia de este tipo durante el equilibrado. Mantenga también la sonda perpendicular al suelo
y no la mueva.

Una vez reequilibrado el detector, puede continuar con su escaneo.
El equilibrado del suelo puede realizarse tantas veces como sea necesario.

5.4.3 Evaluar un escaneo Pinpointer

Al escanear en el modo Pinpointer, es posible que vea una o varias firmas diferentes que le permiten

reconocer determinadas propiedades de un objetivo.

Metales ferromagnéticos

Los objetivos ferromagnéticos presentan una firma positiva-
negativa.

La firma tipica de un metal ferromagnético como el hierro contiene una amplitud positiva (roja) y una negativa
(azul). Si se fija bien, incluso distinguira 2 firmas ferromagnéticas. La primera empieza con una amplitud
positiva y la segunda con una negativa. El orden no importa; depende de la direccion de movimiento de la

sonda. Si sigue moviendo la sonda de un lado a otro, estas 2 firmas se alternan continuamente.

Mueva la sonda lentamente y a una altura constante sobre el suelo para obtener firmas claras.

Metales no ferromagnéticos

Los metales no ferrosos presentan una firma exclusivamente
positiva.

En la firma de un metal no ferroso se aprecia que solo hay una amplitud positiva (roja). Ademas de la amplitud
principal, hay otra pequena desviacion, tipica de los metales preciosos. También en este caso el orden de la

amplitud y de la pequena desviacion no importa; depende de la direccion del escaneo.
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Objetivos no metalicos

Todos los objetos no metalicos presentan una firma exclusivamente

negativa.

La firma de todos los objetivos y estructuras no metalicos, como vacios, tineles o tuberias y cajas de plastico

enterradas, se representa Gnicamente como amplitud negativa (azul).

>

C0e000

v

5.5 FILE EXPLORER
A
=
File Explorer

Encienda el detector y el smartwatch. Inicie la aplicacién
Rover UC y seleccione File Explorer.
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Desplacese por todos los archivos de escaneo guardados
con Wy A\
El nimero de archivos de escaneo disponibles se muestra a

la derecha.



3D Ground Scan Delete Scan EN

Do you want to delete this scan?

X V
3

Abrir un archivo de escaneo Eliminar un archivo de escaneo

. . . -
Toque el archivo deseado para abrir su escaneo y analizarlo.  E(imine el archivo seleccionado con D

El archivo se abre en la vista superior ﬁj Confirme con < o cancele con x

Transferir un archivo de escaneo: continte con el capitulo «6 TRANSFERENCIA DE DATOS» en la pagina 39.

@ 3D Ground Scan EN 3D Ground Scan

Cambie a la vista en perspectiva con “ o girey escale la Reproduzca de nuevo su medicion con :D
vista libremente con gestos intuitivos (pellizcar / arrastrar).
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3D Ground Scan

6

La reproduccion muestra el escaneo completo linea por

linea.

5.6 SETTINGS

-

N\

080000

<

5.6.1 Idioma

a Language EN

< English ) g
Select Language
£ v
<= (AR)
EAnvika (EL)
8 (FA)
HAGE (JA)

Tiirkge (TR)
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En el ment de ajustes puede configurar lo siguiente:

e Idioma

e Sonido

e Vibracion

e GPS

e Diseno de la aplicacion
e Unidad de longitud

e Activacion

e Actualizacion

Para facilitar su manejo, el Rover UC puede utilizarse en distintos

idiomas.

Con los botones () puede desplazarse por los idiomas. El idioma

seleccionado se aplica automaticamente.

Tras la seleccion, el idioma preferido se indica en el icono de la barra de

herramientas con el cédigo de dos letras segtn ISO 639-1. Actualmente

se admiten los siguientes idiomas:

6bnrapcku (BG)
English (EN)
Francais (FR)
Polski (PL)
H3Z (ZH)

33

Deutsch (DE)
Espafol (ES)
Italiano (IT)

Pycckun (RU)



5.6.2 Sonido

g

MODOS DE FUNCIONAMIENTO

Cambie entre ON y OFF.

Los modos 3D Ground Scan y Magnetometer ofrecen una respuesta
acustica (sonido) que puede activarse o desactivarse.

Para no llamar la atencidn con los sonidos, puede utilizar los
auriculares Bluetooth suministrados o desactivar el sonido.

O

iELvolumen de los modos del Rover UC con respuesta acustica debe ajustarse
en la configuracion del smartwatch!

- 9 |

Settings

Media volume
J

Alarm volume

Ring volume
a

Also vibrate for calls

e Ajuste el volumen del Magnetometer mediante el volumen multimedia del smartwatch:

(Smartwatch] Settings > Sound > Media volume

e Ajuste el volumen del 3D Ground Scan mediante el volumen del tono de llamada del smartwatch:

(Smartwatch) Settings > Sound > Ring volume

5.6.3 Vibracion

elal lels
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Cambie entre ON y OFF.

Los modos 3D Ground Scan y Magnetometer ofrecen una respuesta
haptica (vibracion) que puede activarse o desactivarse.

Esto resulta muy Gtil si mide de forma discreta con el sonido
desactivado.

Para ahorrar bateria, recomendamos desactivar la vibracion.

34



5.6.4 GPS

N\

Puede registrar coordenadas GPS para los 3D Ground Scans. Los datos
de ubicacion se guardan con su archivo de escaneo y estan disponibles
para el analisis y la documentacion en el software Visualizer 3D Studio.

Si no desea registrar la ubicacion GPS, puede desactivar el GPS por
completo.

’.Q
00008000

T
<

5.6.5 Diseno de la aplicacion

m Cambie entre los disefios Day Mode y Night Mode.
N\

El Day Mode es especialmente adecuado para dias soleados y entornos
Day Mode

luminosos.

El Night Mode es especialmente adecuado para la noche y la oscuridad.
Ademas, le permite pasar desapercibido en la oscuridad.

00080000

ol
<

5.6.6 Unidad de longitud

m Cambie entre las unidades Imperial y Metric.
N\

Imperial muestra todas las medidas en pies [ft).

Metric muestra todas las medidas en metros (m).
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5.6.7 Activacion

N\

08000000

Activate App

Vv

1

Por lo general, la aplicacion OKM
Rover UC ya esta preconfigurada en el
dispositivo Android suministrado.

Puede ser necesaria una activacion:
e sj desea utilizar su propio dispositivo
Android,

e si desea anadir otros dispositivos
Android,

e si necesita restablecer el dispositivo
preconfigurado y reinstalar la
aplicacion.

Inicie Activate App en el menu de
ajustes del Rover UC.

Opcion A: codigo QR

a Activation EN a Activation EN 7

(oo e
0
QR Code
2 Vi3
Si ha recibido de OKM un cédigo QR Escanee con la cdmara del
para la activacién automatica, smartwatch el cddigo QR que
seleccione QR Code. acompana al detector.
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Opcidn B: manual

a Activation a Serial Number ? Activation Code
L AN
E 4 --. g
o a5
Manual
2 3. v
Si hay problemas o no dispone de un En el siguiente paso, introduzca el En el siguiente paso, introduzca el
codigo QR, seleccione Manual. numero de serie del OKM Rover UC. codigo de activacion del OKM Rover
ucC.
Finalizar la activacion
® Activation EN ' ?
Activation successful.
Confirme la activacion con «
Si la activacion ha fallado, inténtelo de
nuevo y compruebe que todos los
datos introducidos son correctos.
5.6.8 Actualizacion
¢ Update EN Asegurese de que el wifi de su smartwatch Android estd activado y

conectado a Internet.

Toque para buscar nuevas actualizaciones. Esto tarda unos segundos.

1 Siya dispone de la version mas reciente, aparece el mensaje «No new
l l update available». Confirme con J

En caso contrario, descargue e instale la nueva actualizacion.

e Update App
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5.7 INFORMATION
Esta seccion muestra informacion sobre el detector:

 Version de la aplicacion / firmware de la sonda telescépica

* Numero de serie

¢ Datos de contacto de OKM

o Information EN

Version: 2.0/2.0
Serial Number: 123456-7

E
>

@ www.okmdetectors.com
info@okmdetectors.com
. +493447 4993000

900000

4

Information ©2022 by OKM GmbH, Germany.

e All rights reserved.
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CAPIiTULO 6

Transferencia de datos

6.1 EMPAREJAMIENTO BLUETOOTH

Antes de transferir datos de escaneo por primera vez al software Visualizer 3D Studio, el Bluetooth de su

ordenador debe emparejarse con su aplicacion OKM Rover UC.

E File Explorer EN ﬂ File Transfer EN |2

Device: OKM Rover UC

0

(]
Status: S Q
.\

1
e Start File Import in
_p: I 1 Visualizer 3D Studio
2022.04.21_21.24.27_S.v3ds D_.: I
1 Apr 21, 2022 9:24:27 PM 2
Encienda el smartwatch. Inicie la aplicacién Rover UC y Tras iniciar la transferencia, la aplicacion intenta establecer
seleccione File Explorer. una conexion Bluetooth con el portatil que tiene Visualizer

3D Studio.
Toque ﬂ para iniciar la transferencia de los escaneos.

En el primer emparejamiento Bluetooth, realice los siguientes pasos en el portatil: haga clic en ny abra
Settings > Devices:

3

Windgows Update
Last cheched 7 hours
e OKM OKM »e
Local Account Web browsing
@
Documents recommended
Pictures [ Fina a setung |
Settings
1 System 5 Devices
J " Display, scund, notifications I [(0’1 Bluetcoth printers. moute I r|
Power o=
@ Network & Internet (i#] Personalization =
- Wl meplies mode VBN - Rachgrousd lock wrees (olory
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TRANSFERENCIA DE DATOS

@ Home Bluetooth & other devices
| . Add Bluetooth or other device Add a device

Devices he kind of device you want to add,

Bluetooth
@ Bluetooth & other devices On

Bluelvoth

& Printers & scanners Now discoverable as “OKM-WEBHOST* Mice, keyboards, pens, or audio and other kinds of Blueto
0 Mouse

Mouse, keyboard, & pen Wireless display or dock
@ Typing USB Keyboard Wireless manitors, TVs, or PCs that use Miracast, or wireless docks
o Pen & Windows Ink

O USB Optical Mouse

L (") AutoPlay

Asegurese de que el Bluetooth esta activado.

A continuacién, haga clic en Add Bluetooth or other device. A continuacién, haga clic en Bluetooth.

5

En el cuadro de didlogo «Add Bluetooth or other device», seleccione Bluetooth y OKM Rover UC. Confirme el
PIN para conectar:

Add a device

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

Your device is ready to go!

OKM Rover LI
U OKM Rower LK D |

Cancel

Confirme haciendo clic en Done.

1. En el smartwatch, toque Pair.

2. En el cuadro de didlogo de Windows, haga clic en
Connect.
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6

Desplacese hacia abajo en la ventana de dialogo y seleccione 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

Asegurese de que su dispositivo esta encendido.

En la nueva ventana de diadlogo, seleccione la pestaha COM
Ports 'y anote el puerto de OKM Rover UC ‘Transfer’. Lo
necesitara para importar los archivos, véase la seccion «6.2
IMPORTAR DATOS DE ESCANEO POR BLUETOOTH» en la
pagina 42.

(o< 10 concel |1 asy |
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6.2 IMPORTAR DATOS DE ESCANEO POR BLUETOOTH

Asegurese de haber realizado los pasos de la seccion «6.1 EMPAREJAMIENTO BLUETOOTH» en la pagina 39.

oI =

0

e

-Il—l

£1

2022.04.21_21.24.27_S.v3ds

1 Apr 21, 2022 9:24:27 PM

Encienda el smartwatch. Inicie la aplicacion Rover UCy
seleccione File Explorer.

Toque -’: I para iniciar la transferencia de los escaneos.

Inicie el software Visualizer 3D Studio y seleccione File >

Import en el menu o haga clic en el icono de la barra

de herramientas principal.

Traduccion generada por I1A

File Transfer EN ?

Device: OKM Rover UC

)

Status: O'C.:

Start File Iimport in
Visualizer 3D Studio

bl

2

Tras iniciar la transferencia, la aplicacion intenta establecer

una conexion Bluetooth con el portatil que tiene Visualizer
3D Studio.

Si empareja la aplicacidon Rover UC por primera vez,
asegurese de haber realizado los pasos de la seccidn «6.1
EMPAREJAMIENTO BLUETOOTH» en la pagina 39.

Seleccione «Rover UC (version 2.0 or higher]» en la lista y
haga clic en Next.




Seleccione la interfaz correcta (puerto COM, véase la
seccion «6.1 EMPAREJAMIENTO BLUETOOTH» en la

pagina 39, paso é) y haga clic en J OK.

Se establece la conexidn Bluetooth.

&—

File Transfer

Device: OKM Rover UC

Status: &
v

Start File Import in
Visualizer 3D Studio

b2l
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Espere un momento hasta que aparezcan todos los

archivos.

Marque los archivos de escaneo que desea transferir al
portatil e importar en Visualizer 3D Studio.

Haciendo clic con el botdn derecho en la lista de archivos se
abre un menu contextual con mas opciones de seleccion.
No olvide seleccionar un directorio de importacion para sus
archivos.

Si desea eliminar del aparato todos los archivos

transferidos tras la transferencia, active la casilla «Delete
all ...».

Confirme con J OK para finalizar la importacion.



TRANSFERENCIA DE DATOS

6.3 IMPORTAR DATOS DE ESCANEO POR CABLE

Como alternativa, puede transferir sus archivos de escaneo por cable. Para ello, utilice el cable de carga
incluido con el smartwatch del Rover UC.

- N

1

Encienda el smartwatch y conecte el cable de carga. Deslice hacia la derecha para volver a la pantalla de inicio.

El smartwatch muestra ahora la pantalla de carga: Toque Settings, deslice hacia arriba y seleccione Connect:

\ App List Style

Connect

b Gesture
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TRANSFERENCIA DE DATOS

Use USB to £% Settings

O Charge this device

Just charge this device

Setting up a device

© Transter e We're setting up 'DM1(

Transfer files to another device

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

En cuanto su PC haya reconocido el smartwatch de su Rover

CANCEL uc...

¥ Settings
Seleccione USB.

El ajuste USB predeterminado es Charge this device.

Device is ready
‘MTP" 15 set up :

Seleccione Transfer files y vuelva a la pantalla de inicio
deslizando hacia la derecha.

E} =
flome)| share  View )
T Open ~ [ selectal . B select al
-] . N . N P
g ] Select none - f1- Select none
Pin to Quick € Delete F ame le Properties Pin to Quick te e Delete Re e New Properties
access Past teut g t & g5 Invert selection access teut - folder - Invert selection
Clipboard Organize New Open Select Clipboard N pen
« 1 M@ > ThisPC > DM100 v U a M « o data > com.okmdetectors.roveruc_c_ watch > files v T
I This PC \‘rf‘}zmu\ shared storage [ This PC thumbnai S\ 2022.08.31_18.26.44_S.v3ds
§ 30 Objects -~ 25 GB free of 11,0 GB J 30 Objects -
[ Desktop [ Desktop S\ 2022.08.31.18.36.28 Sv3ds S\ 2022.08.31_18.45.39 Sv3ds
i om100 i om100 - A e File - X e File
Document ts Documents :
S\ 2022.08.3118.55.39_S.v3ds 2022.08.31_18.57.55 Sv3ds
& Downloads & Downloads p= 1 F p= zer 3D E
D Music J Music N
& Pictures D 2.08.31.19.1.13 Swv3ds vds
litem 1 item selected =

... se anadira en el Explorador de Windows en This PC.

Seleccione el dispositivo y abra su Internal shared storage:

Android > data > com.okmdetectors.roveruc_c_watch >

files
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Copie los archivos .v3ds en su PC. A continuacidn, puede
abrir los archivos .v3ds en Visualizer 3D Studio.



@ Encontrara mas informacion sobre el manejo de su detector, la optimizacion de los 3D Ground

Scans y el analisis de escaneos en la siguiente documentacion:

Tutoriales y formacion Rover UC
www.okmdetectors.com/rover-uc-tutorials
www.okmdetectors.com/youtube-playlist-rover-uc

3D Ground Scan Guide: preparar, realizar y optimizar escaneos
www.okmdetectors.com/ground-scan-guide

Documentacion de Visualizer 3D Studio: analizar y editar imagenes de escaneo 3D
www.okmdetectors.com/blogs/v3ds-documentation/analyzing-and-editing-3d-scan-images
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OKM GERMAN DETECTORS

Con sede en Altenburg, desarrollamos y fabricamos detectores geofisicos desde 1998.

Nuestra tecnologia de deteccidn Unica hace visibles objetos y estructuras enterrados.

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

S +49 3447 4993000 © +49 162 419 2147 X info[dokmdetectors.com @ www.okmdetectors.com

[IoJ@y
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