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Trackit Quick Start Guide

Thank you for choosing a Revopoint 3D scanner! Please carefully read this Quick
Start Guide before your first scan.

Begin by downloading the Revo Track software for your PC from the Support —
Download section on Revopoint’s website at https://global.revopoint3d.com for your
Trackit 3D scanner.

Go to the bottom of the Download page to get the latest Quick Start Guide.
Visit Revopedia for the Trackit User Manual.
Follow our YouTube account, Revopoint 3D, for tutorial videos.

This content is subject to change. Please refer to the latest version.

This product complies with IEC 60825-1:2014.
It is classified as a CLASS 1 LASER PRODUCT (450 nm, maximum output
power < 0.39 mW).
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1. What’s in the Box

13 @

Scanner Cable

Scanner Gimbal Cable

Tracker Gimbal Cable

1 2 3 4
Track Tracker Auto Calibration | | Scanner Auto Calibration
acker Dual-axis Gimbal Dual-axis Gimbal
5 6 7 L 8
Tracker Tripod Scanner Tripod Calibration Board Tripod Scanner Adapter
9 10 [l 12
Calibration Board Calibration Pole Power Adapter PC Cable
14 15 16

I —

Cable Ties

Suction Cup Cable Holder

—
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Tracker Case with Wheels

Scanner Case with
Wheels

17 18 Magnet 19 20
i | ’O‘ :
00000 | SN: CBXXXXXXXX
00000 CPXXXXXXXX
00000
Markers (Magnetic) Anchor Block Positioning Pad USB Flash Drive
21 22 23

) .j

Quick Start Guide,
Certificate & Warranty

*For reference only.

Note: The Power Adapter may vary depending on the country or region.

Please store the product and all the accessories properly. Damaged components need to
be sent back to Revopoint for repair.
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2. Product Profile

Scanner

Markers

Blue Fill Light

Depth Exposure —
o Depth Camera :

Shortcut Control

RGB Camera

Projector Indicator Light

— Depth Camera
Blue Fill Light

Tracker

Infrared Fill Light
Depth Camera

Tracking Indicator

Rear

Vent ,

=) o 0D

JANNER  |PC GIMBAL| 12v|DG | OFF  ON
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Scanner Cable Port — ™

PC Cable Port

Gimbals Cable Port

Power Jack

g

_ Start / Pause Scan

Depth Exposure +

Scanner Adapter Mount

— USB Type-C Port

Infrared Fill Light

Depth Camera

Vent

bﬁ Power Switch

System Status LED

Power-supply LED
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3. System Requirements

Minimum PC Recommended PC
Requirements Requirements

System Windows 10/11 (64-bit) Windows 10/11 (64-bit)

Version

RAM > 32 GB > 64 GB

CPU Intel i7 13th Gen or better / Intel 19 12th Gen or better
AMD Ryzen 7 above the 7000
series

GPU NVIDIA GeForce RTX 3050 NVIDIA RTX 4060 (8 GB) or
(8 GB) better

Note: The software is only compatible with x86 64 architecture. If you’re unsure about
the CPU configuration, please ensure that the CPU has cores > 8, threads > 16, and a
base frequency > 2.4 GHz. Please ensure the USB port on your PC is USB 3.0 or above.

4. Warnings

This product uses a Class 1 laser projector. Avoid looking directly at it at
close range! Please refer to the Class 1 laser standard document for details.
To prevent laser reflection, avoid placing reflective surfaces like mirrors or glass
in the path of the laser beam.

Please keep the scanner away from water and other liquids. Use the product
in a dry and dust-free environment.

To ensure accuracy, follow the environmental requirements below when oper-
ating the product:

@ Temperature: 20-25 °C

@ Humidity: 30-60%

@ Airflow: Avoid air turbulence, such as from air conditioning vents, fans,
or strong convective air currents.

@ Vibration: Avoid vibrations from activities like jumping, walking fre-
quently, or heavy objects falling.

Don’t disassemble the product or its components.

Both the Scanner Tripod and the Calibration Board Tripod legs have a single
standard angle. Ensure all legs are set to this angle during use.

Avoid holding or rubbing the markers on the device and accessories when using
the product.

Ensure the computer is connected to a power supply when using the product.
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e Be sure to place the product and accessories in the case when transporting
them. It’s recommended that all unused products and accessories be stored in
their case.

5. Installation and Connection

5.1. Set Up Tracker’s Tripod

Step 1: Pull the legs outwards to unfold
the tripod.

Step 2: Continue pulling the legs
down until they lock into place. (A
click sound indicates it has locked into
one of the three preset positions shown
in descending order.)

1Center Column Twist Lock

Step 3: Adjust the center
column and the legs to your
required height as shown in the
diagram.
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Note: If you need a wider leg spread, follow the steps in the diagram.

~

\

5.2. Install Tracker

Calibration Scenario

Step 1: Align the Tracker Gimbal’s screw
hole with the tripod screw, then rotate the

gimbal until securely attached to the tripod.

Step 2: Slide the Quick Release
Plate @ on the bottom of the
Tracker into the groove of the Quick
Release Clamp @, and ensure the
white lines on the front are aligned.
Then, tighten the locking knob @

clockwise.



Trackit Quick Start Guide

Scanning Scenario

Step 1: The Tracker gimbal must be removed during scanning to avoid
vibration. Please remove it from the Quick Release Clamp before scanning.

Calibration Scenario Scanning Scenario

Step 2: Slide the Quick Release
Plate @ on the bottom of the
Tracker into the groove of the
Quick Release Clamp @, and
ensure the white lines on the
front are aligned. Then, tighten
the locking knob @ clockwise.

5.3. Connect Tracker

Step 1: Connect the Power Adapter’s DC end to Tracker’s “12V DC” port, and AC
end to a power supply.

o o
e e e o”“@

12VSCANNER  PC GIMBAL 12VDC OFF ON

; — LILlULII_IULILIﬂ ;
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\ﬂi AC End
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Step 2: Connect the PC Cable’s L-shaped end to Tracker’s “PC” port and tighten
the screws. Insert the straight end into a USB Type-C port on your PC.

| . \ j‘/
: o o o o
: e o e m[m) \
% H 12V SCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= .

LII.IIJIJULILI[{EE{
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5.4. Connect Scanner

Connect the Scanner Cable’s L-shaped end to Tracker’s “12V SCANNER” port and
tighten the screws. Connect the straight end to the USB Type-C port on the Scanner
and tighten the screws.

5.5. Power Trackit

Turn on the power switch on the
Tracker’s back. When the right
LED turns green and the software
interface shows Scanner and
Tracker connected, it’s ready.

10
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5.6. Secure the Cables

Step 1: Choose a smooth, flat surface and clean it thoroughly for a good seal.
Ensure the sealing edge of the Suction Cup Cable Holder is intact to prevent air
leaks.

Step 2: Place the Suction Cup Cable Holder
and press the locking knob to secure it.

Step 3: Attach the cables to the holder in the
correct order. Adjust the clamping knob to
secure the cables.

11
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6. Calibration

Calibration Cautions:

e Calibrate your Trackit before your first use, after scanning environ-
ment /temperature changes, or when a high-accuracy scan is required.

e Trackit offers two calibration options: desktop and ground. Choose the one
that best suits your workplace. Refer to the Trackit User Manual for operation
details.

e Ensure the Tracker and Scanner’s cameras are not blocked during the whole
process.

e To get accurate calibration results, ensure that only the markers on the Cali-
bration Pole and Board are captured.

e Don’t move the device while it indicates “Calibration in progress.”

6.1. Scanner Calibration

1) Install and Connect Tracker and Scanner: Refer to Section 5, Installation
and Connection.

2) Temperature Check: Open the software, and click “Scanner Calibration” in
the bottom left corner to enter the calibration program. Then, the software
will automatically detect the temperature of both the Tracker and Scanner.

3) Import SN Info: When the temperature detection is passed, follow the on-
screen prompts to insert the USB Flash Drive into your PC. Then, scan the
QR codes on the Calibration Pole and the Calibration Board to import their
SN info.

4) Scanner Calibration: Place the Calibration Board flat on the table with the
white side facing up. Hold the Scanner, and follow the on-screen calibration
prompts.

12
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6.2. Tracker Calibration

1) Connect Tracker Gimbal: Connect Tracker and its gimbal with the Tracker
Gimbal Cable (short yellow cable).

2) Install and Connect Scanner Gimbal: Install the Scanner Gimbal onto
the Scanner Tripod with its bolt. Connect the Tracker and the Scanner Gimbal
using the Scanner Gimbal Cable (long yellow cable). Attach the cable to the
Scanner Tripod using cable ties to prevent tangling with the Calibration Pole
during calibration.

3) Install the Calibration Pole: Mount the Calibration Pole onto the Scanner
Gimbal. Keep the Calibration Pole upright with the inclined surfaces facing
the table.

10
e aa R

Calibration Pole

&
|

Scanner Auto Calibration
Dual-axis Gimbal

7__.:

Scanner Tripod

4) Tracker Calibration: Position the Scanner Tripod with the Calibration Pole
facing the Tracker. Adjust the Tracker Tripod’s height to ensure the Tracker
captures the Calibration Pole. Then, following the software prompts, calibrate
the Tracker at different distances.

13
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6.3. Hand-Eye Calibration

1) Place the Positioning Pad: Unfold the Positioning Pad on the table. Posi-
tion the Scanner and Calibration Board Tripods as shown on the Positioning
Pad.

2) Install the Calibration Board: Place the Calibration Board into its tripod
with the black side facing the Scanner and the markers side facing the Tracker.
Ensure no markers are blocked during the placement.

| -
Calibration Board }

B

Calibration Board Tripod

3) Install the Scanner: Remove the Calibration Pole from the Scanner Gimbal.
Then, connect the Scanner to the gimbal using the Scanner Adapter.

8 m 4 6 -/.‘
Scanner Auto Calibration

Scanner Scanner Adapter Dual-axis Gimbal Scanner Tripod

14
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4) Once completed, place the Tracker and do the Hand-Eye Calibration following
the on-screen prompts.

Watch the Tutorial Video in the software for detailed calibration steps.

7. Your First Scan

7.1. Track Scan

Scan without markers by tracking the Scanner’s position and angle in real time. The
Tracker and object must stay still during the scan, making it suitable for quickly
scanning small and medium-sized objects.

After connecting the scanner, click the New Project button on Revo Track’s Home
page to enter the project interface. Select “Track Scan” and perform your scan using
the following steps:

15
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Accessories  Help Project04242025152700

: . 5 @
Mesh Edit D

53.6 fps € Trackit

Scanning Distance
(mm) :

210
-4
Instructions

<€+ USB3.0Connected | GPU Acceleration

*Please refer to the actual interface in Revo Track.

@ In Scan Settings, select Cross Lines or Single Lines mode, and the point distance
as required.

@ Select the Object Type according to your requirements.

@ Move the Scanner closer or further away from the object until the scanning
distance indicator bar shows Excellent or Good.

@ Click the Auto button to automatically set the Depth Cameras’ exposure. Or
turn off the Auto exposure and adjust it by dragging the slider until the laser
lines are clearly visible in the depth camera’s preview window.

@ Adjust the distance between the Scanner and the Tracker to ensure the Scanner
stays within the Tracker’s FOV.

@ Click the | > | button to start the scan. During the scan, aim the Scanner at
the object. Refer to the distance indicator bar to ensure an excellent distance.
Hold the Scanner steadily over one area for a few seconds until the model surface
is entirely blue. Then, move to the next area slowly and steadily.

Note: Don’t block the Tracker’s cameras during scanning, and ensure that the Tracker
can clearly see the markers on the Scanner and the object.

Try to ensure only the object is captured by the Scanner.

The point cloud turns blue during the scanning process as more data is captured. A
totally blue point cloud indicates higher point cloud quality.

(7) Click the | 11| button to pause and check your model anytime during the scan.
If the model is incomplete, click the | > | button to continue your scan. Click
the | v | button to finish the scan when the model is complete.

16
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Click One-click Edit to process the model automatically, or manually edit
the model using the Fusion and Mesh settings, and other tools if you need
a more detailed model. When manually processing for point cloud fusion, it
is suggested that the system’s recommended point distance be used. Setting a
very small point distance will lead to a long calculation time. For details, please
refer to the User Manual on Revo Track’s learning page.

@ After post-processing, export the model in formats such as PLY, OBJ, or STL.

7.2. Multi-position Scan

Ideal for scanning large objects like cars and industrial parts. Before scanning,
divide surfaces into distinct areas. During each area scan, capture global markers
after moving the Tracker, then capture the point cloud. Ensure at least five markers
or Anchor Blocks are always seen when moving the Tracker.

After the scanner is connected, click the New Project button on Revo Track’s Home
page to enter the project interface. Select “Multi-position Scan” and follow the steps
below to start your scan:

Note: Below is the scanning workflow. Refer to the Trackit User Manual for detailed
instructions.

The Anchor Blocks can be combined with markers.

l

Scan the global markers in the first area with the Tracker

{

Scan the point clouds in the first area with the Scanner

{

Reposition Tracker to the next area

!

Scan the global markers in the next area with the Tracker

I

Scan the point clouds in the next area with the Scanner

Set up the Station-reposition Environment

;/;)\_T_/\_/\_/g

}

Scan is finished

[Process the Model]

17
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7.3. Marker Scan

The Scanner also functions as a standalone 3D scanner, but it requires markers to
be placed on the objects for the scan to be performed successfully. It’s suitable for
scanning small and medium-sized objects.

After the scanner is connected, click the New Project button on Revo Track’s Home
page to enter the project interface. Select “Marker Scan” and follow the steps below
to start your scan:

Create a marker environment
Stick markers on object surface or place marker blocks around
'
Select Scan Settings
(scan mode/object type/point distance)
'

Adjust the scanning distance

!

Adjust the depth cameras’ exposure

!

Start scanning

'
Model Processing

!
Export the model

(OBJ/PLY /STL/3MF/ASC/FBX /GLTF)

e N cnnn T anun N G
- J v _J v _J

18
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8. Specifications

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Scanner
Single-frame Accuracy 0.02 mm
Fused Point Distance, up to 0.05 mm

Scanning Speed, up to
Light Source

Working Distance

Single Capture Area at Nearest
Distance

Single Capture Area at Furthest
Distance

Weight

Dimensions (L x W x H)
Operating Temperature Range
Output Formats

Material

1,500,000 Points/s

30 Blue Cross Laser Lines
1 Blue Single Laser Line
200—400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1.2 kg

295 x 295 x 205 mm

0-40 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,
FBX

Frame: Carbon Fiber

Housing: Polycarbonate

Tracker

Part Size Range (Recommended)
Volumetric Accuracy (Tracking
system)

Working Distance

Minimum Tracking Frame
Maximum Tracking Frame
Tracking Volume

Weight

Dimensions (L x W x H)
Tracking Band

User Recalibration

Supported Accessories

0.01-6 m
0.02 mm + 0.04 mm x L (m)

1500-4000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m®

2.0 kg

686 x 106 x 111 mm

Infrared

Auto Calibration

Tracker has an auto gimbal calibration
system. The Scanner requires manual
calibration.

Calibration Board, Calibration Pole,
Auto Calibration Dual-axis Gimbal,
Anchor Block, Large Turntable

*Product specifications are subject to the information on the official website.
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9. Mounting Hole Diagram

Scanner Adapter Hole Diagram Scanner External Port Diagram
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10. IC Warning

This device complies with Industry Canada’s license-exempt RSS standard(s). Op-
eration is subject to the following two conditions:

(1) this device may not cause interference, and

(2) this device must accept any interference, including interference that may cause
undesired operation of the device.

This Class B digital apparatus complies with Canadian ICES-003.
IC RF Statement:

When using the product, maintain a distance of 20 cm from the body to ensure
compliance with RF exposure requirements.

20
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11. FCC Warning

This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to the
following two conditions:

(1) This device may not cause harmful interference, and (2) this device must accept
any interference received, including interference that may cause undesired operation.

Any changes or modifications not expressly approved by the party responsible for
compliance could void the user’s authority to operate the equipment.

Note: This equipment has been tested and found to comply with the limits for a
Class B digital device, pursuant to part 15 of the FCC Rules. These limits are de-
signed to provide reasonable protection against harmful interference in a residential
installation. This equipment generates, uses and can radiate radio frequency energy
and, if not installed and used in accordance with the instructions, may cause harmful
interference to radio communications. However, there is no guarantee that interfer-
ence will not occur in a particular installation. If this equipment does cause harmful
interference to radio or television reception, which can be determined by turning the
equipment off and on, the user is encouraged to try to correct the interference by
one or more of the following measures:

e Reorient or relocate the receiving antenna.
e Increase the separation between the equipment and receiver.

e Connect the equipment to an outlet on a circuit different from that to which
the receiver is connected.

e Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.

This equipment complies with FCC radiation exposure limits set forth for an un-
controlled environment.

This equipment should be installed and operated with a minimum distance of 20 ¢m
between the radiator & your body.

21
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12. Tutorial Videos and Contact Us

Tutorial Videos:

https://www.youtube.com /playlist ?list=
PLNSUIQmwKrZlIzqaOwBHp7-Cs _ nflz2TY?2

Scan the QR code with your phone to contact us.

https://www.revopoint3d.com/pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D ALL RIGHTS RESERVED

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.cz
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Vielen Dank, dass Sie sich fiir einen 3D-Scanner von Revopoint entschieden haben!
Bitte lesen Sie diese Kurzanleitung vor Ihrem ersten Scan sorgfiltig durch.

Laden Sie zunéchst die Software Revo Track fiir IThren PC im Bereich Support —
Download auf der Revopoint-Website unter https://global.revopoint3d.com fiir Ih-
ren Trackit 3D-Scanner herunter.

Die neueste Kurzanleitung finden Sie am Ende der Download-Seite.
Das Trackit-Benutzerhandbuch ist auf Revopedia verfiigbar.
Folgen Sie unserem YouTube-Kanal Revopoint 3D fiir Tutorial-Videos.

Dieser Inhalt kann sich andern. Bitte beziehen Sie sich auf die neueste Version.

Dieses Produkt entspricht der Norm TEC 60825-1:2014.
Es ist als LASERPRODUKT DER KLASSE 1 eingestuft (450 nm, maximale
Ausgangsleistung < 0,39 mW).
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1. Lieferumfang

1 2 3 4
Tracker-Zwei-Achsen- Scanner-Zwei-Achsen-
Tracker Gimbal mit Gimbal mit
Auto-Kalibrierung Auto-Kalibrierung
5 6 7 L 8
) /
Tracker-Stativ Scanner-Stativ Kalibrierungstafel-Stativ Scanner-Adapter
9 10 1 12
Kalibrierungstafel Kalibrierstab Netzadapter PC-Kabel
13 EL'J 14 15 16
Scanner-Kabel Scanner-Gimbal-Kabel Tracker-Gimbal-Kabel Kabelbinder
17 18 19 20
00000 ’ O
00000 | SN: CBXXXXXXXX
@@@@@ CPXXXXXXXX
00000
Marker (magnetisch) Verankerungsblock Positionierungsunterlage USB-Stick
21 2 . eme. 23 U U 24 N
g I |
Kabelhalter mit Saugnapf Tracker-Rollkoffer Scanner-Rollkoffer Kurzanleit ung, Zertifikat
& Garantiekarte

*Nur zur Information.

Hinweis: Der Netzadapter kann je nach Land oder Region variieren.

Bitte bewahren Sie das Produkt und das gesamte Zubehor ordnungsgeméaf auf. Besché-
digte Komponenten miissen zur Reparatur an Revopoint zuriickgeschickt werden.
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2. Produktprofil

Scanner
Vorderseite Riickseite
Marker

Blaues Fiilllicht ~ Tiefenbelichtung —
Tiefenkamera A

_Scan starten/anhalten

Schnelltaste - Tiefenbelichtung +
RGB-Kamera chnelitaste &
; Kontrollleuchte
Projektor Scanner-Adapterhalterung
Tiefenkamera USB-Type-C-Anschluss
Blaues Fiilllicht
Tracker

Vorderseite

Infrarot-Fiilllicht Infrarot-Fiilllicht
Tiefenkamera Tiefenkamera
Tracking-Anzeige

Riickseite

Liiftungséffnung J N 5 Liiftungséffnung

i< % ‘:
: SN O 0(’@;:7 Netzschalter
12VSCANNER |PC GIMBAL| 12v|Dqg | OFF ON 1

i 000000000 — <

Systemstatus-LED

Scanner-Kabelanschluss Stromversorgungs-LED

PC-Anschluss  Stromanschluss

Gimbal-Kabelanschluss
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3. Systemanforderungen

Minimale Empfohlene
PC-Anforderungen PC-Anforderungen
Systemversion Windows 10/11 (64-bit) Windows 10/11 (64-bit)
RAM > 32 GB > 64 GB
CPU Intel i7 der 13. Generation Intel 19 der 12. Generation
oder besser / AMD Ryzen 7 oder besser
iiber der 7000er-Serie
GPU NVIDIA GeForce RTX 3050 NVIDIA RTX 4060 (8 GB)

(8 GB) oder besser

Hinweis: Die Software ist nur mit der x86 64-Architektur kompatibel. Wenn Sie sich

uber

die CPU-Konfiguration unsicher sind, stellen Sie bitte sicher, dass die CPU iiber

Kerne > 8, Threads > 16 und eine Basisfrequenz > 2,4 GHz verfiigt. Vergewissern Sie
sich, dass der USB-Anschluss an Ihrem PC USB 3.0 oder hoher ist.

4. Warnungen

Dieses Produkt verwendet einen Laserprojektor der Klasse 1. Blicken Sie nicht
aus néchster Ndhe direkt hinein! Weitere Informationen finden Sie im Stan-
darddokument fiir Laser der Klasse 1. Bringen Sie keine reflektierenden Ober-
flichen wie Spiegel oder Glas in den Strahlengang, um Reflexionen des Laser-
strahls zu vermeiden.

Halten Sie den Scanner von Wasser und anderen Fliissigkeiten fern. Verwenden
Sie das Produkt in einer trockenen und staubfreien Umgebung.

Um die Genauigkeit sicherzustellen, beachten Sie bei der Verwendung des Pro-
dukts die folgenden Umgebungsanforderungen:

@ Temperatur: 20-25 °C

(2) Luftfeuchtigkeit: 30-60 %

@ Luftstromung: Vermeiden Sie Luftturbulenzen, z. B. durch Klimaanlagen-
auslasse, Ventilatoren oder starke Konvektionsstromungen.

@ Vibrationen: Vermeiden Sie Vibrationen durch Aktivitdten wie Springen,
héufiges Gehen oder herabfallende schwere Gegenstande.

Nehmen Sie das Produkt oder seine Komponenten nicht auseinander.

Die Beine des Scanner-Stativs und des Kalibrierungstafel-Stativs haben jeweils
nur einen Standardwinkel. Stellen Sie sicher, dass wahrend der Nutzung alle
Beine auf diesen Winkel eingestellt sind.

Vermeiden Sie es, die Marker am Gerét und am Zubehor wihrend der Verwen-
dung des Produkts zu halten oder zu reiben.
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e Stellen Sie sicher, dass der Computer wihrend der Verwendung des Produkts
an eine Stromversorgung angeschlossen ist.

e Verstauen Sie das Produkt und das Zubehor fiir den Transport unbedingt im
Rollkoffer. Es wird empfohlen, alle nicht verwendeten Produkte und Zubehor-
teile im Koffer aufzubewahren.
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5. Installation und Anschluss

5.1. Tracker-Stativ aufstellen

Schritt 1: Ziehen Sie die Beine nach
aufen, um das Stativ auszuklappen.

Schritt 3: Stellen Sie die
Mittelsdule und die Beine wie in
der Abbildung gezeigt auf die
gewiinschte Hohe ein.

Schritt 2: Ziehen Sie die Beine weiter
nach unten, bis sie einrasten. (Ein
Klickgerausch zeigt an, dass sie in einer
der drei voreingestellten Positionen
eingerastet sind, die in absteigender
Reihenfolge dargestellt sind.)

i Mittelsaulen-

Festziehen
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Hinweis: Wenn Sie eine grofere Spreizung der Beine benétigen, folgen Sie den
Schritten in der Abbildung.

N N

~

o

5.2. Tracker installieren

Kalibrierungsszenario

Schritt 1: Richten Sie das Schraubenloch
des Tracker-Gimbals auf die Stativschraube
aus und drehen Sie dann den Gimbal, bis er
sicher am Stativ befestigt ist.

Schritt 2: Schieben Sie die
Schnellwechselplatte @ an der
Unterseite des Trackers in die Nut
der Schnellwechselklemme @ und
stellen Sie sicher, dass die weifsen
Linien an der Vorderseite
ausgerichtet sind. Drehen Sie dann
den Verriegelungsknopf @ im
Uhrzeigersinn fest.
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Scan-Szenario

Schritt 1: Um Vibrationen zu vermeiden, muss der Tracker-Gimbal beim
Scannen entfernt werden. Nehmen Sie ihn vor dem Scan aus der Schnellwech-
selklemme.

Kalibrierungsszenario Scan-Szenario

Schritt 2: Schieben Sie die
Schnellwechselplatte @ an der
Unterseite des Trackers in die
Nut der

Schnellwechselklemme @ und
stellen Sie sicher, dass die weifsen
Linien an der Vorderseite
ausgerichtet sind. Drehen Sie
dann den Verriegelungsknopf @
im Uhrzeigersinn fest.

10
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5.3. Tracker anschliefsen

Schritt 1: Verbinden Sie das DC-Ende des Netzadapters mit dem Anschluss ,,12V
DC* des Trackers und das AC-Ende mit einer Stromversorgung.

o o o o
® o e ol

12V SCANNER PC GIMBAL 12VDC OFF ON
UOOO0oo
'
oL | !
'
|
\
’—| ,,,,,,,, 2\ N T
DC-Ende

\HI AC-Ende

Schritt 2: Verbinden Sie das L-formige Ende des PC-Kabels mit dem Anschluss
,PC* des Trackers und ziehen Sie die Schrauben fest. Stecken Sie das gerade Ende
in einen USB-Type-C-Anschluss Thres PCs.

.
| o o o o ~
: SRS JOUEI]D
E% H 12V SCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= .
.

” U TSy
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5.4. Scanner anschlielten

Schlieffen Sie das L-féormige Ende des Scanner-Kabels an den Anschluss ,, 12V SCAN-
NER® des Trackers an und ziehen Sie die Schrauben fest. Schlieffen Sie das gerade
Ende an den USB-Type-C-Anschluss des Scanners an und ziehen Sie die Schrauben
fest.

Schalten Sie den Netzschalter auf
der Riickseite des Trackers ein.
Wenn die rechte LED griin
leuchtet und die Software anzeigt,
dass Scanner und Tracker
verbunden sind, ist das System
betriebsbereit.

12
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5.6. Kabel sichern

Schritt 1: Wahlen Sie eine glatte, ebene Flache und reinigen Sie sie griindlich, damit
der Saugnapf gut haftet. Achten Sie darauf, dass der Dichtrand des Kabelhalters mit
Saugnapf unbeschadigt ist, damit keine Luft eindringt.

Schritt 2: Setzen Sie den Kabelhalter mit
Saugnapf auf und driicken Sie den
Verriegelungsknopf, um ihn zu befestigen.

Schritt 3: Befestigen Sie die Kabel in der
richtigen Reihenfolge am Halter. Drehen Sie
den Klemmknopf, um die Kabel zu fixieren.

13
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6. Kalibrierung

Vorsichtsmafsinahmen bei der Kalibrierung:
e Kalibrieren Sie Thr Trackit vor der ersten Verwendung, nach Anderungen der

Scanumgebung oder der Temperatur oder wenn ein hochpréaziser Scan erforder-
lich ist.

e Trackit bietet zwei Kalibrierungsarten: Tischkalibrierung und Bodenkalibrie-
rung. Wihlen Sie die Methode, die am besten zu Threm Arbeitsplatz passt.
Details zur Durchfiihrung finden Sie im Trackit-Benutzerhandbuch.

e Stellen Sie sicher, dass die Kameras von Tracker und Scanner wahrend des ge-
samten Vorgangs nicht verdeckt werden.

e Um genaue Kalibrierungsergebnisse zu erhalten, stellen Sie sicher, dass nur die
Marker auf dem Kalibrierstab und der Kalibrierungstafel erfasst werden.

e Bewegen Sie das Gerit nicht, wihrend ,Calibration in progress” angezeigt wird.

6.1. Scanner-Kalibrierung

1) Tracker und Scanner installieren und anschlieften: Sieche Abschnitt 5,
Installation und Anschluss.

2) Temperaturpriifung: Offnen Sie die Software und klicken Sie unten links auf
,Scanner Calibration”, um das Kalibrierungsprogramm aufzurufen. Die Soft-
ware priift dann automatisch die Temperatur von Tracker und Scanner.

3) SN-Informationen importieren: Wenn die Temperaturpriifung bestanden
ist, stecken Sie den USB-Stick geméf den Anweisungen auf dem Bildschirm
in Thren PC. Scannen Sie dann die QR-Codes auf dem Kalibrierstab und der

Kalibrierungstafel, um deren SN-Informationen zu importieren.

4) Scanner-Kalibrierung: Legen Sie die Kalibrierungstafel mit der weiften Seite
nach oben flach auf den Tisch. Halten Sie den Scanner und folgen Sie den
Kalibrierungsanweisungen auf dem Bildschirm.

14
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6.2.

)

2)

4)

Tracker-Kalibrierung

Tracker-Gimbal anschlieflen: Verbinden Sie den Tracker und seinen Gimbal
mit dem Tracker-Gimbal-Kabel (kurzes gelbes Kabel).

Scanner-Gimbal installieren und anschlieféen: Montieren Sie den
Scanner-Gimbal mit seiner Schraube auf dem Scanner-Stativ. Verbinden Sie
den Tracker und den Scanner-Gimbal mit dem Scanner-Gimbal-Kabel (langes
gelbes Kabel). Befestigen Sie das Kabel mit Kabelbindern am Scanner-
Stativ, damit es sich wihrend der Kalibrierung nicht mit dem Kalibrierstab
verheddert.

Kalibrierstab installieren: Montieren Sie den Kalibrierstab auf dem
Scanner-Gimbal. Halten Sie den Kalibrierstab aufrecht, sodass die schragen
Flachen zum Tisch zeigen.

10

o awn aeE LR

Kalibrierstab

4 .
Scanner-Zwei-Achsen-Gimbal
mit Auto-Kalibrierung

L

Scanner-Stativ

Tracker-Kalibrierung: Stellen Sie das Scanner-Stativ so auf, dass der Kali-
brierstab dem Tracker zugewandt ist. Passen Sie die Hohe des Tracker-Stativs
an, damit der Tracker den Kalibrierstab erfasst. Kalibrieren Sie dann den Tra-
cker geméft den Anweisungen der Software in unterschiedlichen Absténden.

15
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6.3. Hand-Auge-Kalibrierung

1) Positionierungsunterlage auslegen: Entfalten Sie die Positionie-
rungsunterlage auf dem Tisch. Stellen Sie das Scanner-Stativ und das
Kalibrierungstafel-Stativ wie auf der Positionierungsunterlage dargestellt auf.

2) Kalibrierungstafel installieren: Setzen Sie die Kalibrierungstafel so in ihr
Stativ ein, dass die schwarze Seite zum Scanner und die Seite mit den Mar-
kern zum Tracker zeigt. Achten Sie darauf, dass dabei keine Marker verdeckt
werden.

Kalibrierungstafel ;

BE

Kalibrierungstafel-Stativ

3) Scanner installieren: Nehmen Sie den Kalibrierstab vom Scanner-Gimbal
ab. Verbinden Sie dann den Scanner mithilfe des Scanner-Adapters mit dem

8 m 4 . 6 j
Scanner-Zwei-Achsen-Gimbal

Scanner Scanner-Adapter mit Auto-Kalibrierung Scanner-Stativ

16
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4) Stellen Sie anschliefend den Tracker auf und fithren Sie die Hand-Auge-
Kalibrierung geméfs den Anweisungen auf dem Bildschirm durch.

Detaillierte Kalibrierungsschritte zeigt das Tutorial-Video in der Softwa-
re.

7. Thr erster Scan

7.1. Tracking-Scan

Scannen Sie ohne Marker, indem die Position und der Winkel des Scanners in Echt-
zeit verfolgt werden. Der Tracker und das Objekt miissen wihrend des Scans stillste-
hen. Der Modus eignet sich zum schnellen Scannen kleiner und mittelgrofer Objekte.

Nachdem Sie den Scanner angeschlossen haben, klicken Sie auf der Startseite von
Revo Track auf die Schaltfliche ,New Project”, um die Projektoberfliche zu 6ffnen.

17
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Wiéhlen Sie ,/Track Scan“ und fiithren Sie Thren Scan mit den folgenden Schritten
durch:

File  Display Accessories _Help Project04242025152700

Point Cloud Edit Mesh Edit D

Start/Pause Scan: Space
Cancel: ESC H 53.6fos e
Depth Exposure
pth Exposure Tracker Temp: 26°C

=\ s L 3 Calibration Temp: -°C
Laser Brightness 200mm
‘ @ Scanner Tem
— 255 4 s s 7 P o
: % ? g

X I v

Cancel Pause Complete

Scanning Distance
(mm)

210

-+

Instructions

€+ USB3.0Connected | GPU Acceleration

*Bitte beachten Sie die tatsichliche Oberflache in Revo Track.

@ Wiéhlen Sie unter ,Scan Settings*“ den Modus ,Cross Lines* (Kreuzlinien) oder
,ingle Lines“ (Einzellinien) sowie den gewtinschten Punktabstand.

(2) Wiihlen Sie den Objekttyp (,Object Type“) entsprechend Ihren Anforderungen.

@ Bewegen Sie den Scanner ndher an das Objekt heran oder weiter davon weg,
bis der Balken fiir den Scanabstand , Excellent oder ,Good* anzeigt.

@ Klicken Sie auf die Schaltfliche ,,Auto”, um die Belichtung der Tiefenkameras
automatisch einzustellen. Oder schalten Sie die automatische Belichtung aus
und stellen Sie sie mit dem Schieberegler ein, bis die Laserlinien im Vorschau-
fenster der Tiefenkamera deutlich sichtbar sind.

@ Passen Sie den Abstand zwischen Scanner und Tracker so an, dass der Scanner
im Sichtfeld (FOV) des Trackers bleibt.

@ Klicken Sie auf die Schaltfliche | > |, um den Scan zu starten. Richten Sie den
Scanner wahrend des Scans auf das Objekt. Achten Sie auf die Abstandsan-
zeige, um einen optimalen Abstand einzuhalten. Halten Sie den Scanner einige
Sekunden ruhig iiber einen Bereich, bis die Modelloberfliche vollstédndig blau
ist. Gehen Sie dann langsam und gleichméfig zum néchsten Bereich iiber.

18
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Hinweis: Verdecken Sie wahrend des Scannens nicht die Kameras des Trackers und stellen
Sie sicher, dass der Tracker die Marker auf dem Scanner und auf dem Objekt deutlich
sehen kann.

Achten Sie darauf, dass moglichst nur das Objekt vom Scanner erfasst wird.

Die Punktwolke wird wiahrend des Scanvorgangs blau, je mehr Daten erfasst werden. Eine
vollstandig blaue Punktwolke zeigt eine hohere Qualitdt der Punktwolke an.

(7) Klicken Sie auf die Schaltfliche [ 11 |, um den Scan anzuhalten und Thr Modell
jederzeit wiahrend des Scans zu {iberpriifen. Wenn das Modell unvollsténdig ist,

klicken Sie auf die Schaltfliche | > |, um den Scan fortzusetzen. Klicken Sie auf
die Schaltflache | v |, um den Scan zu beenden, wenn das Modell vollstandig
ist.

Klicken Sie auf One-click Edit, um das Modell automatisch zu bearbeiten,
oder bearbeiten Sie das Modell manuell mit den Einstellungen ,Fusion* und
»Mesh* und weiteren Werkzeugen, wenn Sie ein detaillierteres Modell ben&ti-
gen. Bei der manuellen Punktwolkenfusion wird empfohlen, den vom System
empfohlenen Punktabstand zu verwenden. Ein sehr kleiner Punktabstand fiihrt
zu einer langen Berechnungszeit. Einzelheiten finden Sie im Benutzerhandbuch
auf der Lernseite von Revo Track.

@ Exportieren Sie das Modell nach der Nachbearbeitung in Formaten wie PLY,
OBJ oder STL.

19



Trackit Kurzanleitung

7.2. Mehrpositionsscan

Ideal zum Scannen grofier Objekte wie Autos und Industrieteile. Teilen Sie die Ober-
flache vor dem Scannen in einzelne Bereiche auf. Erfassen Sie bei jedem Bereichsscan
nach dem Umsetzen des Trackers zuerst die globalen Marker und dann die Punkt-
wolke. Stellen Sie sicher, dass beim Umsetzen des Trackers stets mindestens fiinf
Marker oder Verankerungsblocke sichtbar sind.

Nachdem der Scanner angeschlossen ist, klicken Sie auf der Startseite von Revo Track
auf die Schaltfliche ,New Project, um die Projektoberfliche zu 6ffnen. Wahlen Sie
,Multi-position Scan und folgen Sie den nachstehenden Schritten, um IThren Scan
zu starten:

Hinweis: Unten ist der Scanablauf dargestellt. Detaillierte Anweisungen finden Sie im
Trackit-Benutzerhandbuch.

Umgebung fiir das Umsetzen des Trackers einrichten
Die Verankerungsblécke kénnen mit Markern kombiniert werden.

!

Globale Marker im ersten Bereich mit dem Tracker scannen

|

Punktwolken im ersten Bereich mit dem Scanner scannen

!

(
(
[ Tracker im néchsten Bereich neu positionieren
(
(

{

Globale Marker im néchsten Bereich mit dem Tracker scannen

!

Punktwolken im néchsten Bereich mit dem Scanner scannen

I

QQT\—/\—/g

Nein

Scan ist beendet

l Ja
[Modell Verarbeiten]

20
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7.3. Marker-Scan

Der Scanner funktioniert auch als eigenstandiger 3D-Scanner. Damit der Scan erfolg-
reich durchgefiihrt werden kann, miissen jedoch Marker auf den Objekten angebracht
werden. Er eignet sich zum Scannen kleiner und mittelgrofter Objekte.

Nachdem der Scanner angeschlossen ist, klicken Sie auf der Startseite von Revo Track
auf die Schaltflache ,New Project®, um die Projektoberfliche zu 6ffnen. Wéahlen
Sie ,Marker Scan und folgen Sie den nachstehenden Schritten, um Ihren Scan zu

starten:

Marker-Umgebung erstellen

Marker auf die Objektoberfliche kleben oder

Markerblocke in der Umgebung platzieren

!

Scan-Einstellungen wéhlen
(Scanmodus/Objekttyp/Punktabstand)

!

Scanabstand einstellen

!

Belichtung der Tiefenkameras einstellen

!

Scan starten

!

Modellverarbeitung

- «J _J

!

Modell exportieren
(OBJ/PLY/STL/3MF/ASC/FBX/GLTF)

21
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8. Technische Daten

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Scanner

Einzelbild-Genauigkeit
Punktabstand nach Fusion, bis zu
Scangeschwindigkeit, bis zu
Lichtquelle

Arbeitsabstand

Einzelaufnahmebereich bei
kiirzestem Abstand
Einzelaufnahmebereich bei grofitem
Abstand

Gewicht

Abmessungen (L x B x H)
Betriebstemperaturbereich
Ausgabeformate

Material

0,02 mm

0,05 mm

1.500.000 Punkte/s

30 blaue Kreuzlaserlinien
1 blaue Einzellaserlinie
200—400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm
1,2 kg

295 x 295 x 205 mm
0-40 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,

FBX

Rahmen: Kohlefaser
Gehéause: Polycarbonat

Tracker

Teilegrofienbereich (empfohlen)
Volumetrische Genauigkeit
(Tracking-System)
Arbeitsabstand

Minimaler Tracking-Bereich
Maximaler Tracking-Bereich
Tracking-Volumen

Gewicht

Abmessungen (L x B x H)
Tracking-Spektrum
Rekalibrierung durch den Benutzer

22

0,01-6 m
0,02 mm + 0,04 mm x L (m)

1500-4000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm
3260 x 2845 mm @ 4000 mm
11 m3

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Infrarot

Automatische Kalibrierung

Der Tracker verfiigt iiber ein
automatisches
Gimbal-Kalibrierungssystem. Der
Scanner muss manuell kalibriert
werden.
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Unterstiitztes Zubehor

Kalibrierungstafel, Kalibrierstab,
Zwei-Achsen-Gimbal mit
Auto-Kalibrierung, Verankerungsblock,
grofker Drehteller

*Fir die Produktspezifikationen gelten die Angaben auf der offiziellen Website.
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9. Bohrungsplan

Bohrungsplan der externen
Anschliisse des Scanners

3 E
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Bohrungsplan des Scanner-Adapters
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10. IC-Warnung

Dieses Gerét entspricht den lizenzfreien RSS-Normen von Industry Canada. Der
Betrieb unterliegt den folgenden zwei Bedingungen:

(1) Dieses Gerét darf keine Stérungen verursachen, und

(2) dieses Gerit muss alle Storungen aufnehmen, einschlieflich Stérungen, die einen
unerwunschten Betrieb des Gerats verursachen konnen.

Dieses digitale Gerét der Klasse B entspricht der kanadischen Norm ICES-003.
IC-Hinweis zur HF-Strahlung:

Halten Sie bei der Verwendung des Produkts einen Abstand von 20 cm zum Korper
ein, um die Anforderungen an die HF-Exposition zu erfiillen.
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11. FCC-Warnung

Dieses Gerét entspricht Teil 15 der FCC-Bestimmungen. Der Betrieb unterliegt den
folgenden zwei Bedingungen:

(1) Dieses Gerét darf keine schidlichen Stérungen verursachen, und (2) dieses Gerét
muss alle empfangenen Storungen aufnehmen, einschlieflich Stérungen, die einen
unerwiinschten Betrieb verursachen koénnen.

Anderungen oder Modifikationen, die nicht ausdriicklich von der fiir die Konformitét
verantwortlichen Partei genehmigt wurden, konnen zum Erloschen der Betriebser-
laubnis des Benutzers fiihren.

Hinweis: Dieses Gerdat wurde getestet und entspricht den Grenzwerten fiir ein di-
gitales Gerat der Klasse B geméf Teil 15 der FCC-Bestimmungen. Diese Grenzwer-
te sollen einen angemessenen Schutz vor schédlichen Storungen in Wohngebieten
bieten. Dieses Gerét erzeugt und verwendet Hochfrequenzenergie und kann diese
abstrahlen. Wenn es nicht geméfs den Anweisungen installiert und verwendet wird,
kann es schidliche Stérungen des Funkverkehrs verursachen. Es kann jedoch nicht
garantiert werden, dass bei einer bestimmten Installation keine Stérungen auftreten.
Wenn dieses Gerat schadliche Storungen des Radio- oder Fernsehempfangs verur-
sacht, was durch Aus- und Einschalten des Gerits festgestellt werden kann, wird
dem Benutzer empfohlen, die Stérungen durch eine oder mehrere der folgenden
Mafnahmen zu beheben:

Richten Sie die Empfangsantenne neu aus oder stellen Sie sie an einem anderen
Ort auf.

Vergrofsern Sie den Abstand zwischen Gerét und Empfanger.

SchlieRen Sie das Gerdt an eine Steckdose eines anderen Stromkreises an als
den, an den der Empfanger angeschlossen ist.

Wenden Sie sich an den Handler oder einen erfahrenen Radio- und Fernseh-
techniker.

Dieses Gerat entspricht den FCC-Grenzwerten fiir die Strahlenbelastung in einer
unkontrollierten Umgebung.

Dieses Gerét sollte mit einem Mindestabstand von 20 cm zwischen dem Strahler
und Threm Korper installiert und betrieben werden.
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12. Tutorial-Videos und Kontakt

Tutorial-Videos:

https://www.youtube.com /playlist ?list=
PLNSUIQmwKrZlIzqaOwBHp7-Cs _ nflz2TY?2

Scannen Sie den QR-Code mit Threm Handy, um uns zu
kontaktieren.

https://www.revopoint3d.com /pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D ALLE RECHTE VORBEHALTEN

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/ 1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.eu
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Dékujeme, ze jste si vybrali 3D skener Revopoint! Pfed prvnim skenovanim si prosim
pozorné prectéte tento strucény navod.

Nejprve si stahnéte software Revo Track pro svij pocitac v sekci Support — Download
na webu spole¢nosti Revopoint https://global.revopoint3d.com pro svij 3D skener
Trackit.

Nejnovéjsi verzi struéného navodu najdete na konci stranky Download.
Uzivatelskou prirucku k Trackitu najdete na webu Revopedia.
Sledujte nas kanal YouTube Revopoint 3D, kde najdete vyukova videa.

Obsah se muze zménit. Ridte se prosim nejnovéjsi verzi.

Tento vyrobek spliuje normu IEC 60825-1:2014.
Je klasifikovan jako LASEROVY VYROBEK TRIDY 1 (450 nm, maximélni
vystupni vykon < 0,39 mW).
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1. Obsah baleni

13 @

Kabel skeneru

Kabel gimbalu skeneru

Kabel gimbalu trackeru

1 2 3 4
Track Dvouosy gimbal trackeru Dvouosy gimbal skeneru
acker s automatickou kalibraci s automatickou kalibraci
5 6 7 L 8
) /
Stativ trackeru Stativ skeneru Stativ kalibra¢ni desky Adaptér skeneru
9 10 1 12
Kalibra¢ni deska Kalibraéni ty¢ Napajeci adaptér Kabel k PC
14 15 16

I —

Stahovaci pasky

17
00000
00000
00000
00000

Markery (magnetické)

Magnet

Polohovaci podlozka

SN: CBXXXXXXXX
CPXXXXXXXX

USB flash disk

Drzéak kabelt s prisavkou

Kufr na kole¢kach pro
tracker

23

Kufr na koleckach pro
skener

) .j

Struény navod, certifikat
a zarud¢ni list

*Pouze pro ilustraci.

Poznamka: Napajeci adaptér se muze lisit podle zemé nebo oblasti.

Vyrobek 1 veskeré prislusenstvi fadné uschovejte. Poskozené soucasti je nutné zaslat
k opravé spole¢nosti Revopoint.
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2. Popis vyrobku

Skener

Predni strana Zadni strana
Markery

Modré svétlo Hloubkova expozice — _ Spustit / pozastavit sken

Hloubkova kamera Rychl4 volba
RGB kamera
Projektor

Hloubkova expozice +

Kontrolka B
Uchyt adaptéru skeneru

— Hloubkova kamera

— Port USB Type-C

Modré svétlo

Tracker

Predni strana

Infraervené prisvétleni Infradervené prisvétleni
Hloubkové kamera Hloubkova kamera
Indikator sledovani

Zadni strana

Vétraci otvor S N X Vétraci otvor

2 o 0@

° : PR
= : Vypinac
JANNER  |PC GIMBAL 12v|Dg | OFF ON i

OO0000oog |
Y

173 A

LED stavu systému

Port kabelu skeneru -

LED napajeni

Port PC Napajeci konektor

Port kabelu gimbali
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3. Systémové pozadavky

Minimalni pozadavky na Doporucené pozadavky na
PC PC
Verze systému Windows 10/11 (64bitovy) Windows 10/11 (64bitovy)
RAM > 32 GB > 64 GB
CPU Intel i7 13. generace nebo lepsi Intel 19 12. generace nebo lepsi
/ AMD Ryzen 7 nad fadou
7000
GPU NVIDIA GeForce RTX 3050 NVIDIA RTX 4060 (8 GB)
(8 GB) nebo lepsi

Poznamka: Software je kompatibilni pouze s architekturou x86 64. Pokud si nejste
jisti konfiguraci procesoru, ovéite, Ze ma pocet jader > 8, pocet vlaken > 16 a zakladni
frekvenci > 2,4 GHz. Port USB na pocitaci musi byt USB 3.0 nebo novéjsi.

4. Upozornéni

e Tento vyrobek pouziva laserovy projektor tiidy 1. Nedivejte se do néj primo
z malé vzdalenosti! Podrobnosti najdete v normé pro lasery t¥idy 1. Abyste
zabranili odraziim laseru, nepokladejte do drahy laserového paprsku reflexni
povrchy, jako jsou zrcadla nebo sklo.

e Chrante skener pfed vodou a jinymi kapalinami. Vyrobek pouzivejte v suchém
a bezprasném prostredi.

e Pro zajisténi presnosti dodrzujte pii pouzivani vyrobku tyto pozadavky na
prostredi:
@ Teplota: 20-25 °C
(2) Vlhkost: 30-60 %

@ Proudéni vzduchu: Zabrante turbulencim vzduchu, napiiklad z vydecht
klimatizace, ventilatora nebo silného konvekéniho proudéni.

@ Vibrace: Zabrante vibracim zptsobenym napftiklad skakanim, ¢astou chiizi
nebo padem tézkych predméti.
e Vyrobek ani jeho soucasti nerozebirejte.

e Nohy stativu skeneru i stativu kalibracni desky maji jediny standardni thel.
P1i pouzivani musi byt vSsechny nohy nastaveny na tento thel.

e Pii pouzivani vyrobku nedrzte markery na zafizeni a prislusenstvi a neotirejte
je.

e Pri pouzivani vyrobku musi byt pocita¢ pripojen k napéjeni.
e Pii prepravé vzdy ulozte vyrobek a prislusenstvi do kufru. Doporuc¢ujeme uklé-
dat do kufru také vSsechny vyrobky a prislusenstvi, které pravé nepouzivate.
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5. Instalace a pripojeni

5.1. Postaveni stativu trackeru

Krok 1: Roztdhnéte nohy smérem ven
a rozlozte stativ.

Krok 3: Nastavte stfedovy
sloupek a nohy do pozadované
vysky podle obrazku.

Krok 2: Tahnéte nohy dal doli, dokud
nezaklapnou. (Cvaknuti oznamuje, Ze se
zajistily v jedné ze ti{ prednastavenych
poloh, zobrazenych v sestupném
poradi.)

Otoc¢na pojistka
stfedového sloupku

Trubka stfedového
sloupku
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Poznamka: Pokud potfebujete nohy roztahnout vice, postupujte podle krokia na
obréazku.

N N

~

5.2. Instalace trackeru

Kalibraé¢éni scénar

Krok 1: Srovnejte otvor pro Sroub gimbalu
trackeru se Sroubem stativu a otacejte
gimbalem, dokud nebude pevné pfipevnén
ke stativu.

Krok 2: Zasuite rychloupinaci
desticku @ na spodni strané
trackeru do drazky rychloupinaci
svorky @ a zkontrolujte, Ze jsou
bilé ¢ary na predni strané
zarovnané. Potom utahnéte
zajistovaci knoflik @ ve smeéru
hodinovych rucicek.
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Skenovaci scénar

Krok 1: Béhem skenovani musi byt gimbal trackeru odstranén, aby ne-
vznikaly vibrace. Pted skenovanim jej vyjméte z rychloupinaci svorky.

Kalibra¢ni scénar Skenovaci scénar

Krok 2: Zasunte rychloupinaci
desticku @ na spodni strané
trackeru do drazky rychloupinaci
svorky @ a zkontrolujte, Ze jsou
bilé ¢ary na predni strané
zarovnané. Potom utédhnéte
zajistovaci knoflik @ ve sméru
hodinovych rucicek.

5.3. Pripojeni trackeru

Krok 1: Pripojte konec DC napéajeciho adaptéru do portu ,,12V DC* trackeru a ko-
nec AC do elektrické zasuvky.

o o o o]
e e e o”“@

12VSCANNER  PC GIMBAL 12VDC OFF ON

| ] B W) E

i — — —] :

S 77~ W I
Konec DC

\ﬂi Konec AC
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Krok 2: Pripojte konec kabelu k PC ve tvaru L. do portu ,,PC* trackeru a utahnéte
sroubky. Rovny konec zapojte do portu USB Type-C v pocitaci.

) \ A7
: o o o o
: e o e m[m) \
% H 12V SCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= .
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” U TSy

5.4. Pripojeni skeneru

Pripojte konec kabelu skeneru ve tvaru L do portu,,12V SCANNER" trackeru a utah-
néte Sroubky. Rovny konec piipojte do portu USB Type-C na skeneru a utahnéte
sroubky.

Zapnéte vypina¢ na zadni strané
trackeru. Jakmile pravd LED sviti
zelené a software ukazuje
pripojeny skener i tracker, je
systém pripraven.

10
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5.6. Upevnéni kabelt

Krok 1: Vyberte hladky a rovny povrch a diikladné jej oc¢istéte, aby piisavka dobte
tésnila. Zkontrolujte, Ze tésnici okraj drzaku kabelt s prisavkou neni poskozeny, aby
neprochézel vzduch.

Krok 2: Prilozte drzak kabelt s prisavkou
a stisknutim zajistovaciho knofliku jej
upevnéte.

Krok 3: Upevnéte kabely do drzaku ve
spravném potadi. Utdhnéte upinaci knoflik,
aby kabely drzely.

11
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6.

Kalibrace

Upozornéni ke kalibraci:

6.

Trackit kalibrujte pfed prvnim pouzitim, po zméné prostiedi nebo teploty pri
skenovani a také kdyz potiebujete sken s vysokou presnosti.

Trackit nabizi dva zptusoby kalibrace: na stole a na podlaze. Zvolte ten, ktery
nejlépe vyhovuje vasemu pracovisti. Podrobny postup najdete v uzivatelské pii-
rucce k Trackitu.

Béhem celého postupu nesmi byt kamery trackeru ani skeneru zakryté.

Pro presné vysledky kalibrace zajistéte, aby byly snimany pouze markery na
kalibra¢ni ty¢i a kalibra¢ni desce.

Nehybejte zafizenim, dokud je zobrazeno ,Calibration in progress (probiha ka-
librace).

1. Kalibrace skeneru

1) Instalace a pripojeni trackeru a skeneru: Viz kapitola 5, Instalace a pfi-
pojeni.

2) Kontrola teploty: Oteviete software a kliknéte na ,Scanner Calibration v le-
vém dolnim rohu; spusti se kalibra¢ni program. Software potom automaticky
zkontroluje teplotu trackeru i skeneru.

3) Import tidaji SN: Po uspésné kontrole teploty zasuite podle pokyni na ob-
razovce USB flash disk do pocitace. Potom naskenujte QR kddy na kalibracni
ty¢i a kalibracni desce a importujte jejich idaje SN.

4) Kalibrace skeneru: PoloZte kalibra¢ni desku naplocho na stiil bilou stranou
nahoru. Vezméte skener do ruky a postupujte podle kalibra¢nich pokynt na
obrazovce.

12
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6.2. Kalibrace trackeru

1) Pf¥ipojeni gimbalu trackeru: Propojte tracker a jeho gimbal kabelem gim-
balu trackeru (kratky zluty kabel).

2) Instalace a pfipojeni gimbalu skeneru: Pfipevnéte gimbal skeneru na sta-
tiv skeneru jeho sroubem. Propojte tracker a gimbal skeneru kabelem gimbalu
skeneru (dlouhy zluty kabel). Kabel pfipevnéte ke stativu skeneru stahovacimi
paskami, aby se béhem kalibrace nezamotal do kalibra¢ni tyce.

3) Instalace kalibra¢ni tyc¢e: Nasadte kalibra¢ni ty¢ na gimbal skeneru. Ty¢
musi stat svisle a sikmé plochy musi smérovat ke stolu.

10

B0y

Kalibra¢ni ty¢

4 .
Dvouosy gimbal skeneru
s automatickou kalibraci

L

Stativ skeneru

4) Kalibrace trackeru: Postavte stativ skeneru tak, aby kalibra¢ni ty¢ smé-
fovala k trackeru. Nastavte vysku stativu trackeru tak, aby tracker snimal
kalibra¢ni ty¢. Potom podle pokynu softwaru zkalibrujte tracker v rtznych
vzdéalenostech.

13
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6.3. Kalibrace ruka-oko

1) Rozlozeni polohovaci podlozky: RozloZzte polohovaci podlozku na stole.
Postavte stativ skeneru a stativ kalibrac¢ni desky tak, jak je vyznaceno na
polohovaci podlozce.

2) Instalace kalibraéni desky: Vlozte kalibracni desku do jejiho stativu ¢ernou
stranou ke skeneru a stranou s markery k trackeru. Dbejte, aby pfi tom nebyl
zakryty zadny marker.

Kalibra¢ni deska }

BY

Stativ kalibra¢ni desky

3) Instalace skeneru: Sejméte kalibracni ty¢ z gimbalu skeneru. Potom pfipev-
néte skener ke gimbalu pomoci adaptéru skeneru.

8 m 4 6 7‘
P Dvouosy gimbal skeneru
Skener Adapteér skeneru s automatickou kalibraci Stativ skeneru

14
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4) Potom postavte tracker a provedte kalibraci ruka-oko podle pokynii na obra-
zZovcee.

Podrobny postup kalibrace ukazuje vyukové video v softwaru.

7. Prvni skenovani

7.1. Skenovani se sledovanim (Track Scan)

Skenujte bez markerii: tracker v realném case sleduje polohu a tihel skeneru. Tracker
i objekt musi béhem skenovéni ztstat v klidu, proto je tento rezim vhodny pro rychlé
skenovani malych a stfedné velkych objektii.

Po pripojeni skeneru kliknéte na domovské strance Revo Track na tlacitko ,New
Project a otevie se rozhrani projektu. Zvolte , Track Scan“ a skenujte podle téchto
krokti:

15
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File  Display Accessories Help Project04242025152700

Point Cloud Edit Mesh Edit D

Depth Exposure Start/Pause Scan: Space
Cancel: ESC 53.6 fps € Trackit

Depth Exposure (M No Color H
it & Tracker Temp: 26°C

M._ o N Calibration Ter

Laser Brightness
— s )

Cancel Pause Complete

Depth Camera

Tracker tracking FOV

Scanning Distance
(mm) :

210

-4

Distance between Tracker and Sc:

Rendering Frames: ] 4] ] Instructions

<€+ USB3.0Connected | GPU Acceleration

*Rid'te se skute¢nym rozhranim aplikace Revo Track.

(1) V ,Scan Settings‘ (nastaveni skenovéni) zvolte rezim ,Cross Lines* (kifZové
linie) nebo ,,Single Lines” (jednotlivé linie) a pozadovanou vzdalenost bodi.

@ Zvolte typ objektu (,Object Type®) podle svych potieb.

@ Priblizujte nebo oddalujte skener od objektu, dokud ukazatel vzdalenosti ske-
novani nezobrazi ,,Excellent nebo ,Good".

@ Kliknéte na tlacitko ,,Auto* a expozice hloubkovych kamer se nastavi automa-
ticky. Nebo automatickou expozici vypnéte a nastavte ji posuvnikem tak, aby
byly laserové linie v nadhledovém okné hloubkové kamery dobie viditelné.

@ Upravte vzdélenost mezi skenerem a trackerem tak, aby skener ztstaval v zor-
ném poli (FOV) trackeru.

Kliknutim na tlacitko | > | spustte skenovani. Béhem skenovani miite skenerem
na objekt. Podle ukazatele vzdalenosti udrzujte optimalni vzdélenost. Drzte
skener nékolik sekund stabilné nad jednou oblasti, dokud povrch modelu nebude
cely modry. Potom se pomalu a plynule presunte k dalsi oblasti.

Poznamka: Béhem skenovani nezakryvejte kamery trackeru a zajistéte, aby tracker dobte
vidél markery na skeneru i na objektu.

Snazte se, aby skener snimal pouze objekt.

Béhem skenovani se mracno bodu s pribyvajicimi daty zbarvuje do modra. Zcela modré
mracno bodu znamend vyssi kvalitu mra¢na bodi.

() Kliknutim na tlagitko [ 11 | miizete skenovan{ kdykoli pozastavit a zkontrolovat
model. Pokud model neni tplny, pokracujte ve skenovani tlacitkem | > |. Az
bude model kompletni, ukoncete skenovani tlacitkem | v

16
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Kliknéte na One-click Edit a model se zpracuje automaticky, nebo jej upravte
ru¢né pomoci nastaveni ,,Fusion a ,Mesh* a dalsich nastroji, pokud potifebujete
podrobné&jsi model. Pti ru¢ni fazi mra¢na bodu doporucujeme pouzit vzdalenost
bodi, kterou navrhne systém. Velmi maléa vzdalenost bodi vede k dlouhé dobé
vypoc¢tu. Podrobnosti najdete v uzivatelské pfiruc¢ce na vyukové strance Revo

Track.

@ Po dokonceni uprav exportujte model naptiklad ve formatu PLY, OBJ nebo

STL.

7.2. Skenovani z vice pozic (Multi-position Scan)

Idealni pro skenovani velkych objektii, jako jsou auta a priamyslové dily. Pfed skeno-
vanim rozdélte povrch na jednotlivé oblasti. Pti skenovani kazdé oblasti po presunuti
trackeru nejprve zachytte globalni markery a potom mra¢no bodu. Pfi presouvani
trackeru musi byt vzdy vidét alespon pét markertd nebo kotevnich blokii.

Po pripojeni skeneru kliknéte na domovské strance Revo Track na tlacitko ,New
Project” a otevre se rozhrani projektu. Zvolte ,Multi-position Scan* a skenujte podle

téchto kroki:

Poznamka: NiZe je znézornén postup skenovani. Podrobné pokyny najdete v uzivatelské
prirucce k Trackitu.

Pripravte prostiedi pro presouvani trackeru

Kotevni bloky lze kombinovat s markery.

I

Trackerem naskenujte globalni markery v prvni oblasti

!

Skenerem naskenujte mrac¢na bodu v prvni oblasti

l

Presunte tracker k dalsi oblasti

!

Trackerem naskenujte globalni markery v dalsi oblasti

{

Skenerem naskenujte mra¢na bodu v dalsi oblasti

;}\_/T;/;/4

I

Ne

Skenovéani je dokonceno

l Ano
{Zpracujte model}

17
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7.3. Skenovani s markery (Marker Scan)

Skener funguje i jako samostatny 3D skener, ale pro tispésné skenovani je nutné
umistit na objekty markery. Hodi se pro skenovani malych a stfedné velkych objekti.

Po pripojeni skeneru kliknéte na domovské strance Revo Track na tlacitko ,New
Project” a otevie se rozhrani projektu. Zvolte ,Marker Scan* a skenujte podle téchto
krokti:

Ptipravte prostiedi s markery
Nalepte markery na povrch objektu nebo
kolem néj rozmistéte bloky s markery
'
Zvolte nastaveni skenovani
(rezim skenovani / typ objektu / vzdalenost bodu)

!

Nastavte vzdalenost skenovani

!

Nastavte expozici hloubkovych kamer

!

Spustte skenovani

!

Zpracovani modelu

!

Exportujte model

-  «J _J U J

(OBJ/PLY /STL/3MF/ASC/FBX/GLTF)

18
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8. Technické parametry

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Skener
Piesnost jednoho snimku 0,02 mm
Vzdalenost bodu po fazi, az 0,05 mm

Rychlost skenovani, az
Zdroj svétla

Pracovni vzdalenost

Plocha jednoho snimku pri
nejmensi vzdalenosti

Plocha jednoho snimku pii nejvétsi
vzdalenosti

Hmotnost

Rozméry (D x S x V)

Rozsah provoznich teplot

Vystupni formaty

Material

1500000 bodi/s
30 modrych kiizovych laserovych linif
1 modra jednoduché laserova linie
200-400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1,2 kg

295 x 295 x 205 mm

0-40 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,
FBX

Réam: uhlikové vldkno

Kryt: polykarbonéat

Tracker

Rozsah velikosti dila (doporuéeny)
Objemova piesnost (sledovaci
systém)

Pracovni vzdalenost
Minimalni sledovany ramec
Maximalni sledovany ramec
Sledovany objem

Hmotnost

Rozméry (D x S x V)
Spektrum sledovani
Rekalibrace uzivatelem

Podporované prislusenstvi

0,01-6 m
0,02 mm + 0,04 mm x L (m)

1500-4000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m®

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Infracervené

Automatické kalibrace

Tracker ma automaticky kalibrac¢ni
systém s gimbalem. Skener vyzaduje
ruc¢ni kalibraci.

Kalibra¢ni deska, kalibra¢ni ty¢,
dvouosy gimbal s automatickou
kalibraci, kotevni blok, velky oto¢ny
stul

*Technické parametry vyrobku se ¥idi tdaji na oficidlnim webu.
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9. Vykres montaznich otvort

Vykres otvort adaptéru skeneru Vykres externich porti skeneru
s A €
= - —
%I %%j b 18 + 0.2
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10. Upozornéni IC

Toto zafizeni spliuje bezlicenéni normy RSS organizace Industry Canada. Provoz
podléha témto dvéma podminkim:

(1) toto zafizeni nesmi zpusobovat ruseni a

(2) toto zafizeni musi piijmout jakékoli ruseni, véetné ruseni, které muze zptisobit
nezadouci provoz zafizeni.

Toto digitalni zafizeni tiidy B spliuje kanadskou normu ICES-003.
Prohlaseni IC o vysokofrekvenénim zareni:

P1i pouzivani vyrobku dodrzujte vzdéalenost 20 cm od téla, aby byly splnény poza-
davky na expozici vysokofrekvenénimu zareni.
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11. Upozornéni FCC

Toto zafizeni splhuje ¢ast 15 pravidel FCC. Provoz podléha témto dvéma podmin-
kam:

(1) Toto zafizeni nesmi zpusobovat $kodlivé ruseni a (2) toto zafizeni musi pfijmout
jakékoli prijaté ruseni, véetné ruseni, které muze zpusobit nezddouci provoz.

Jakékoli zmény nebo tpravy, které vyslovné neschvélila strana odpovédné za shodu,
mohou vést ke ztraté opravnéni uzivatele zafizeni provozovat.

Poznamka: Toto zafizeni bylo testovano a bylo shledano, ze splhuje limity pro di-
gitalni zafizeni tiidy B podle ¢asti 15 pravidel FCC. Tyto limity maji poskytovat
priméfenou ochranu pred skodlivym rusenim v obytnych prostorach. Toto zafizeni
vytvari, pouziva a muze vyzafovat vysokofrekvenéni energii, a pokud neni nainsta-
lovano a pouzivano v souladu s pokyny, mize zptsobovat Skodlivé ruseni radiové
komunikace. Nelze vSak zarucit, ze pri konkrétni instalaci k ruseni nedojde. Pokud
toto zafizeni zpisobuje $kodlivé ruseni piijmu rozhlasu nebo televize, coz lze zjistit
vypnutim a zapnutim zafizeni, doporucujeme uzivateli pokusit se ruseni odstranit
jednim nebo vice z nésledujicich opatfeni:

e Presmérujte nebo premistéte prijimaci anténu.

o ZvétsSete vzdalenost mezi zafizenim a pfijimacem.

e Pripojte zafizeni do zasuvky v jiném obvodu, nez ke kterému je pfipojen pfi-
jimac.

e Obratte se o pomoc na prodejce nebo zkuSeného technika radii a televizort.

Toto zarizeni spliuje limity FCC pro vystaveni zéfeni stanovené pro nekontrolované
prostiedi.

Toto zafizeni by mélo byt instalovano a provozovano s minimalni vzdéalenosti 20 cm
mezi zaricem a vasim télem.
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12. Vyukova videa a kontakt

Vyukova videa:

https: / /www.youtube.com /playlist ?list=
PLN8UIQmwKrZIzqaOwBHp7-Cs_ nflz2TY2

Naskenujte QR kod telefonem a kontaktujte nas.

https:/ /www.revopoint3d.com /pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D VSECHNA PRAVA VYHRAZENA

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/ 1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.cz
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Dakujeme, ze ste si vybrali 3D skener Revopoint! Pred prvym skenovanim si pozorne
prec¢itajte tento stru¢ny névod.

Najprv si stiahnite softvér Revo Track pre svoj pocita¢ v sekcii Support — Download
na webe spolo¢nosti Revopoint https://global.revopoint3d.com pre svoj 3D skener
Trackit.

Najnovsiu verziu stru¢ného nédvodu najdete na konci stranky Download.
Pouzivatel'sku prirucku k Trackitu najdete na webe Revopedia.
Sledujte nas kanal YouTube Revopoint 3D, kde najdete inStruktazne videa.

Obsah sa moze zmenit. Riadte sa najnovsou verziou.

Tento vyrobok spliia normu IEC 60825-1:2014.
Je Klasifikovany ako LASEROVY VYROBOK TRIEDY 1 (450 nm, maximélny
vystupny vykon < 0,39 mW).
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1. Obsah balenia

13 @

Kabel skenera

Kabel gimbalu skenera

Kaéabel gimbalu trackera

1 2 3 4
Dvojosovy gimbal Dvojosovy gimbal skenera
Tracker trackera s automatickou s automatickou
kalibraciou kalibraciou
5 6 7 L 8
) 4
Stativ trackera Stativ skenera Stativ kalibra¢nej dosky Adaptér skenera
9 10 1 12
Kalibra¢na doska Kalibra¢néa ty¢ Napajaci adaptér Kabel k PC
14 15 16

I —

Stahovacie pasky

17
00000
00000
00000
00000

Markery (magnetické)

Magnet

Polohovacia podlozka

SN: CBXXXXXXXX
CPXXXXXXXX

USB kla¢

Drziak kablov s prisavkou

Kufor na kolieskach pre
tracker

23

Kufor na kolieskach pre
skener

) .j

Struény navod, certifikat
a zarucny list

*Len na ilustraciu.

Poznamka: Napajaci adaptér sa moze lisit v zavislosti od krajiny alebo regiéonu.

Vyrobok aj vSetko prislusenstvo riadne uschovajte. Poskodené sicasti je potrebné zaslat
na opravu spolo¢nosti Revopoint.
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2. Popis vyrobku

Skener

Predna strana Zadna strana
Markery

Modré svetlo Hilbkova expozicia — Spustit / pozastavit sken

O\ Hibkova kamera Rychla volba
RGB kamera
Projektor

Hilbkova expozicia +

Kontrolka B
Uchyt adaptéra skenera

~— Hibkova kamera

Modré svetlo

— Port USB Type-C

Tracker

Predna strana

Infraervené prisvetlenie Infradervené prisvetlenie

Hibkova kamera Hibkova kamera
Indikator sledovania

Zadné strana

Vetraci otvor S N X Vetraci otvor

o o o o H P
=) o (@D bﬁ Vypinaé
JANNER  |PC GIMBAL 12v|Dpg | OFF ON :

OO0000oog |
Y

173 A

LED stavu systému

Port kabla skenera -

LED napajania

Port PC Nap4jaci konektor

Port kabla gimbalov
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3. Systémové poziadavky

Minimalne poziadavky na
PC

Odporicané poziadavky
na PC

Verzia
systému
RAM
CPU

GPU

Windows 10/11 (64-bitovy)

> 32 GB

Intel i7 13. generéacie alebo
lepsi / AMD Ryzen 7 nad
radom 7000

NVIDIA GeForce RTX 3050
(8 GB)

Windows 10/11 (64-bitovy)

> 64 GB
Intel 19 12. generacie alebo
lepsi

NVIDIA RTX 4060 (8 GB)
alebo lepsi

Poznamka: Softvér je kompatibilny iba s architekturou x86 64. Ak si nie ste isti konfigu-
raciou procesora, overte, ze ma pocet jadier > 8, pocet vldkien > 16 a zakladnu frekvenciu

> 24

GHz. Port USB na poéitaci musi byt USB 3.0 alebo novsi.

4. Upozornenia

Tento vyrobok pouziva laserovy projektor triedy 1. Nepozerajte sa don priamo
z malej vzdialenosti! Podrobnosti najdete v norme pre lasery triedy 1. Aby
ste zabranili odrazom lasera, neumiestiujte do drahy laserového lica reflexné
povrchy, ako st zrkadla alebo sklo.

Chréante skener pred vodou a inymi kvapalinami. Vyrobok pouzivajte v suchom
a bezprasnom prostredi.

Na zaistenie presnosti dodrziavajte pri pouzivani vyrobku tieto poziadavky na
prostredie:

@ Teplota: 20-25 °C

@ Vlhkost: 30-60 %

@ Pruadenie vzduchu: Zabrante turbulenciam vzduchu, napriklad z vyduchov
klimatizacie, ventilatorov alebo silného konvekéného prudenia.

@ Vibracie: Zabrante vibraciam sposobenym napriklad skidkanim, ¢astou
chodzou alebo padom tazkych predmetov.

Vyrobok ani jeho stcasti nerozoberajte.

Nohy stativu skenera aj stativu kalibra¢nej dosky maju jediny Standardny
uhol. Pri pouzivani musia byt vSetky nohy nastavené na tento uhol.

Pri pouzivani vyrobku nedrzte markery na zariadeni a prislusenstve ani ich
neotierajte.

Pri pouzivani vyrobku musi byt pocita¢ pripojeny k napéjaniu.
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e Pri preprave vzdy ulozte vyrobok a prislusenstvo do kufra. Odporac¢ame uk-
ladat do kufra aj vSetky vyrobky a prislusenstvo, ktoré prave nepouzivate.

5. InStalacia a pripojenie

5.1. Postavenie stativu trackera

Krok 1: Roztiahnite nohy smerom von
a rozlozte stativ.

Krok 2: Tahajte nohy dalej nadol,
kym nezacvaknt. (Cvaknutie oznamuje,
ze sa zaistili v jednej z troch
prednastavenych poloh, zobrazenych

v zostupnom poradi.)

Otoc¢néa poistka
stredového stlpika

Krok 3: Nastavte stredovy Utiahnut <

stlpik a nohy do pozadovanej
vysky podla obrazka. Otocna poistka /

Rurka stredového
stlpika

nohy

Povolit

Utiahnut
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Poznamka: Ak potrebujete nohy roztiahnut viac, postupujte podla krokov na ob-
razku.

N N

~

5.2. InsStalacia trackera

Kalibra¢ny scenar

Krok 1: Zarovnajte otvor na skrutku
gimbalu trackera so skrutkou stativu

a otacajte gimbalom, kym nebude pevne
pripevneny k stativu.

Krok 2: Zasunte rychloupinaciu
dosticku @ na spodnej strane
trackera do drazky rychloupinacej
svorky @ a skontrolujte, ¢i st biele
¢iary na prednej strane zarovnané.
Potom utiahnite zaistovaci

gombik @ v smere hodinovych
ruciciek.
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Skenovaci scenar

Krok 1: Podas skenovania musi byt gimbal trackera odstraneny, aby ne-
vznikali vibracie. Pred skenovanim ho vyberte z rychloupinacej svorky.

Kalibra¢ny scenar Skenovaci scenar

Krok 2: Zasuite rychloupinaciu
dosticku @ na spodnej strane
trackera do drazky
rychloupinacej svorky @

a skontrolujte, ¢i s biele ¢iary
na prednej strane zarovnané.
Potom utiahnite zaistovaci
gombik @ v smere hodinovych
ruciciek.

5.3. Pripojenie trackera

Krok 1: Pripojte koniec DC napéajacieho adaptéra do portu , 12V DC* trackera
a koniec AC do elektrickej zasuvky.

o o [e]
eoes ot

12VSCANNER  PC GIMBAL 12VDC OFF ON

! LILIULILIULILIa E

b L— — E

(S Y77~ W B s
Koniec DC

\ﬂi Koniec AC
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Krok 2: Pripojte koniec kabla k PC v tvare L. do portu ,,PC*“ trackera a utiahnite
skrutky. Rovny koniec zapojte do portu USB Type-C v pocitadi.

) \ A7
: o o o o
: e o e m[m) \
% H 12V SCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= .

LII.IIJIJULILI[{EE{

” U TSy

5.4. Pripojenie skenera

Pripojte koniec kdbla skenera v tvare L do portu ,,12V SCANNER" trackera a uti-
ahnite skrutky. Rovny koniec pripojte do portu USB Type-C na skeneri a utiahnite
skrutky.

Zapnite vypina¢ na zadnej strane
trackera. Ked prava LED svieti
nazeleno a softvér ukazuje
pripojeny skener aj tracker,
systém je pripraveny.

10
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5.6. Upevnenie kablov

Krok 1: Vyberte hladky a rovny povrch a dékladne ho ocistite, aby prisavka dobre
tesnila. Skontrolujte, ¢i tesniaci okraj drziaka kablov s prisavkou nie je poskodeny,
aby neprechadzal vzduch.

Krok 2: Prilozte drziak kidblov s prisavkou
a stlac¢enim zaistovacieho gombika ho
upevnite.

Krok 3: Upevnite kable do drziaka
v spravnom poradi. Utiahnite upinaci gombik,
aby kable drzali.

11
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6.

Kalibracia

Upozornenia ku kalibracii:

6.

Trackit kalibrujte pred prvym pouzitim, po zmene prostredia alebo teploty pri
skenovani a tiez vtedy, ked potrebujete sken s vysokou presnostou.

Trackit pontka dva sposoby kalibracie: na stole a na podlahe. Zvolte ten, ktory
najlepSie vyhovuje vasmu pracovisku. Podrobny postup najdete v pouZivatel'skej
prirucke k Trackitu.

Pocas celého postupu nesmu byt kamery trackera ani skenera zakryté.

Na presné vysledky kalibréacie zaistite, aby sa snimali iba markery na kalibrac¢nej
tyci a kalibracnej doske.

Nehybte zariadenim, kym je zobrazené ,Calibration in progress* (prebieha ka-
libracia).

1. Kalibracia skenera

1) InStalacia a pripojenie trackera a skenera: Pozrite kapitolu 5, Instalacia
a pripojenie.

2) Kontrola teploty: Otvorte softvér a kliknite na ,Scanner Calibration” v Ta-
vom dolnom rohu; spusti sa kalibra¢ny program. Softvér potom automaticky
skontroluje teplotu trackera aj skenera.

3) Import idajov SN: Po uspesnej kontrole teploty zasuiite podla pokynov na
obrazovke USB kIu¢ do pocitaca. Potom naskenujte QR koédy na kalibracne;j
ty¢i a kalibracnej doske a importujte ich udaje SN.

4) Kalibracia skenera: PoloZte kalibra¢ni dosku naplocho na stél bielou stra-
nou nahor. Vezmite skener do ruky a postupujte podla kalibracnych pokynov
na obrazovke.

12
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6.2. Kalibracia trackera

1) Pripojenie gimbalu trackera: Prepojte tracker a jeho gimbal kablom gim-
balu trackera (kratky zlty kabel).

2) InStalacia a pripojenie gimbalu skenera: Pripevnite gimbal skenera na
stativ skenera jeho skrutkou. Prepojte tracker a gimbal skenera kablom gim-
balu skenera (dlhy zlty kabel). Kabel pripevnite k stativu skenera stahovacimi
paskami, aby sa pocas kalibricie nezamotal do kalibracnej tyce.

3) Instalacia kalibra¢nej tyce: Nasad'te kalibra¢nu ty¢ na gimbal skenera. Ty¢
musi stat zvisle a sikmé plochy musia smerovat k stolu.

10

B0y

Kalibra¢na ty¢

4 .
Dvojosovy gimbal skenera
s automatickou kalibraciou

L

Stativ skenera

4) Kalibracia trackera: Postavte stativ skenera tak, aby kalibracna ty¢ sme-
rovala k trackeru. Nastavte vysku stativu trackera tak, aby tracker snimal
kalibrac¢nu ty¢. Potom podla pokynov softvéru nakalibrujte tracker v réznych
vzdialenostiach.

13
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6.3. Kalibracia ruka-oko

1) Rozlozenie polohovacej podlozky: Rozlozte polohovaciu podlozku na stole.
Postavte stativ skenera a stativ kalibra¢nej dosky tak, ako je vyznacené na
polohovacej podlozke.

2) Instalacia kalibraénej dosky: Vlozte kalibra¢nu dosku do jej stativu ¢iernou
stranou ku skeneru a stranou s markermi k trackeru. Dbajte, aby pritom nebol
zakryty Ziadny marker.

Kalibra¢na doska }

BE

Stativ kalibra¢nej dosky

3) Instalacia skenera: Zlozte kalibra¢ni ty¢ z gimbalu skenera. Potom pripev-
nite skener ku gimbalu pomocou adaptéra skenera.

8 m 4 6 7‘
P Dvojosovy gimbal skenera
Skener Adaptér skenera | g qutomatickou kalibraciou Stativ skenera

14
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4) Potom postavte tracker a vykonajte kalibraciu ruka-oko podla pokynov na
obrazovke.

Podrobny postup kalibracie ukazuje inStruktazne video v softvéri.

7. Prvé skenovanie

7.1. Skenovanie so sledovanim (Track Scan)

Skenujte bez markerov: tracker v readlnom ¢ase sleduje polohu a uhol skenera. Tracker
aj objekt musia pocas skenovania zostat v pokoji, preto je tento rezim vhodny na
rychle skenovanie malych a stredne velkych objektov.

Po pripojeni skenera kliknite na domovskej stranke Revo Track na tlacidlo ,New
Project” a otvori sa rozhranie projektu. Zvolte ,/ Track Scan“ a skenujte podla tychto
krokov:

15
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File  Display Accessories Help Project04242025152700

Point Cloud Edit Mesh Edit D

Depth Exposure Start/Pause Scan: Space
Cancel: ESC 53.6 fps € Trackit

Depth Exposure (M No Color H
it & Tracker Temp: 26°C

M._ o N Calibration Ter

Laser Brightness
— s )

Cancel Pause Complete

Depth Camera

Tracker tracking FOV

Scanning Distance
(mm) :

210

-4

Distance between Tracker and Sc:

Rendering Frames: ] 4] ] Instructions

<€+ USB3.0Connected | GPU Acceleration

*Riad'te sa skuto¢nym rozhranim aplikacie Revo Track.

(1) V ,Scan Settings“ (nastavenia skenovania) zvolte rezim ,Cross Lines* (krizové
linie) alebo ,,Single Lines* (jednotlivé linie) a pozadovanu vzdialenost bodov.

@ Zvolte typ objektu (,Object Type“) podla svojich potrieb.

@ Priblizujte alebo vzdalujte skener od objektu, kym indikitor vzdialenosti ske-
novania nezobrazi ,Excellent” alebo ,Good".

@ Kliknite na tlacidlo ,Auto* a expozicia hlbkovych kamier sa nastavi automa-
ticky. Alebo automaticktl expoziciu vypnite a nastavte ju posuvnikom tak, aby
boli laserové linie v okne nahl'adu hlbkovej kamery dobre viditelné.

@ Upravte vzdialenost medzi skenerom a trackerom tak, aby skener zostaval v zor-
nom poli (FOV) trackera.

@ Kliknutim na tlac¢idlo | > | spustite skenovanie. Pocas skenovania mierte skene-
rom na objekt. Podl'a indikatora vzdialenosti udrziavajte optimélnu vzdialenost.
Drzte skener niekolko sektund stabilne nad jednou oblastou, kym povrch modelu

nebude cely modry. Potom sa pomaly a plynule presuite k d'alsej oblasti.

Poznamka: Pocas skenovania nezakryvajte kamery trackera a zaistite, aby tracker dobre
videl markery na skeneri aj na objekte.

Snazte sa, aby skener snimal iba objekt.

Pocas skenovania sa mra¢no bodov s pribiidajacimi idajmi sfarbuje do modra. Uplne
modré mracéno bodov znamené vyssiu kvalitu mracna bodov.

() Kliknutim na tlacidlo | 11 | mozete skenovanie kedykol'vek pozastavit a skont-
rolovat model. Ak model nie je uplny, pokracujte v skenovani tlacidlom | >
Ked bude model kompletny, ukon¢ite skenovanie tlac¢idlom | v

16
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Kliknite na One-click Edit a model sa spracuje automaticky, alebo ho upravte
ru¢ne pomocou nastaveni ,Fusion a ,Mesh“ a dalsich néastrojov, ak potrebu-
jete podrobnejsi model. Pri ru¢nej fizii mracna bodov odporic¢ame pouzit vz-
dialenost bodov, ktori navrhne systém. Velmi mala vzdialenost bodov vedie
k dlhému ¢asu vypoctu. Podrobnosti najdete v pouzivatelskej prirucke na vyu-
kovej stranke Revo Track.

@ Po dokonceni tprav exportujte model napriklad vo formate PLY, OBJ alebo

STL.

7.2. Skenovanie z viacerych pozicii (Multi-position Scan)

Idedlne na skenovanie velkych objektov, ako st auté a priemyselné diely. Pred ske-
novanim rozdelte povrch na jednotlivé oblasti. Pri skenovani kazdej oblasti po pre-
sunuti trackera najprv zachytte globalne markery a potom mra¢no bodov. Pri pre-
stuvani trackera musi byt vzdy vidiet aspon pat markerov alebo kotviacich blokov.

Po pripojeni skenera kliknite na domovskej stranke Revo Track na tlacidlo ,New
Project a otvori sa rozhranie projektu. Zvolte ,Multi-position Scan“ a skenujte
podla tychto krokov:

Poznamka: Nizsie je znazorneny postup skenovania. Podrobné pokyny néjdete v pouZzi-
vatel'skej prirucke k Trackitu.

Pripravte prostredie na prestavanie trackera

Kotviace bloky je mozné kombinovat s markermi.

\_/\_/\_T_/;);)4

Trackerom naskenujte globéilne markery v prvej oblasti
Skenerom naskenujte mrejéné bodov v prvej oblasti
Presunte trackej k d'alsej oblasti
Trackerom naskenujte globz’jlne markery v dalej oblasti
Skenerom naskenujte mrai:né bodov v daldej oblasti
)

Nie

Skenovanie je dokonc¢ené

| Ano
{Spracujte model}

17
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7.3. Skenovanie s markermi (Marker Scan)

Skener funguje aj ako samostatny 3D skener, ale na tispe$né skenovanie je potrebné
umiestnit na objekty markery. Hodi sa na skenovanie malych a stredne velkych
objektov.

Po pripojeni skenera kliknite na domovskej stranke Revo Track na tlac¢idlo ,New
Project a otvori sa rozhranie projektu. Zvolte ,Marker Scan“ a skenujte podla
tychto krokov:

Pripravte prostredie s markermi
Nalepte markery na povrch objektu alebo
okolo neho rozmiestnite bloky s markermi
'
Zvolte nastavenia skenovania
(rezim skenovania / typ objektu / vzdialenost bodov)

!

Nastavte vzdialenost skenovania
v

Nastavte expoziciu hibkovych kamier

!

Spustite skenovanie

!

Spracovanie modelu

!

Exportujte model
(OBJ/PLY/STL/3MF/ASC/FBX/GLTF)

e N e N e T G|
- «_J _J U _J

18
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8. Technické parametre

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Skener
Presnost jednej snimky 0,02 mm
Vzdialenost bodov po fuzii, az 0,05 mm

Rychlost skenovania, az
Zdroj svetla

Pracovna vzdialenost

Plocha jednej snimky pri najmensej

vzdialenosti

Plocha jednej snimky pri najvicsej

vzdialenosti

Hmotnost

Rozmery (D x S x V)
Rozsah prevadzkovych teplot
Vystupné formaty

1500000 bodov/s
30 modrych krizovych laserovych linii
1 modra jednoduché laserova linia
200-400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1,2 kg

295 x 295 x 205 mm

0-40 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,
FBX

Material Ram: uhlikové vlakno
Kryt: polykarbonéat
Tracker
Rozsah vel'kosti dielov 0,01-6 m
(odporucany)
Objemova presnost (sledovaci 0,02 mm + 0,04 mm x L (m)
systém)

Pracovna vzdialenost
Minimalny sledovany ramec
Maximalny sledovany ramec
Sledovany objem

Hmotnost

Rozmery (D x S x V)
Spektrum sledovania
Rekalibracia pouzivatelom

Podporované prislusenstvo

1500-4000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m®

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Infracervené

Automatické kalibracia

Tracker ma automaticky kalibrac¢ny
systém s gimbalom. Skener vyzaduje
rucnua kalibraciu.

Kalibra¢né doska, kalibra¢na tyc,
dvojosovy gimbal s automatickou
kalibraciou, kotviaci blok, velky
oto¢ny stol

19
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*Technické parametre vyrobku sa riadia idajmi na oficidlnom webe.

20
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9. Vykres montaznych otvorov

Vykres otvorov adaptéra skenera Vykres externych portov skenera
SN €
= - —
iTJ %é/ ¥ 1802

910.2

<
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<R (¢ =

560
|

4410. 2

AR RAARN
WA OS0!
190904440
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295
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=200, 2——=2010, 2~

10. Upozornenie 1C

Toto zariadenie splha bezlicenéné normy RSS organizécie Industry Canada. Preva-
dzka podlieha tymto dvom podmienkam:

(1) toto zariadenie nesmie spésobovat ruSenie a

(2) toto zariadenie musi prijat akékol'vek rusenie vratane rusenia, ktoré moze spo-
sobit neziaducu prevadzku zariadenia.

Toto digitalne zariadenie triedy B splia kanadski normu ICES-003.
Vyhlasenie IC o vysokofrekven¢nom Zziareni:

Pri pouzivani vyrobku dodrzujte vzdialenost 20 cm od tela, aby boli splnené pozia-
davky na expoziciu vysokofrekvenénému Zziareniu.

21
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11. Upozornenie FCC

Toto zariadenie splia ¢ast 15 pravidiel FCC. Prevadzka podlieha tymto dvom pod-
mienkam:

(1) Toto zariadenie nesmie sposobovat Skodlivé rusenie a (2) toto zariadenie musi
prijat akékol'vek prijaté ruSenie vratane rusenia, ktoré moze sposobit neziaducu pre-
vadzku.

Akékolvek zmeny alebo upravy, ktoré vyslovne neschvalila strana zodpovedna za
zhodu, mozu viest k strate opravnenia pouzivatela prevadzkovat zariadenie.

Poznamka: Toto zariadenie bolo testované a bolo zistené, ze splha limity pre digi-
talne zariadenie triedy B podla ¢asti 15 pravidiel FCC. Tieto limity maju poskytovat
primerand ochranu pred skodlivym rusenim v obytnych priestoroch. Toto zariadenie
vytvara, pouziva a moze vyzarovat vysokofrekvenénu energiu, a ak nie je nainsta-
lované a pouzivané v sulade s pokynmi, méze sposobovat skodlivé rusenie radiove;j
komunikacie. Neda sa v8ak zarucit, ze pri konkrétnej instalacii k ruSeniu neddéjde.
Ak toto zariadenie sposobuje Skodlivé rusenie prijmu rozhlasu alebo televizie, ¢o
mozno zistit vypnutim a zapnutim zariadenia, odporacame pouzivatelovi pokusit sa
rusSenie odstranit jednym alebo viacerymi z nasledujicich opatreni:

e Presmerujte alebo premiestnite prijimaciu anténu.

o Zviacsite vzdialenost medzi zariadenim a prijimacom.

e Pripojte zariadenie do zasuvky v inom obvode, nez ku ktorému je pripojeny
prijimac.

e Obratte sa o pomoc na predajcu alebo skiiseného technika radii a televizorov.

Toto zariadenie splia limity FCC pre vystavenie ziareniu stanovené pre nekontrolo-
vané prostredie.

Toto zariadenie by malo byt nainstalované a prevadzkované s minimalnou vzdiale-
nostou 20 cm medzi ziaricom a va$im telom.
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12. InStruktazne videa a kontakt

InStruktazne videa:

https://www.youtube.com /playlist ?list=
PLNSUIQmwKrZlIzqaOwBHp7-Cs _ nflz2TY?2

Naskenujte QR kod telefébnom a kontaktujte nés.

https://www.revopoint3d.com /pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D VSETKY PRAVA VYHRADENE

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/ 1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.sk
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Trackit Skrocona instrukcja obstugi

Dziekujemy za wybor skanera 3D Revopoint! Przed pierwszym skanowaniem uwaznie
przeczytaj te skrocong instrukcje obstugi.

Najpierw pobierz oprogramowanie Revo Track na swoj komputer z sekcji Support
— Download na stronie internetowej Revopoint https://global.revopoint3d.com dla
swojego skanera 3D Trackit.

Najnowsza wersje skroconej instrukeji znajdziesz na dole strony Download.
Instrukcja obstugi Trackit jest dostepna w serwisie Revopedia.
Obserwuj nasz kanal YouTube Revopoint 3D, aby ogladaé¢ filmy instruktazowe.

Tres¢ moze ulec zmianie. Korzystaj z najnowszej wers;ji.

Ten produkt jest zgodny z normg IEC 60825-1:2014.
Jest sklasyfikowany jako PRODUKT LASEROWY KLASY 1 (450 nm,
maksymalna moc wyjsciowa < 0,39 mW).
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1. Zawartos¢ opakowania

1 2 3 4
Dwuosiowy gimbal Dwuosiowy gimbal
Tracker trackera z automatyczna skanera z automatyczna
kalibracja kalibracja
5 6 7 L 8
) /
Statyw tablicy
Statyw trackera Statyw skanera kalibracyjne; Adapter skanera
9 10 [l 12
Tablica kalibracyjna Pret kalibracyjny Zasilacz Kabel do komputera
13 @ 14 15 16
Kabel skanera Kabel gimbala skanera Kabel gimbala trackera Opaski kablowe
17 18 Magnes 19 20
00000 ’ O
00000 SN: CBXXXXXXXX
00000 CPXXXXXXXX
00000
Markery (magnetyczne) Blok kotwiczacy Mata pozycjonujaca Pamie¢ USB
, 2
) : 3 U U ’ |
7 . , . , Skrocona instrukcja,
Uchwyt na kable Walizka na kélkach na Walizka na koétkach na .
certyfikat i karta
z przyssawka tracker skaner .
gwarancyjna

*Wylacznie pogladowe.

Uwaga: Zasilacz moze sie réozni¢ w zaleznosci od kraju lub regionu.

Produkt i wszystkie akcesoria nalezy odpowiednio przechowywaé. Uszkodzone elementy
nalezy odesta¢ do naprawy firmie Revopoint.
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2. Budowa produktu

Skaner

Markery

Niebieskie doswietlenie Ekspozycja —
O\  Kamera glebi \

Kamera RGB
Projektor Wskaznik LED

_Start / pauza skanu

Ekspozycja +

Przycisk skrétu
Mocowanie adaptera

— Kamera glebi

— Port USB Type-C

Niebieskie do$wietlenie

Tracker

Doswietlenie podczerwienia
Kamera glebi

Kamera gtebi
Wskaznik $ledzenia

Tyt

Otwoér wentylacyjny /

A 7

i o o o o - j i ilani

i e = o 00D : Wytacznik zasilania
| 12V SCANNER  [PC GIMBAL| 12v|DC | OFF ON i

; OoOoo0ooo P

Dioda stanu systemu

Port kabla skanera Dioda zasilania

Port PC niazdo zasilania

Port kabla gimbali
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3. Wymagania systemowe

Minimalne wymagania dla Zalecane wymagania dla

komputera komputera
Wersja Windows 10/11 (64-bitowy) Windows 10/11 (64-bitowy)
systemu
RAM > 32 GB > 64 GB
CPU Intel i7 13. generacji lub Intel 19 12. generacji lub lepszy
lepszy / AMD Ryzen 7
powyzej serii 7000
GPU NVIDIA GeForce RTX 3050 NVIDIA RTX 4060 (8 GB)

(8 GB) lub lepszy

Uwaga: Oprogramowanie jest zgodne wytacznie z architekturg x86 64. Jesli nie masz
pewnosci co do konfiguracji procesora, upewnij sie, ze ma on liczbe rdzeni > 8, liczbe
watkow > 16 i czestotliwo$é bazowa > 2,4 GHz. Port USB w komputerze musi by¢
w standardzie USB 3.0 lub wyzszym.

4. Ostrzezenia

Ten produkt wykorzystuje projektor laserowy klasy 1. Nie patrz bezposrednio
w projektor z bliskiej odlegtosci! Szczegoty znajdziesz w normie dotyczacej
laseréw klasy 1. Aby zapobiec odbiciom lasera, nie umieszczaj na drodze wiazki
laserowej powierzchni odbijajacych, takich jak lustra lub szkto.

Chron skaner przed woda i innymi cieczami. Uzywaj produktu w suchym i nie-
zapylonym otoczeniu.

Aby zapewni¢ dokladno$é, podczas korzystania z produktu przestrzegaj na-
stepujacych wymagan dotyczacych otoczenia:

@ Temperatura: 20-25 °C

(2) Wilgotnosé: 30-60%

@ Przepltyw powietrza: Unikaj turbulencji powietrza, np. od nawiewow kli-
matyzacji, wentylatoréw lub silnych pradéow konwekcyjnych.

@ Drgania: Unikaj drgan wywotlanych np. skakaniem, czestym chodzeniem
lub upadkiem ciezkich przedmiotow.

Nie rozbieraj produktu ani jego elementow.

Nogi statywu skanera i statywu tablicy kalibracyjnej maja jeden standardowy
kat rozstawu. Podczas uzytkowania wszystkie nogi musza byé ustawione pod
tym katem.

Podczas korzystania z produktu nie trzymaj ani nie pocieraj markeréw na
urzadzeniu i akcesoriach.
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e Podczas korzystania z produktu komputer musi by¢ podtaczony do zasilania.

e Do transportu zawsze umieszczaj produkt i akcesoria w walizce. Zaleca sie
przechowywanie w walizce wszystkich nieuzywanych produktow i akcesoriow.

5. Instalacja i podlaczenie

5.1. Rozstawienie statywu trackera

Krok 1: Odciagnij nogi na zewnatrz,
aby roztozy¢ statyw.

Krok 2: Ciagnij nogi dalej w dot, az
sie zablokuja. (Klikniecie oznacza, ze
zablokowaly sie w jednej z trzech
wstepnie ustawionych pozycji,
pokazanych w kolejnosci malejacej.)

Blokada obrotowa
kolumny $rodkowej

Krok 3: Ustaw kolumne Dokreé
srodkowsg i nogi na wymagana

Rura kolumny
srodkowej

wysokosé, jak pokazano na Blokada obrotowa
rysunku. nogi /
Poluzuj
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Uwaga: Jesli potrzebujesz szerszego rozstawu noég, wykonaj kroki pokazane na ry-

sunku.

\

~

%

A A

5.2. Montaz trackera

Scenariusz kalibracji

Krok 1: Ustaw otwor gwintowany gimbala
trackera nad $rubg statywu, a nastepnie
obracaj gimbal, az zostanie pewnie
przymocowany do statywu.

Krok 2: Wsun ptytke
szybkoztaczki @ na spodzie
trackera w rowek zacisku
szybkozlaczki @ i upewnij sie, ze
biate linie z przodu sg wyréwnane.
Nastepnie dokre¢ pokretto
blokady @ zgodnie z ruchem

wskazowek zegara.
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Scenariusz skanowania

Krok 1: Podczas skanowania gimbal trackera musi by¢ zdjety, aby unikngé
drgan. Przed skanowaniem wyjmij go z zacisku szybkoztaczki.

Scenariusz kalibracji Scenariusz skanowania,

Krok 2: Wsuni ptytke
szybkoztaczki @ na spodzie
trackera w rowek zacisku
szybkoztaczki @ i upewnij sie,
ze biatle linie z przodu sg
wyréwnane. Nastepnie dokrec¢
pokretto blokady @ zgodnie

z ruchem wskazowek zegara.

5.3. Podlaczenie trackera

Krok 1: Podtacz koncowke DC zasilacza do portu ,,12V DC” trackera, a koncowke
AC do gniazda zasilania.

o o [e]
eoes ot

12VSCANNER  PC GIMBAL 12VDC OFF ON

i
!

OO000000 .
— L '

|

i — :
S Y W S na
Koncowka DC

N 1 ’ Koncowka AC
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Krok 2: Podlacz koricowke kabla do komputera w ksztaltcie litery L. do portu ,,PC”
trackera i dokre¢ sruby. Prostg koncoéwke podigcz do portu USB Type-C w kompu-

terze.

. "
N\ X _J
H o o o o
: [N oo
@ ' 12V SCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= '

LII_IIJIJLILILIEE;

” U TS

5.4. Podlaczenie skanera

Podtacz koncowke kabla skanera w ksztalcie litery L. do portu , 12V SCANNER”
trackera i dokre¢ sruby. Prosta koncoéwke podtacz do portu USB Type-C w skanerze
i dokreé sruby.

10
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5.5. Wlaczenie zasilania Trackit

Wtacz wytacznik zasilania z tytu
trackera. Gdy prawa dioda $wieci
na zielono, a oprogramowanie
pokazuje podlaczony skaner

i tracker, system jest gotowy.

5.6. Zabezpieczenie kabli

Krok 1: Wybierz gtadka, ptaska powierzchnie i doktadnie ja wyczysé, aby przy-
ssawka dobrze przylegata. Upewnij sie, ze krawedz uszczelniajaca uchwytu na kable
z przyssawka jest nieuszkodzona, aby nie przepuszczatla powietrza.

Krok 2: Przytéz uchwyt na kable
z przyssawka i naci$nij pokretto blokady, aby
go zamocowac.

Krok 3: Umies¢ kable w uchwycie we
wlasdciwej kolejnosci. Dokre¢ pokretto
zaciskowe, aby unieruchomié¢ kable.

11
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6. Kalibracja

Zalecenia dotyczace kalibracji:

e Skalibruj Trackit przed pierwszym uzyciem, po zmianie otoczenia lub tempera-
tury skanowania albo gdy wymagany jest skan o wysokiej doktadnosci.

e Trackit oferuje dwie metody kalibracji: na stole i na podtodze. Wybierz te, ktora
najlepiej pasuje do Twojego miejsca pracy. Szczegdlty znajdziesz w instrukcji
obshugi Trackit.

e Upewnij sie, ze przez caly czas kamery trackera i skanera nie sa zastoniete.

e Aby uzyskaé¢ dokladne wyniki kalibracji, upewnij sie, ze rejestrowane sa tylko
markery na precie kalibracyjnym i tablicy kalibracyjnej.

e Nie poruszaj urzadzeniem, gdy wyswietlany jest komunikat ,Calibration in pro-
gress” (trwa kalibracja).

6.1. Kalibracja skanera

1) Montaz i podlaczenie trackera i skanera: Patrz rozdzial 5, Instalacja
i podtaczenie.

2) Kontrola temperatury: Otworz oprogramowanie i kliknij ,,Scanner Calibra-
tion” w lewym dolnym rogu, aby uruchomi¢ program kalibracji. Oprogramo-
wanie automatycznie sprawdzi temperature trackera i skanera.

3) Import danych SN: Po pomyslnej kontroli temperatury wtoz pamie¢ USB
do komputera zgodnie z instrukcjami na ekranie. Nastepnie zeskanuj kody QR
na precie kalibracyjnym i tablicy kalibracyjnej, aby zaimportowaé ich dane SN.

4) Kalibracja skanera: Poloz tablice kalibracyjna ptasko na stole biala strona
do gory. Trzymajac skaner w reku, postepuj zgodnie z instrukcjami kalibracji
na ekranie.

12
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6.2. Kalibracja trackera

1) Podlaczenie gimbala trackera: Potacz tracker z jego gimbalem kablem gim-
bala trackera (krotki zolty kabel).

2) Montaz i podlaczenie gimbala skanera: Przykre¢ gimbal skanera do sta-
tywu skanera jego Sruba. Potacz tracker z gimbalem skanera kablem gimbala
skanera (dtugi zolty kabel). Przymocuj kabel do statywu skanera opaskami
kablowymi, aby podczas kalibracji nie zaplatat sic w pret kalibracyjny.

3) Montaz preta kalibracyjnego: Zamocuj pret kalibracyjny na gimbalu ska-
nera. Pret musi sta¢ pionowo, a skosne powierzchnie musza by¢ skierowane
w strone stohu.

10
e N R RS ]

Pret kalibracyjny

4 .
Dwuosiowy gimbal skanera
z automatyczna kalibracja

L

Statyw skanera

4) Kalibracja trackera: Ustaw statyw skanera tak, aby pret kalibracyjny byt
zwrocony w strone trackera. Wyreguluj wysokosé statywu trackera tak, aby
tracker rejestrowal pret kalibracyjny. Nastepnie, zgodnie z instrukcjami opro-
gramowania, skalibruj tracker w réznych odlegtosciach.

13
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6.3. Kalibracja reka-oko

1) Rozlozenie maty pozycjonujacej: Rozl6z mate pozycjonujaca na stole.
Ustaw statyw skanera i statyw tablicy kalibracyjnej tak, jak pokazano na ma-
cie.

2) Montaz tablicy kalibracyjnej: Umies¢ tablice kalibracyjna w jej statywie
czarng strona w strone skanera, a strona z markerami w strone trackera. Uwa-
zaj, aby przy tym nie zastoni¢ zadnego markera.

Tablica kalibracyjna E

SR

Statyw tablicy kalibracyjnej

3) Montaz skanera: Zdejmij pret kalibracyjny z gimbala skanera. Nastepnie
zamocuj skaner na gimbalu za pomoca adaptera skanera.

8 m 4 6 7‘
Dwuosiowy gimbal skanera

Adapter skanera z automatyczna kalibracja Statyw skanera

14
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4) Nastepnie ustaw tracker i przeprowadz kalibracje reka-oko zgodnie z instruk-
cjami na ekranie.

Szczegbdlowe kroki kalibracji pokazuje film instruktazowy w oprogramo-
waniu.

7. Pierwsze skanowanie

7.1. Skanowanie ze $ledzeniem (Track Scan)

Skanuj bez markeréw: tracker §ledzi potozenie i kat skanera w czasie rzeczywistym.
Tracker i obiekt muszg pozosta¢ nieruchome podczas skanowania, dlatego ten tryb
nadaje sie do szybkiego skanowania matych i §rednich obiektow.

15
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Po podtaczeniu skanera kliknij przycisk ,New Project” na stronie gléwnej Revo
Track, aby otworzy¢ interfejs projektu. Wybierz ,/ Track Scan” i wykonaj skanowanie
zgodnie z ponizszymi krokami:

File  Display Accessories Help Project04242025152700

Point Cloud Edit Mesh Edit D

Start/Pause Scan: Space
Cancel: ESC 53.6 fps € Trackit

& ro Tracker Temp: 26°C

Cancel Pause Complete

Depth Camera

Tracker tracking FOV

Scanning Distance
(mm) :

210

-4

Instructions

<+ USB3.0 Connected | GPU Acceleration

*Kieruj sie rzeczywistym interfejsem Revo Track.

(1) W ,Scan Settings” (ustawienia skanowania) wybierz tryb ,Cross Lines” (linie
krzyzowe) lub ,Single Lines” (linie pojedyncze) oraz wymagany odstep punktow.

(2) Wybierz typ obiektu (,Object Type”) zgodnie ze swoimi potrzebami.

@ Przyblizaj lub oddalaj skaner od obiektu, az wskaznik odlegto$ci skanowania
pokaze , Excellent” lub ,Good”.

@ Kliknij przycisk ,,Auto”, aby automatycznie ustawié¢ ekspozycje kamer glebi.
Mozesz tez wylaczyé automatyczna ekspozycje i ustawi¢ ja suwakiem tak, aby
linie laserowe byty wyraznie widoczne w oknie podgladu kamery gtebi.

@ Dostosuj odlegtos¢é miedzy skanerem a trackerem tak, aby skaner pozostawat
w polu widzenia (FOV) trackera.

@ Kliknij przycisk | > |, aby rozpoczaé¢ skanowanie. Podczas skanowania kieruj
skaner na obiekt. Zgodnie ze wskaznikiem odlegtosci utrzymuj optymalna odle-
glosé. Przytrzymaj skaner nieruchomo nad jednym obszarem przez kilka sekund,
az powierzchnia modelu bedzie catkowicie niebieska. Nastepnie powoli i ptynnie
przejdz do nastepnego obszaru.

16
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Uwaga: Podczas skanowania nie zastaniaj kamer trackera i upewnij sie, ze tracker wy-
raznie widzi markery na skanerze i na obiekcie.
Staraj sie, aby skaner rejestrowatl tylko obiekt.
W trakcie skanowania chmura punktéw zmienia kolor na niebieski w miare zbierania
danych. Catkowicie niebieska chmura punktéw oznacza wyzsza jakosé chmury punktow.

@ Kliknij przycisk | 11 |, aby w dowolnym momencie wstrzymaé¢ skanowanie
i sprawdzi¢ model. Jesli model jest niekompletny, kliknij przycisk | > |, aby
kontynuowaé skanowanie. Gdy model bedzie kompletny, kliknij przycisk | v |
aby zakonczyé¢ skanowanie.

Kliknij One-click Edit, aby automatycznie przetworzy¢ model, lub edytuj go
recznie za pomocg ustawien ,Fusion” i ,Mesh” oraz innych narzedzi, jesli po-
trzebujesz bardziej szczegdtowego modelu. Przy recznej fuzji chmury punktow
zaleca si¢ uzycie odstepu punktow zalecanego przez system. Bardzo maty od-
step punktow wydtuza czas obliczeni. Szczegoty znajdziesz w instrukeji obstugi
na stronie szkoleniowej Revo Track.

@ Po zakonczeniu obrobki wyeksportuj model w formacie takim jak PLY, OBJ
lub STL.

17
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7.2. Skanowanie z wielu pozycji (Multi-position Scan)

Idealne do skanowania duzych obiektow, takich jak samochody i czesci przemystowe.
Przed skanowaniem podziel powierzchnie na odrebne obszary. Podczas skanowania
kazdego obszaru, po przestawieniu trackera, najpierw zarejestruj markery globalne,
a nastepnie chmure punktéw. Podczas przestawiania trackera zawsze musi by¢ wi-
docznych co najmniej pie¢ markerow lub blokéw kotwiczacych.

Po podtaczeniu skanera kliknij przycisk ,New Project” na stronie gtéwnej Revo
Track, aby otworzy¢ interfejs projektu. Wybierz ,,Multi-position Scan” i postepuj
zgodnie z ponizszymi krokami, aby rozpocza¢ skanowanie:

Uwaga: Ponizej przedstawiono przebieg skanowania. Szczegotowe instrukcje znajdziesz
w instrukcji obstugi Trackit.

Przygotuj otoczenie do przestawiania trackera
Bloki kotwiczace mozna laczy¢ z markerami.

{

Zeskanuj trackerem markery globalne w pierwszym obszarze

!

Zeskanuj skanerem chmury punktéw w pierwszym obszarze

I

Przestaw tracker do nastepnego obszaru

l

Zeskanuj trackerem markery globalne w nastepnym obszarze

l

Zeskanuj skanerem chmury punktéw w nastepnym obszarze

\_/\_/\_T_/;);)4

Nie

Skanowanie zakoriczone

[Przetw()rz model}

18
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7.3. Skanowanie z markerami (Marker Scan)

Skaner dziata takze jako samodzielny skaner 3D, ale do udanego skanowania wymaga
umieszczenia markeré6w na obiektach. Nadaje sie do skanowania matych i $rednich
obiektow.

Po podtaczeniu skanera kliknij przycisk ,New Project” na stronie gtéwnej Revo
Track, aby otworzy¢ interfejs projektu. Wybierz ,Marker Scan” i postepuj zgodnie
z ponizszymi krokami, aby rozpoczaé¢ skanowanie:

Przygotuj otoczenie z markerami
Naklej markery na powierzchnie obiektu
lub rozmies¢ wokot niego bloki z markerami
'
Wybierz ustawienia skanowania
(tryb skanowania / typ obiektu / odstep punktow)
'

Ustaw odleglos¢ skanowania

'
Ustaw ekspozycje kamer glebi
'
Rozpocznij skanowanie

!

Przetwarzanie modelu

'
Wyeksportuj model

Y Y )
. —J _J _J

(OBJ/PLY /STL/3MF /ASC/FBX/GLTF)

19
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8. Specyfikacja

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Skaner
Doktadnosé pojedynczej klatki 0,02 mm
Odstep punktéow po fuzji, do 0,05 mm

Predko$é skanowania, do
Zrodlo swiatta

Odleglosé robocza

Obszar pojedynczego ujecia przy
najmniejszej odlegltosci

Obszar pojedynczego ujecia przy
najwiekszej odleglosci

Waga

Wymiary (di. X szer. X wys.)
Zakres temperatur pracy
Formaty wyjSciowe

Material

1500000 punktow /s

30 niebieskich krzyzowych linii
laserowych

1 niebieska pojedyncza linia laserowa
200-400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1,2 kg

295 x 295 x 205 mm

0-40 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,
FBX

Rama: wiokno weglowe

Obudowa: poliweglan

Tracker

Zakres rozmiarow czesci (zalecany)

Dokladnos¢ objetosciowa (system
Sledzenia)

Odleglosé robocza

Minimalne pole $ledzenia
Maksymalne pole $ledzenia
Objetosé¢ Sledzenia

Waga

Wymiary (di. X szer. X wys.)
Pasmo $ledzenia

Ponowna kalibracja przez
uzytkownika

Obslugiwane akcesoria

0,01-6 m
0,02 mm + 0,04 mm x L (m)

1500-4000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m®

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Podczerwien

Automatyczna kalibracja

Tracker ma automatyczny system
kalibracji z gimbalem. Skaner wymaga
recznej kalibracji.

Tablica kalibracyjna, pret kalibracyjny,
dwuosiowy gimbal z automatyczna
kalibracja, blok kotwiczacy, duzy stot
obrotowy
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*Specyfikacja produktu podlega informacjom podanym na oficjalnej stronie internetowej.
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9. Rysunek otworé6w montazowych

Rysunek portow
zewnetrznych skanera

3 E
18+£0.2

<1810, 2==1810. 2=

Rysunek otworéw adaptera skanera

=180, 2=
Fan

910.2

560
|

4410. 2

AR RAARN
WA OS0!
190904440
OGO

WEONRARARNN
O0OOON

295

4 0

u\*0., B
\@@c-—é —a)

=200, 2——=2010, 2~

10. Ostrzezenie I1C

To urzadzenie jest zgodne z normami RSS Industry Canada dotyczacymi urzadzen
zwolnionych z licencji. Dziatanie urzadzenia podlega dwoém warunkom:

(1) urzadzenie nie moze powodowa¢ zakldcen oraz

(2) urzadzenie musi przyjmowac wszelkie zaktocenia, w tym zaklocenia, ktore moga
powodowaé niepozadane dzialanie urzadzenia.

To urzadzenie cyfrowe klasy B jest zgodne z kanadyjska norma ICES-003.
Oswiadczenie IC dotyczace promieniowania RF':

Podczas korzystania z produktu zachowaj odleglosé¢ 20 cm od ciata, aby spetnic
wymagania dotyczace narazenia na promieniowanie RF.
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11. Ostrzezenie FCC

To urzadzenie jest zgodne z czedcia 15 przepisow FCC. Dziatanie urzadzenia podlega
dwoém warunkom:

(1) Urzadzenie nie moze powodowacé szkodliwych zaklocen oraz (2) urzadzenie musi
przyjmowacé wszelkie odbierane zakldcenia, w tym zaktocenia, ktére moga powodo-
waé niepozadane dzialanie.

Wszelkie zmiany lub modyfikacje, ktore nie zostaly wyraznie zatwierdzone przez
strone odpowiedzialna za zgodnos¢, moga uniewazni¢ prawo uzytkownika do korzy-
stania z urzadzenia.

Uwaga: To urzadzenie zostalo przetestowane i uznane za zgodne z ograniczeniami
dla urzadzen cyfrowych klasy B, zgodnie z czescig 15 przepisow FCC. Ograniczenia te
maja zapewni¢ odpowiednia ochrone przed szkodliwymi zakt6ceniami w instalacjach
domowych. To urzadzenie wytwarza, wykorzystuje i moze emitowac energie o czesto-
tliwosci radiowej, a jesli nie jest zainstalowane i uzywane zgodnie z instrukcja, moze
powodowaé szkodliwe zaktdcenia tacznosci radiowej. Nie ma jednak gwarancji, ze za-
ktocenia nie wystapia w konkretnej instalacji. Jesli urzadzenie powoduje szkodliwe
zaklocenia odbioru radiowego lub telewizyjnego, co mozna stwierdzi¢, wylaczajac
1 wlaczajac urzadzenie, zaleca sie, aby uzytkownik sprobowal usuna¢ zaklocenia za
pomoca co najmniej jednego z nastepujacych srodkow:

e Zmien ustawienie lub potozenie anteny odbiorcze;j.

o Zwiecksz odlegtos¢ miedzy urzadzeniem a odbiornikiem.

e Podtacz urzadzenie do gniazda w innym obwodzie niz ten, do ktorego podia-
czony jest odbiornik.

e Skontaktuj sie ze sprzedawcg lub doswiadczonym technikiem RTV.

To urzadzenie jest zgodne z limitami narazenia na promieniowanie FCC okre$lonymi
dla srodowiska niekontrolowanego.

To urzadzenie nalezy instalowaé i uzytkowaé przy zachowaniu minimalnej odlegtosci
20 cm miedzy zréodlem promieniowania a ciatem.
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12. Filmy instruktazowe i kontakt

Filmy instruktazowe:

https: / /www.youtube.com /playlist ?list=
PLN8UIQmwKrZIzqaOwBHp7-Cs_ nflz2TY2

Zeskanuj kod QR telefonem, aby sie z nami skontaktowac.

https://www.revopoint3d.com /pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D WSZELKIE PRAWA ZASTRZEZONE

Dystrybutor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/ 1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.pl

24



Trackit optikail kovetésti 3D-szkenner

Gyors lizembe helyezési itmutato
V3.0

'O\ REVOPOINT



Trackit Gyors iizembe helyezési ttmutato

Ko6szonjiik, hogy a Revopoint 3D-szkennerét valasztotta! Az els szkennelés el6tt
figyelmesen olvassa el ezt a gyors iizembe helyezési utmutatot.

ElGszor toltse le a Revo Track szoftvert a szamitogépére a Revopoint weboldala-
nak Support — Download részébdl (https://global.revopoint3d.com) a Trackit 3D-
szkenneréhez.

A legfrissebb gyors itmutatot a Download oldal aljan talalja.
A Trackit felhasznaloi kézikonyve a Revopedia oldalon érhetd el.
Oktatovideokért kovesse Revopoint 3D nevid YouTube-csatornankat.

A tartalom véltozhat. Mindig a legiijabb verzidt vegye alapul.

Ez a termék megfelel az IEC 60825-1:2014 szabvanynak.
1. OSZTALYU LEZERTERMEKNEK minésiil (450 nm, maximélis kimend
teljesitmény < 0,39 mW).
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1. A csomag tartalma

13 @

1 2 3 4
Automatikus kalibralasu Automatikus kalibralasa
Tracker kéttengelyes kéttengelyes

tracker-gimbal szkennergimbal

5 6 7 L 8
Trackerallvany Szkennerallvany Kalibralétabla-allvany Szkenneradapter

9 10 [l 12

Kalibralotabla Kalibralorud Halozati adapter PC-kabel
14 15 16

I —

Markerek (magneses)

Pozicionalo alatét

Szkennerkabel Szkennergimbal-kabel Trackergimbal-kabel KabelkotegelSk
17 18 19 20
seee | O :
00000 SN: CBXXXXXXXX
00000 CPXXXXXXXX
00000

USB-pendrive

Tapadokorongos
kébeltarto

Gurulés bérond
a trackerhez

23

Gurulés bérond
a szkennerhez

) .j

Gyors ttmutato,
tanasitvany és
garanciajegy

*Csak tajékoztato jellegt.

Megjegyzés: A halozati adapter orszagtol vagy régiotol fliggden eltérhet.

A terméket és az Osszes tartozékot megfelelGen térolja. A sériilt alkatrészeket javitasra
vissza kell kiildeni a Revopointnak.
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2. A termék részei

Markerek
—— Kék segédfény
> Meélységkamera
RGB-kamera
Projektor

Meélységkamera
— Kék segédfény

Szkenner
Hatul
Mélységexpozicio — Szkennelés indit4sa/sziinet
Gyorsgomb Meélységexpozicid +
Jelzéfény —
@\ Szkenneradapter-régzits
USB Type-C port
Tracker
Elol

Infravoros segédfény

Mélységkamera

Infravoros segédfény
Mélységkamera
Kovetésjelzs

Hatul

Szell6zényilas

Szkennerkabel-csatlakozo

A N Szell6zényilas
\Z = = X L1} Fékapcsolo
5 12V SCANNER  |PC GIMBAL| 12v| D | OFF ON I
Y 11| ) [ W] P
p— Rendszerallapot-LED
. Tapellatas-LED
PC-csatlakoz6 | Tapcsatlakozo

Gimbalkébel-csatlakozo
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3. Rendszerkovetelmények

Minimalis szamitégépes Ajanlott szamitogépes
kovetelmények kovetelmények
Rendszer- Windows 10/11 (64 bites) Windows 10/11 (64 bites)
verzid
RAM > 32 GB > 64 GB
CPU 13. generécids Intel i7 vagy 12. generécios Intel 19 vagy
jobb / AMD Ryzen 7, 7000-es  jobb
sorozat felett
GPU NVIDIA GeForce RTX 3050 NVIDIA RTX 4060 (8 GB)

(8 GB) vagy jobb

Megjegyzés: A szoftver csak x86 64 architekturaval kompatibilis. Ha nem biztos a
processzor konfiguracidjaban, ellendrizze, hogy a processzor magjainak szama > 8, a
szalak szama > 16, az alapfrekvencia pedig > 2,4 GHz. A szamitogép USB-portja legyen
USB 3.0 vagy ujabb.

4. Figyelmeztetések

Ez a termék 1. osztalya lézerprojektort hasznél. Kozelr6l ne nézzen bele
kozvetleniil! A részleteket az 1. osztalyu lézerekre vonatkozo szabvanyban
talalja. A lézer visszaverddésének elkeriilése érdekében ne helyezzen tiikrozé
felilleteket, példaul tiikrot vagy tiveget a lézersugar utjaba.

Tartsa tavol a szkennert viztsl és méas folyadékoktol. A terméket szaraz, por-
mentes kornyezetben hasznalja.

A pontossag érdekében a termék hasznalatakor tartsa be az aldbbi kornyezeti
kovetelményeket:

@ Hoémeérséklet: 20-25 °C
@ Paratartalom: 30-60%

@ Légaramlas: Keriilje a 1égorvényeket, példaul a klimaberendezések kift-
voibol, ventilatorokbol vagy erds konvekcios légaramlatokbol.

@ Rezgés: Keriilje az olyan tevékenységekbdl ereds rezgéseket, mint az ug-
ralas, a gyakori jarkalas vagy nehéz targyak leesése.

Ne szerelje szét a terméket vagy annak alkatrészeit.

A szkennerallvany és a kalibralotéabla-allvany labainak egyetlen szabvanyos szo-
ge van. Hasznélat kdzben minden labat erre a szogre allitson.

A termék hasznalata kozben ne fogja és ne dorzsolje a késziiléken és a tarto-
zékokon 1év6 markereket.

A termék hasznalata kozben a szamitogép legyen aramforrasra csatlakoztatva.
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e Szallitaskor a terméket és a tartozékokat mindig a bérondben helyezze el. Java-
soljuk, hogy a nem hasznalt termékeket és tartozékokat is a béréndben téarolja.

5. Telepités és csatlakoztatas

5.1. A trackerallvany felallitasa

1. lépés: Huzza kifelé a labakat az
allvany kinyitasahoz.

2. 1épés: Hizza tovabb lefelé a
labakat, amig a helyiikre nem
rogzilnek. (A kattanas jelzi, hogy a
labak a harom, csokkend sorrendben
abrazolt elére beallitott helyzet
egyikében rogziiltek.)

AN

forgbzara

1 Kozéposzlop

3. 1épés: Allitsa a kozéposzlopot
és a labakat a kivant magasséagra
az abra szerint. Lab forgézara /

Kozéposzlop
o

Lazités

Meghtizés
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Megjegyzés: Ha szélesebb labterpesztésre van sziiksége, kovesse az abran lathato
lépéseket.

N N N

5.2. A tracker felszerelése

Kalibralasi elrendezés

1. 1épés: Igazitsa a tracker-gimbal
csavarfuratat az allvany csavarjahoz, majd
forgassa a gimbalt, amig szilardan rogziil az
allvanyon.

2. 1épés: Csuisztassa a tracker aljan
lévé gyorskioldo lapot @ a
gyorskiold6 bilincs @ hornyaba, és
ellendrizze, hogy az eliils6 fehér
vonalak egy vonalban vannak.
Ezutan hizza meg a

rogzitégombot @ az 6ramutato
jaradsaval megegyezd iranyban.
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Szkennelési elrendezés

1. lépés: A rezgések elkeriilése érdekében szkennelés kozben a tracker-
gimbalt el kell tavolitani. Szkennelés el6tt vegye ki a gyorskioldd bilincsbdl.

Kalibralasi elrendezés Szkennelési elrendezés

2. 1épés: Cstisztassa a tracker
aljan 1évé gyorskioldé lapot @ a
gyorskioldo bilincs @ hornyéba,
és ellendrizze, hogy az eliils
fehér vonalak egy vonalban
vannak. Ezutan huzza meg a
rogzitégombot @ az 6ramutatod
jarasaval megegyezd iranyban.

5.3. A tracker csatlakoztatasa

1. 1épés: Csatlakoztassa a hélézati adapter DC végét a tracker ,12V DC” csatlako-
z6jahoz, az AC végét pedig egy konnektorhoz.

o o [e]
eoes ot

12VSCANNER  PC GIMBAL 12VDC OFF ON

i
!

OO000000 .
— L '

|

i — :
S Y W R n
DC vég

\I]I AC vég
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2. 1épés: Csatlakoztassa a PC-kdbel L alakt végét a tracker ,PC” csatlakozojahoz,
és huizza meg a csavarokat. Az egyenes végét dugja a szamitogép egyik USB Type-C
portjaba.

) \ A7
: o ] o o
: > o e m(m) \
m H 12VSCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= .

LII.IIJIJLILILIE{E;{
=

” U TSy

5.4. A szkenner csatlakoztatasa

Csatlakoztassa a szkennerkabel L alaku végét a tracker ,, 12V SCANNER” csatla-
kozojahoz, és hiizza meg a csavarokat. Az egyenes végét csatlakoztassa a szkenner
USB Type-C portjahoz, és hiizza meg a csavarokat.

10
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5.5. A Trackit bekapcsolasa

Kapcsolja be a f6kapcsolot a
tracker hatoldalan. Amikor a jobb
oldali LED zo6lden vilagit, és a
szoftver feliilete a szkennert és a
trackert csatlakoztatottként
mutatja, a rendszer hasznalatra
kész.

5.6. A kabelek rogzitése

1. 1épés: Valasszon sima, sik feliiletet, és alaposan tisztitsa meg a jo tapadas
érdekében. Ellenérizze, hogy a tapadokorongos kabeltarté tomitépereme ép, hogy
ne szivarogjon be levegd.

2. 1épés: Helyezze fel a tapaddkorongos
kabeltartot, és a rogzitéshez nyomja le a
rogzitégombot.

3. 1épés: Rogzitse a kabeleket a tartoban a
helyes sorrendben. A kabelek régzitéséhez
allitsa be a szoritogombot.

11
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6. Kalibralas

Kalibralasi tudnivalok:

e Kalibralja a Trackitet az els¢ hasznalat el6tt, a szkennelési kornyezet vagy a
hémérséklet megvaltozasa utén, illetve ha nagy pontossagu szkennelésre van
sziikség.

o A Trackit kétféle kalibréalast kinal: asztali és padlon végzett kalibralast. Valassza
a munkahelyének leginkdbb megfelel6t. A részleteket a Trackit felhasznaloi ké-
zikdnyvében talalja.

e Ugyeljen arra, hogy a tracker és a szkenner kamerai a teljes folyamat alatt ne
legyenek eltakarva.

e A pontos kalibralasi eredmények érdekében iigyeljen arra, hogy csak a kalibra-
lortdon és a kalibralotablan lévé markerek kertiljenek a képbe.

e Ne mozgassa a késziiléket, amig a ,Calibration in progress” (kalibralas folyamat-
ban) felirat lathato.

12
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6.1.

)

2)

A szkenner kalibralasa

A tracker és a szkenner felszerelése és csatlakoztatasa: Lasd a(z) 5.
fejezetet, Telepités és csatlakoztatas.

Hoémérséklet-ellendrzés: Nyissa meg a szoftvert, és a kalibraloprogram
megnyitasahoz kattintson a bal als6 sarokban a ,Scanner Calibration” gombra.
A szoftver ezutan automatikusan ellendrzi a tracker és a szkenner hémérsék-
letét.

SN-adatok importalasa: Sikeres hémérséklet-ellenérzés utan a képernyén
megjelend utasitasok szerint dugja be az USB-pendrive-ot a szdmitogépbe.
Ezutédn szkennelje be a kalibraloridon és a kalibralotablan lévé QR-kodokat
az SN-adataik importalasahoz.

A szkenner kalibralasa: Fektesse a kalibralotablat az asztalra, fehér olda-
laval felfelé. Tartsa kézben a szkennert, és kiévesse a képernyén megjelend
kalibrélasi utasitasokat.

13
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6.2. A tracker kalibralasa

1) A tracker-gimbal csatlakoztatasa: Kosse Gssze a trackert és a gimbaljat a
trackergimbal-kabellel (rovid sarga kabel).

2) A szkennergimbal felszerelése és csatlakoztatasa: Szerelje a szkenner-
gimbalt a csavarjaval a szkennerallvanyra. Kosse Ossze a trackert és a szken-
nergimbalt a szkennergimbal-kabellel (hosszu sarga kabel). Rogzitse a kabelt
kéabelkotegelkkel a szkennerallvanyhoz, hogy kalibrélas kézben ne gabalyod-
jon Ossze a kalibraloraddal.

3) A kalibralérud felszerelése: Szerelje a kalibralorudat a szkennergimbalra.
A kalibralorud alljon fiiggSlegesen, a ferde feliiletek nézzenek az asztal felé.

10
e N R RS ]

Kalibralorad

4 .
Automatikus kalibralasa
kéttengelyes szkennergimbal

L

Szkennerallvany

4) A tracker kalibralasa: Allitsa fel a szkennerallvanyt tigy, hogy a kalibralorud
a tracker felé nézzen. Allitsa be a trackerallvany magassagat gy, hogy a
tracker lassa a kalibralorudat. Ezutan a szoftver utasitasait kovetve kalibralja
a trackert kiilonb6z6 tavolsagokban.

14
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6.3. Kéz-szem kalibralas

1) A pozicionalé alatét elhelyezése: Teritse ki a pozicionalo alatétet az asz-
talon. Allitsa fel a szkennerédllvanyt és a kalibralotabla-allvanyt az alatéten
jelolt modon.

2) A kalibralotabla felszerelése: Helyezze a kalibralotablat az allvanyaba ugy,
hogy a fekete oldala a szkenner, a markeres oldala pedig a tracker felé nézzen.
Ugyeljen arra, hogy kézben egyetlen marker se legyen eltakarva.

Kalibralotabla

PR

Kalibralétabla-allvany

—»

3) A szkenner felszerelése: Vegye le a kalibralorudat a szkennergimbalrol.
Ezutén rogzitse a szkennert a gimbalhoz a szkenneradapterrel.

8 m 4 ' 6 ;
Automatikus kalibralasu

Szkenner Szkenneradapter kéttengelyes szkennergimbal Szkennerallvany

15
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4) Ha kész, allitsa fel a trackert, és végezze el a kéz-szem kalibralast a képernyén
megjelend utasitdsok szerint.

A kalibralas részletes lépéseit a szoftverben elérhets oktatovidedé mutatja
be.

7. Az elsO szkennelés

7.1. Szkennelés kovetéssel (Track Scan)

Szkenneljen markerek nélkiil: a tracker valos idében kdveti a szkenner helyzetét és
szOgét. A trackernek és a targynak a szkennelés alatt mozdulatlannak kell maradnia,
ezért ez a mod kis és kozepes méreti targyak gyors szkennelésére alkalmas.
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A szkenner csatlakoztatasa utan kattintson a Revo Track kezdélapjan a ,,New Pro-
ject” gombra a projektfeliilet megnyitasahoz. Vélassza a ,/Track Scan” moédot, és
végezze el a szkennelést az aldbbi 1épésekkel:

File  Display Accessories Help Project04242025152700

Point Cloud Edit Mesh Edit D

Start/Pause Scan: Space
Cancel: ESC 53.6 fps € Trackit

& ro Tracker Temp: 26°C

Cancel Pause Complete

Depth Camera

Tracker tracking FOV

Scanning Distance
(mm) :

210

-4

Instructions

<+ USB3.0 Connected | GPU Acceleration

*Mindig a Revo Track tényleges feliilete az iranyado.

@ A ,Scan Settings” (szkennelési beéllitasok) részen valassza a ,Cross Lines” (ke-
resztvonalak) vagy a ,Single Lines” (egyes vonalak) modot, valamint a kivant
ponttavolsagot.

(2) Valassza ki a targy tipusat (,Object Type”) az igényei szerint.
@ Vigye kozelebb vagy tavolabb a szkennert a targytol, amig a szkennelési tavolsag
jelzésavija ,Excellent” vagy ,(Good” értéket nem mutat.

@ Kattintson az ,,Auto” gombra a mélységkamerak expoziciéjanak automatikus
beéllitasahoz. Vagy kapcsolja ki az automatikus expoziciot, és a csiszkaval
allitsa be gy, hogy a lézervonalak jol lathatok legyenek a mélységkamera els-
nézeti ablakaban.

@ Allitsa be a szkenner és a tracker kozotti tavolsagot ugy, hogy a szkenner a
tracker latomezején (FOV) beliil maradjon.

@ A szkennelés inditdsahoz kattintson a | > | gombra. Szkennelés kozben ira-
nyitsa a szkennert a targyra. A tavolsagjelzé sav alapjan tartsa az optimaélis
tavolsagot. Tartsa a szkennert néhény masodpercig stabilan egy teriilet felett,
amig a modell feliilete teljesen kék nem lesz. Ezutan lassan és egyenletesen
haladjon a kovetkezé tertiletre.
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Megjegyzés: Szkennelés kozben ne takarja el a tracker kameréit, és iigyeljen arra, hogy
a tracker jol lassa a szkenneren és a targyon 1évé markereket.

Torekedjen arra, hogy a szkenner csak a targyat rogzitse.

A szkennelés soran a pontfelhd a rogzitett adatok gyarapodaséval egyre kékebb lesz. A
teljesen kék pontfelhd jobb pontfelhd-mindséget jelez.

@ A| 11 | gombbal a szkennelés kozben barmikor sziineteltetheti a szkennelést és
ellendérizheti a modellt. Ha a modell hidnyos, a | > | gombbal folytathatja a

szkennelést. Ha a modell elkésziilt, a| v | gombbal fejezze be a szkennelést.

Kattintson a One-click Edit gombra a modell automatikus feldolgozasahoz,
vagy ha részletesebb modellre van sziiksége, szerkessze a modellt kézzel a ,Fu-
sion” és ,,Mesh” beallitasokkal és mas eszkozokkel. Kézi pontfelhs-fuzionél a
rendszer altal javasolt ponttavolsdg hasznalata ajanlott. A nagyon kicsi pont-
tavolsag hosszi szamitasi id6t eredményez. A részleteket a Revo Track oktatasi
oldalan talalhaté felhasznaloi kézikonyvben talalja.

@ Az utofeldolgozéas utan exportalja a modellt példaul PLY, OBJ vagy STL for-
matumban.

18
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7.2. T6bbpozicids szkennelés (Multi-position Scan)

Nagy targyak, példaul autok és ipari alkatrészek szkennelésére idealis. Szkenne-
lés el6tt ossza a feliiletet kiilonallo teriiletekre. Az egyes teriiletek szkennelésekor
a tracker athelyezése utan elGszor rogzitse a globalis markereket, majd a pontfel-
hét. A tracker mozgatasakor mindig legalabb 6t markernek vagy rogzitéblokknak
lathatonak kell lennie.

A szkenner csatlakoztatasa utédn kattintson a Revo Track kezdélapjan a ,New Pro-
ject” gombra a projektfeliilet megnyitdsahoz. Valassza a ,Multi-position Scan” mo-
dot, és a szkennelés megkezdéséhez kévesse az alabbi lépéseket:

Megjegyzés: Alabb lathato a szkennelés menete. A részletes utmutatast a Trackit fel-
hasznaloi kézikonyvében taldlja.

A rogzitéblokkok markerekkel kombinalhatok.

{

Az elsé teriilet globalis markereinek szkennelése a trackerrel

!

Az els6 teriilet pontfelhSinek szkennelése a szkennerrel

[ ]
[ ¢ )
[ A tracker athelyezése a kivetkezd teriilethez f—
E l
[ J

Az athelyezéshez sziikséges kornyezet elkészitése

{

A kovetkezd teriilet globalis markereinek szkennelése a trackerrel

l

A kovetkezd teriilet pontfelhdinek szkennelése a szkennerrel

Nem

A szkennelés befejez6dott

Igen
[A modell feldolgozésa}
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7.3. Szkennelés markerekkel (Marker Scan)

A szkenner 6nallo 3D-szkennerként is miikodik, de a sikeres szkenneléshez markereket
kell elhelyezni a targyakon. Kis és kdzepes méretii targyak szkennelésére alkalmas.

A szkenner csatlakoztatasa utan kattintson a Revo Track kezdélapjan a ,,New Pro-
ject” gombra a projektfeliilet megnyitasihoz. Véalassza a ,Marker Scan” moédot, és
a szkennelés megkezdéséhez kovesse az alabbi 1épéseket:

Markeres kérnyezet kialakitasa
Markerek felragasztésa a targy feliileté-
re vagy markerblokkok elhelyezése koriilotte
)
Szkennelési beallitasok kivalasztésa
(szkennelési mod / targytipus / ponttévolsag)
'

A szkennelési tavolsag beallitasa

!

!

A szkennelés inditésa

'
A modell feldolgozésa

!

A modell exportalasa
(OBJ/PLY/STL/3MF/ASC/FBX/GLTF)

— o —
>
IS
=
<
2]
D
o
z
]
=
QO
=
]
¥
fe}
@]
xR
SN
o
=
O
—
I
B
2
=8
on
@
QO
=
=
ot
sV
n
s

. ) ) J
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8. Miiszaki adatok

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Szkenner

Egyetlen képkocka pontossaga
Ponttavolsag fazié utan, legfeljebb
Szkennelési sebesség, legfeljebb
Fényforras

Munkatavolsag

Egyszeri rogzitési teriilet a
legkisebb tavolsagnal

Egyszeri rogzitési teriilet a
legnagyobb tavolsagnal
Tomeg

Méretek (H x Sz x M)
Uzemi hémeérséklet-tartomany
Kimeneti formatumok

0,02 mm

0,05 mm

1500000 pont/s

30 kék kereszt-lézervonal
1 kék egyes lézervonal
200—-400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1,2 kg

295 x 295 x 205 mm

0-40 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,
FBX

Anyag Véz: szénszal
Haz: polikarbonat

Tracker
Alkatrészméret-tartomany 0,01-6 m
(ajanlott)
Térfogati pontossag 0,02 mm + 0,04 mm x L (m)
(k6vetSrendszer)
Munkatavolsag 1500-4000 mm

Minimalis kovetési keret
Maximalis kovetési keret
Kovetési térfogat

Tomeg

Méretek (H x Sz x M)
Kovetési sav

Felhasznalé6i Gjrakalibralas

Tamogatott tartozékok

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m3

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Infravoros

Automatikus kalibraléas

A tracker automatikus gimbalos
kalibralorendszerrel rendelkezik. A
szkennert kézzel kell kalibralni.
Kalibralotabla, kalibralorad,
automatikus kalibralasu kéttengelyes
gimbal, régzitéblokk, nagy forgoasztal

*A termék miiszaki adatai tekintetében a hivatalos weboldalon kozolt informéciok az irany-
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adok.
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9. Rogzité6furatok rajza

A szkenner kiilsé
csatlakozoinak rajza

3 E
18+£0.2

<1810, 2==1810. 2=

A szkenneradapter furatrajza

=180, 2=
Fan

910.2

560
|

4410. 2

AR RAARN
WA OS0!
190904440
OGO

WA
?)ooooag

295

4

%@@c-—@é-{sﬁ

=200, 2——=2010, 2~

10. IC-figyelmeztetés

Ez az eszkoz megfelel az Industry Canada licencmentes RSS-szabvanyainak. M-
kodtetése az alabbi két feltételhez kotott:

(1) az eszkoz nem okozhat interferenciat, és

(2) az eszkoznek el kell viselnie minden interferenciat, beleértve az eszkoz nem kivant
mikddését okozo interferenciat is.

Ez a B osztalya digitélis késziilék megfelel a kanadai ICES-003 szabvéanynak.
IC-nyilatkozat a radiéfrekvencias sugarzasrol:

A termék hasznalatakor tartson 20 cm tavolsagot a testétdl, hogy teljesiiljenek a
radidfrekvencids sugérterhelésre vonatkozd kovetelmények.
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11. FCC-figyelmeztetés

Ez az eszkoz megfelel az FCC-szabalyok 15. részének. Miikodtetése az alabbi két
feltételhez kotott:

(1) Az eszkdz nem okozhat karos interferenciat, és (2) az eszkoznek el kell viselnie
minden vett interferenciat, beleértve a nem kivant mitikodést okozo interferenciat is.

A megfelelGségeért felel6s fél altal kifejezetten jova nem hagyott valtoztatasok vagy
modositasok érvénytelenithetik a felhasznald jogosultsagat a berendezés iizemelte-
tésére.

Megjegyzés: A berendezést bevizsgaltak, és megallapitottak, hogy megfelel a B
osztalyu digitalis eszkézokre vonatkozo hatérértékeknek az FCC-szabélyok 15. része
szerint. Ezek a hatarértékek észszert védelmet nytjtanak a lakossagi telepitések-
ben el6fordulé karos interferencia ellen. A berendezés radiofrekvencias energiat hoz
létre, hasznél és sugarozhat ki, és ha nem az utasitasoknak megfelelGen telepitik és
hasznaljék, karos interferenciat okozhat a radiockommunikacioban. Nem garantéalha-
t6 azonban, hogy egy adott telepitésnél nem lép fel interferencia. Ha a berendezés
karos interferenciat okoz a radio- vagy televiziovételben, ami a berendezés ki- és be-
kapcsolasaval megallapithato, a felhasznéld az alabbi intézkedések koziil eggyel vagy
tobbel probéalhatja megsziintetni az interferenciat:

e Forditsa el vagy helyezze at a vevSantennét.

e Novelje a berendezés és a vevSkésziilék kozotti tavolsagot.

e Csatlakoztassa a berendezést egy olyan aramkor aljzatahoz, amely kiillénbozik
attol, amelyhez a vevikésziilék csatlakozik.

e Kérjen segitséget a keresked6tsl vagy tapasztalt radio- és tévészerel6tsl.

Ez a berendezés megfelel az FCC altal nem ellenérzott kornyezetre meghatarozott
sugarterhelési hatarértékeknek.

A berendezést ugy kell telepiteni és {izemeltetni, hogy a sugirzo és a test kozott
legalabb 20 cm tavolsag legyen.
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12. Oktatévideok és kapcsolat

Oktatovideodk:

https://www.youtube.com /playlist ?list=
PLNSUIQmwKrZlIzqaOwBHp7-Cs _ nflz2TY?2

Kapcsolatfelvételhez olvassa be a QR-kddot a telefonjaval.

https://www.revopoint3d.com /pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D MINDEN JOG FENNTARTVA

Forgalmazo

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.hu
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V& multumim ca ati ales un scaner 3D Revopoint! Cititi cu atentie acest ghid de
pornire rapida inainte de prima scanare.

Mai intai descarcati software-ul Revo Track pentru PC din sectiunea Support —
Download a site-ului Revopoint, la adresa https://global.revopoint3d.com, pentru
scanerul 3D Trackit.

Cea mai recenta versiune a ghidului de pornire rapida se afla in partea de jos a
paginii Download.

Manualul de utilizare Trackit este disponibil pe Revopedia.
Urmariti canalul nostru de YouTube, Revopoint 3D, pentru videoclipuri tutoriale.

Acest continut poate fi modificat. Consultati cea mai recentd versiune.

Acest produs este conform cu standardul IEC 60825-1:2014.
Este clasificat ca PRODUS LASER DE CLASA 1 (450 nm, putere maxima de
iegire < 0,39 mW).
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1. Continutul pachetului

1 2 3 4
Gimbal biaxial cu Gimbal biaxial cu
Tracker calibrare automata calibrare automata
pentru tracker pentru scaner
5 6 7 L 8
a
. . Trepied pentru placa de
Trepied pentru tracker Trepied pentru scaner lib Adaptor pentru scaner
calibrare

Placa de calibrare

Tija de calibrare

Adaptor de alimentare

12

Cablu pentru PC

13 @

Cablu pentru scaner

Cablu pentru gimbalul

Cablu pentru gimbalul

16

I —

Coliere pentru cabluri

Markeri (magnetici)

scanerului trackerului
17 18 Magnet 19 20
seee O :
00000 SN: CBXXXXXXXX
00000 CPXXXXXXXX
00000

Covorag de pozitionare

Stick USB

Suport de cabluri cu
ventuza

Valiza cu roti pentru
tracker

23

Valiza cu roti pentru
scaner

) .j

Ghid de pornire rapid4,
certificat si garantie

*Doar cu titlu de referinta.

Nota: Adaptorul de alimentare poate varia in functie de tard sau regiune.

Depozitati corespunzator produsul si toate accesoriile. Componentele deteriorate trebuie

trimise inapoi la Revopoint pentru reparatie.
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2. Prezentarea produsului

Scaner

Markeri

Lumina albastra
N~ Camera adancime
Camera RGB
Proiector

Expunere —

Buton rapid

Indicator luminos

— Camera adancime

Lumina albastra

Tracker

Lumin infrarosie

Camerd de adancime
Indicator de urmarire

Spate

Orificiu de aerisire >y R

i o o o o A :
=S op@—\+
l/ 12V SCANNER |PC GIMBAL| 12v|DC | OFF ON

Uo0OaaaoO

Port cablu scaner -

Port PC \ufs de alimentare

Port cablu gimbaluri

Pornire / pauzi scanare

Expunere +

Montura adaptor scaner

Port USB Type-C

Lumina infrarosie

Camera de adancime

Orificiu de aerisire

Comutator de alimentare

LED stare sistem

LED alimentare
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3. Cerinte de sistem

Cerinte minime pentru PC Cerinte recomandate

pentru PC
Versiune Windows 10/11 (64 de biti) Windows 10/11 (64 de biti)
sistem
RAM > 32 GB > 64 GB
CPU Intel i7 generatia a 13-a sau Intel 19 generatia a 12-a sau
superior / AMD Ryzen 7 peste superior
seria 7000
GPU NVIDIA GeForce RTX 3050 NVIDIA RTX 4060 (8 GB)
(8 GB) sau superior

Nota: Software-ul este compatibil numai cu arhitectura x86 64. Daca nu sunteti sigur
de configuratia procesorului, asigurati-va ca acesta are nuclee > 8, fire de executie > 16
si o frecventd de bazd > 24 GHz. Asigurati-va cd portul USB al PC-ului este USB 3.0
sau superior.

4. Avertismente

Acest produs foloseste un proiector laser de clasa 1. Nu priviti direct in el de
aproape! Pentru detalii, consultati standardul pentru lasere de clasa 1. Pentru
a preveni reflexia laserului, nu asezati suprafete reflectorizante, precum oglinzi
sau sticla, in calea fasciculului laser.

Tineti scanerul departe de apa si de alte lichide. Utilizati produsul intr-un
mediu uscat si fara praf.

Pentru a asigura precizia, respectati urmatoarele cerinte de mediu atunci cand
utilizati produsul:

@ Temperatura: 20-25 °C

(2) Umiditate: 30-60%

@ Flux de aer: Evitati turbulentele de aer, de exemplu de la gurile de aer
conditionat, ventilatoare sau curenti puternici de convectie.

@ Vibratii: Evitati vibratiile cauzate de activitati precum saritul, mersul
frecvent sau caderea obiectelor grele.

Nu dezasamblati produsul sau componentele acestuia.

Picioarele trepiedului scanerului si ale trepiedului placii de calibrare au un
singur unghi standard. Asigurati-va ca toate picioarele sunt fixate la acest
unghi in timpul utilizarii.

Nu tineti si nu frecati markerii de pe dispozitiv si accesorii in timpul utilizarii
produsului.
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e Asigurati-va cd computerul este conectat la o sursa de alimentare in timpul
utilizarii produsului.

e Puneti intotdeauna produsul si accesoriile in valiza pentru transport. Se reco-
manda ca toate produsele si accesoriile neutilizate sa fie depozitate in valiza.

5. Instalare si conectare

5.1. Montarea trepiedului trackerului

Pasul 1: Trageti picioarele spre exterior
pentru a desface trepiedul.

Pasul 2: Continuati sa trageti
picioarele in jos pana se blocheaza. (Un
clic indica faptul ca s-au blocat intr-una
dintre cele trei pozitii prestabilite,
prezentate in ordine descrescitoare.)

Pasul 3: Reglati coloana
centrala si picioarele la inaltimea
dorita, conform figurii.

Blocaj rotativ
picior

Slabire
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Nota: Daca aveti nevoie de o deschidere mai larga a picioarelor, urmati pasii din

figura.

~

~

5.2. Montarea trackerului

Scenariul de calibrare

Pasul 1: Aliniati orificiul filetat al
gimbalului trackerului cu surubul
trepiedului, apoi rotiti gimbalul pana cand
este fixat ferm pe trepied.

~

Pasul 2: Glisati placa de prindere
rapida @ de pe partea inferioara a
trackerului in canelura clemei de
prindere rapida @ si asigurati-va ca
liniile albe din fata sunt aliniate.
Apoi strangeti butonul de

blocare @ in sensul acelor de

ceasornic.
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Scenariul de scanare

Pasul 1: Gimbalul trackerului trebuie indepartat in timpul scanarii pen-
tru a evita vibratiile. Scoateti-l din clema de prindere rapida inainte de scanare.

Scenariul de calibrare Scenariul de scanare

Pasul 2: Glisati placa de
prindere rapida @ de pe partea
inferioara a trackerului in
canelura clemei de prindere
rapida @ si asigurati-va ca
liniile albe din fata sunt aliniate.
Apoi strangeti butonul de
blocare @ in sensul acelor de
ceasornic.

5.3. Conectarea trackerului

Pasul 1: Conectati capatul DC al adaptorului de alimentare la portul ,, 12V DC” al
trackerului, iar capatul AC la o priza.

o o [e]
eoes ot

12VSCANNER  PC GIMBAL 12VDC OFF ON

i
!

OO000000 .
— L '

|

i — :
N 7 W B i
Capat DC

\I]I Capit AC
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Pasul 2: Conectati capatul in forma de L al cablului pentru PC la portul ,PC”
al trackerului si strangeti suruburile. Introduceti capatul drept intr-un port USB
Type-C al PC-ului.

| : \ j‘/
: o ] o o
: > o e m(m) \
m H 12VSCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= .

LII.IIJIJLILILIE{E;{
=

” U TSy

5.4. Conectarea scanerului

Conectati capatul in forma de L al cablului pentru scaner la portul , 12V SCANNER”
al trackerului si strangeti suruburile. Conectati capatul drept la portul USB Type-C
al scanerului si strangeti suruburile.

10
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5.5. Pornirea Trackit

Porniti comutatorul de alimentare
de pe spatele trackerului. Cand
LED-ul din dreapta se aprinde
verde, iar interfata software-ului
arata scanerul gi trackerul
conectate, sistemul este gata de
utilizare.

5.6. Fixarea cablurilor

Pasul 1: Alegeti o suprafatd neteda si plana si curatati-o bine pentru o buni
etansare. Asigurati-va ca marginea de etansare a suportului de cabluri cu ventuza
este intacta, pentru a evita patrunderea aerului.

Pasul 2: Asezati suportul de cabluri cu
ventuza gi apasati butonul de blocare pentru
a-1 fixa.

Pasul 3: Prindeti cablurile in suport in
ordinea corecta. Reglati butonul de strangere
pentru a fixa cablurile.

11
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6. Calibrare

Precautii la calibrare:

e Calibrati Trackit inainte de prima utilizare, dupa schimbarea mediului sau a
temperaturii de scanare ori atunci cand este necesara o scanare de inalta precizie.

e Trackit oferd doua optiuni de calibrare: pe masa si pe podea. Alegeti varianta
cea mai potrivita locului dvs. de munca. Pentru detalii, consultati manualul de
utilizare Trackit.

e Asigurati-va ca camerele trackerului si ale scanerului nu sunt acoperite pe par-
cursul intregului proces.

e Pentru rezultate de calibrare precise, asigurati-va ca sunt captati numai markerii
de pe tija de calibrare gi de pe placa de calibrare.

e Nu miscati dispozitivul cat timp este afisat mesajul ,Calibration in progress”
(calibrare in curs).

6.1. Calibrarea scanerului

1) Montarea si conectarea trackerului si a scanerului: Consultati sectiu-
nea b, Instalare si conectare.

2) Verificarea temperaturii: Deschideti software-ul i faceti clic pe ,Scanner
Calibration” in coltul din stanga jos pentru a intra in programul de calibrare.
Software-ul va verifica apoi automat temperatura trackerului si a scanerului.

3) Importul informatiilor SN: Dupé ce verificarea temperaturii este trecuta,
urmati instructiunile de pe ecran si introduceti stick-ul USB in PC. Apoi
scanati codurile QR de pe tija de calibrare si de pe placa de calibrare pentru
a importa informatiile SN ale acestora.

4) Calibrarea scanerului: Agezati placa de calibrare pe masa, cu fata alba in
sus. Tineti scanerul in mana si urmati instructiunile de calibrare de pe ecran.

12
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6.2. Calibrarea trackerului

1) Conectarea gimbalului trackerului: Conectati trackerul si gimbalul aces-
tuia cu cablul pentru gimbalul trackerului (cablul galben scurt).

2) Montarea si conectarea gimbalului scanerului: Montati gimbalul sca-
nerului pe trepiedul scanerului cu surubul acestuia. Conectati trackerul gi
gimbalul scanerului cu cablul pentru gimbalul scanerului (cablul galben lung).
Prindeti cablul de trepiedul scanerului cu coliere, pentru a nu se incurca de
tija de calibrare in timpul calibrarii.

3) Montarea tijei de calibrare: Montati tija de calibrare pe gimbalul scane-
rului. Tineti tija in pozitie verticala, cu suprafetele inclinate orientate spre
masa.

10

e aa R

Tija de calibrare

&
|

Gimbal biaxial cu calibrare
automata pentru scaner

6

7__.:

Trepied pentru scaner

4) Calibrarea trackerului: Pozitionati trepiedul scanerului cu tija de calibrare
orientata spre tracker. Reglati inaltimea trepiedului trackerului astfel incat
trackerul sa capteze tija de calibrare. Apoi, urméand instructiunile software-
ului, calibrati trackerul la diferite distante.

13
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6.3. Calibrarea mana-ochi

1) Asezarea covorasului de pozitionare: Desfaceti covoragul de pozitionare
pe masa. Pozitionati trepiedul scanerului si trepiedul placii de calibrare aga
cum este indicat pe covoras.

2) Montarea placii de calibrare: Agezati placa de calibrare in trepiedul ei, cu
fata neagra spre scaner si fata cu markeri spre tracker. Asigurati-va ca niciun
marker nu este acoperit in timpul amplasarii.

Placa de calibrare }

epied pentru placa de calibrare

3) Montarea scanerului: Scoateti tija de calibrare de pe gimbalul scanerului.
Apoi fixati scanerul pe gimbal cu ajutorul adaptorului pentru scaner.

8 m 4 6
Gimbal biaxial cu calibrare

Scaner Adaptor pentru scaner | automats pentru scaner Trepied pentru scaner

14
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4) Dupa finalizare, agezati trackerul gi efectuati calibrarea mana-ochi urméand
instructiunile de pe ecran.

Pasii detaliati de calibrare sunt prezentati in videoclipul tutorial din
software.

7. Prima scanare

7.1. Scanare cu urmarire (Track Scan)

Scanati fara markeri: trackerul urmareste in timp real pozitia si unghiul scanerului.
Trackerul si obiectul trebuie sa ramana nemiscate in timpul scanarii, de aceea acest
mod este potrivit pentru scanarea rapida a obiectelor mici si medii.

15
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Dupa conectarea scanerului, faceti clic pe butonul ,New Project” de pe pagina prin-
cipala a Revo Track pentru a intra in interfata proiectului. Selectati ,,/Track Scan”
si efectuati scanarea urmand pasii de mai jos:

File  Display Accessories Help Project04242025152700

Point Cloud Edit Mesh Edit D

Start/Pause Scan: Space
Cancel: ESC 53.6 fps € Trackit

& ro Tracker Temp: 26°C

Cancel Pause Complete

Depth Camera

Tracker tracking FOV

Scanning Distance
(mm) :

210

-4

Instructions

<+ USB3.0 Connected | GPU Acceleration

*Consultati interfata reald din Revo Track.

@ In ,Scan Settings” (setari de scanare), selectati modul ,Cross Lines” (linii in-
crucigate) sau ,,Single Lines” (linii simple) si distanta dintre puncte dorita.

@ Selectati tipul obiectului (,Object Type”) in functie de cerintele dvs.

@ Apropiati sau depéartati scanerul de obiect pana cand bara indicatoare a dis-
tantei de scanare arata ,Excellent” sau ,Good”.

@ Faceti clic pe butonul ,,Auto” pentru a seta automat expunerea camerelor de
adancime. Sau dezactivati expunerea automata si reglati-o cu glisorul pana
cand liniile laser sunt clar vizibile in fereastra de previzualizare a camerei de
adancime.

@ Reglati distanta dintre scaner si tracker astfel incat scanerul sa ramana in cam-
pul vizual (FOV) al trackerului.

@ Faceti clic pe butonul [ > | pentru a porni scanarea. In timpul scandrii, in-
dreptati scanerul spre obiect. Urmariti bara indicatoare a distantei pentru a
pastra o distanta optiméa. Tineti scanerul nemiscat deasupra unei zone cateva
secunde, pana cand suprafata modelului devine complet albastra. Apoi treceti
incet si uniform la zona urmatoare.

16
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Nota: Nu acoperiti camerele trackerului in timpul scanarii si asigurati-va ca trackerul
vede clar markerii de pe scaner si de pe obiect.

Incercati si va asigurati ci scanerul capteazi numai obiectul.

In timpul scanirii, norul de puncte devine albastru pe masurd ce se capteazi mai multe
date. Un nor de puncte complet albastru indica o calitate mai buna a norului de puncte.

@ Faceti clic pe butonul | 11 | pentru a intrerupe scanarea si a verifica modelul in
orice moment. Daca modelul este incomplet, faceti clic pe butonul | > | pentru
a continua scanarea. Cand modelul este complet, faceti clic pe butonul | v |
pentru a incheia scanarea.

Faceti clic pe One-click Edit pentru a procesa automat modelul sau editati
modelul manual cu setarile ,,Fusion” si ,Mesh” gi cu alte instrumente, daca aveti
nevoie de un model mai detaliat. La fuziunea manuala a norului de puncte,
se recomanda utilizarea distantei dintre puncte recomandate de sistem. O dis-
tanta foarte mica intre puncte duce la un timp de calcul lung. Pentru detalii,
consultati manualul de utilizare de pe pagina de invatare Revo Track.

@ Dupa post-procesare, exportati modelul in formate precum PLY, OBJ sau STL.

17
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7.2. Scanare din mai multe pozitii (Multi-position Scan)

Ideald pentru scanarea obiectelor mari, precum masini si piese industriale. Inainte de
scanare, impartiti suprafata in zone distincte. La scanarea fiecarei zone, dupa muta-
rea trackerului, captati mai intai markerii globali, apoi norul de puncte. Asigurati-va
ca la mutarea trackerului sunt vizibili intotdeauna cel putin cinci markeri sau blocuri
de ancorare.

Dupa conectarea scanerului, faceti clic pe butonul ,New Project” de pe pagina prin-
cipala a Revo Track pentru a intra in interfata proiectului. Selectati ,,Multi-position
Scan” gi urmati pasii de mai jos pentru a incepe scanarea:

Nota: Mai jos este prezentat fluxul de scanare. Pentru instructiuni detaliate, consultati
manualul de utilizare Trackit.

Pregatiti mediul pentru repozitionarea trackerului

Blocurile de ancorare pot fi combinate cu markeri.

!

Scanati cu trackerul markerii globali din prima zona

!

Scanati cu scanerul norii de puncte din prima zona

!

Repozitionati trackerul la zona urméatoare

I

Scanati cu trackerul markerii globali din zona urmaétoare

!

Scanati cu scanerul norii de puncte din zona urmatoare

\_/\_/\_T_/;)\_/g

[Procesa‘gi modelul}
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7.3. Scanare cu markeri (Marker Scan)

Scanerul functioneaza si ca scaner 3D independent, dar pentru o scanare reusita
necesita markeri plasati pe obiecte. Este potrivit pentru scanarea obiectelor mici si
medii.

Dupa conectarea scanerului, faceti clic pe butonul ,,New Project” de pe pagina prin-

cipala a Revo Track pentru a intra in interfata proiectului. Selectati ,Marker Scan”
si urmati pasii de mai jos pentru a incepe scanarea:

Creati un mediu cu markeri
Lipiti markeri pe suprafata obiectului
sau agezati blocuri cu markeri in jurul lui
)
Selectati setarile de scanare
(mod de scanare / tip de obiect / distantd intre puncte)

!

Reglati distanta de scanare

!

Reglati expunerea camerelor de adancime

!

Porniti scanarea

!

Procesarea modelului

!

Exportati modelul

e N e N s T G
) J _J U _J

(OBJ/PLY /STL/3MF/ASC/FBX/GLTF)
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8. Specificatii

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Scaner

Precizie pe un singur cadru

Distanta intre puncte dupa fuziune,

pana la
Viteza de scanare, pana la
Sursa de lumina

Distanta de lucru

Zona de captura unica la distanta
minima

Zona de captura unica la distanta
maxima

Greutate

Dimensiuni (L x 1 x )

Interval de temperatura de
functionare

Formate de iesire

Material

0,02 mm
0,05 mm

1.500.000 puncte/s

30 de linii laser albastre incrucisate
1 linie laser albastra simpla
200-400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1,2 kg
295 x 295 x 205 mm
040 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,
FBX

Cadru: fibra de carbon
Carcasa: policarbonat

Tracker

Interval de dimensiuni ale pieselor
(recomandat)

Precizie volumetrica (sistem de
urmarire)

Distanta de lucru

Cadru minim de urmarire
Cadru maxim de urmarire
Volum de urmarire

Greutate

Dimensiuni (L x 1 x )

Banda de urmarire

Recalibrare de catre utilizator

20

0,01-6 m
0,02 mm + 0,04 mm x L (m)

15004000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m3

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Infrarosu

Calibrare automatéa

Trackerul are un sistem automat de
calibrare cu gimbal. Scanerul necesita
calibrare manual4.
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Accesorii compatibile Placa de calibrare, tija de calibrare,
gimbal biaxial cu calibrare automata,
bloc de ancorare, platou rotativ mare

*Specificatiile produsului sunt cele publicate pe site-ul oficial.
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9. Desenul orificiilor de montare

Desenul orificiilor Desenul porturilor externe
adaptorului pentru scaner ale scanerului
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10. Avertisment IC

Acest dispozitiv este conform cu standardele RSS scutite de licenta ale Industry
Canada. Functionarea este supusa urmaétoarelor doua conditgii:

(1) acest dispozitiv nu poate cauza interferente si

(2) acest dispozitiv trebuie si accepte orice interferenta, inclusiv interferentele care
pot cauza functionarea nedorita a dispozitivului.

Acest aparat digital de clasa B este conform cu standardul canadian ICES-003.
Declaratie IC privind radiofrecventa:

Cand utilizati produsul, pastrati o distanta de 20 cm fata de corp pentru a respecta
cerintele privind expunerea la radiofrecventa.
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11. Avertisment FCC

Acest dispozitiv este conform cu partea 15 din regulile FCC. Functionarea este
supusa urmatoarelor doua conditii:

(1) Acest dispozitiv nu poate cauza interferente ddunitoare si (2) acest dispozitiv
trebuie sa accepte orice interferenta receptionata, inclusiv interferentele care pot
cauza o functionare nedorita.

Orice schimbari sau modificari care nu sunt aprobate in mod expres de partea respon-
sabild pentru conformitate pot anula dreptul utilizatorului de a utiliza echipamentul.

Nota: Acest echipament a fost testat si s-a constatat ca respecta limitele pentru un
dispozitiv digital de clasa B, conform péartii 15 din regulile FCC. Aceste limite sunt
concepute pentru a oferi o protectie rezonabila impotriva interferentelor daunatoare
intr-o instalatie rezidentiald. Acest echipament genereaza, utilizeaza si poate radia
energie de radiofrecventa si, daca nu este instalat si utilizat conform instructiunilor,
poate cauza interferente daunatoare comunicatiilor radio. Totusi, nu exista nicio
garantie ca nu vor aparea interferente intr-o anumita instalatie. Daca acest echipa-
ment cauzeaza interferente daunatoare receptiei radio sau TV, lucru care poate fi
stabilit prin oprirea si pornirea echipamentului, utilizatorul este incurajat sa incerce
sa corecteze interferentele prin una sau mai multe dintre urmatoarele masuri:

e Reorientati sau mutati antena de receptie.

e Mariti distanta dintre echipament si receptor.

e Conectati echipamentul la o priza de pe un alt circuit decat cel la care este
conectat receptorul.

e Consultati distribuitorul sau un tehnician radio/TV cu experienta.

Acest echipament respecta limitele FCC de expunere la radiatii stabilite pentru un
mediu necontrolat.

Acest echipament trebuie instalat si utilizat la o distantd minima de 20 cm intre
radiator si corpul dvs.

23



Trackit Ghid de pornire rapida

12. Videoclipuri tutoriale si contact

Videoclipuri tutoriale:

https: / /www.youtube.com /playlist ?list=
PLN8UIQmwKrZIzqaOwBHp7-Cs_ nflz2TY2

Scanati codul QR cu telefonul pentru a ne contacta.

https: / /www.revopoint3d.com /pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D TOATE DREPTURILE REZERVATE

Distribuitor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.ro
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Zahvaljujemo se vam, ker ste izbrali 3D-skener Revopoint! Pred prvim skeniranjem
natancno preberite ta kratka navodila.

Najprej prenesite programsko opremo Revo Track za svoj racunalnik iz razdelka
Support — Download na spletnem mestu Revopoint https://global.revopoint3d.com
za svoj 3D-skener Trackit.

Najnovejsa kratka navodila najdete na dnu strani Download.
Uporabnigki priro¢nik za Trackit je na voljo na spletnem mestu Revopedia.
Za video vodice spremljajte nas kanal YouTube Revopoint 3D.

Vsebina se lahko spremeni. Upostevajte najnovejSo razlicico.

Ta izdelek je skladen s standardom IEC 60825-1:2014.
Razvrscen je kot LASERSKI IZDELEK RAZREDA 1 (450 nm, najvec¢ja izhodna
mo¢ < 0,39 mW).
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1. Vsebina paketa

Kalibracijska plosca

Kalibracijska palica

Napajalnik

1 2 3 4
Track Dvoosni gimbal trackerja | | Dvoosni gimbal skenerja s
acker s samodejno kalibracijo samodejno kalibracijo
5 6 7 C 8
) /
Stativ trackerja Stativ skenerja Stativ kalibracijske plosce Adapter skenerja
9 10 [l 12

Kabel za ra¢unalnik

13 @

Kabel skenerja

Kabel gimbala skenerja

Kabel gimbala trackerja

16

I —

Kabelske vezice

17
00000
00000
00000
00000

Markerji (magnetni)

Magnet

Podloga za pozicioniranje

SN: CBXXXXXXXX
CPXXXXXXXX

USB-kljucek

Drzalo za kable s
priseskom

Kovéek s kolesi za tracker

23

Kovéek s kolesi za skener

) .j

Kratka navodila, certifikat
in garancijski list

*Samo za ponazoritev.

Opomba: Napajalnik se lahko razlikuje glede na drzavo ali regijo.

Izdelek in vso dodatno opremo ustrezno shranjujte. Poskodovane sestavne dele je treba
poslati v popravilo druzbi Revopoint.
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2. Opis izdelka

Skener
Spredaj Zadaj
Markerji
~—— Modra lué Globinska osvetlitev — Zacetek / premor skeniranja
‘ Globinslka lkamera Bliznjica Globinska osvetlitev +

Kamera RGB

; Indikatorska lucka
Projektor Nosilec adapterja skenerja

Globinska kamera
— Modra lu¢

— Vrata USB Type-C

Infrardeca dodatna lué Infrardeca dodatna luc¢

Globinska kamera Globinska kamera
Indikator sledenja

Zadaj

Prezracevalna reza i h—— Prezracevalna reza

N— ‘: .
\L [S) C;) O OQ@DJW Stikalo za vklop
: 12VSCANNER |PC GIMBAL| 12V| D¢ OFF ON B

14 W] N|N|N|u[E]N]E]) w

LED stanja sistema

Vrata za kabel skenerja

LED napajanja

Vrata PC Napajalni prikljuc¢ek

Vrata za kabel gimbalov



Trackit Kratka navodila

3. Sistemske zahteve

Minimalne zahteve za Priporocene zahteve za
racunalnik racunalnik

Razli¢ica Windows 10/11 (64-bitni) Windows 10/11 (64-bitni)

sistema

RAM > 32 GB > 64 GB

CPU Intel i7 13. generacije ali boljsi Intel 19 12. generacije ali boljsi
/ AMD Ryzen 7 nad serijo
7000

GPU NVIDIA GeForce RTX 3050 NVIDIA RTX 4060 (8 GB) ali
(8 GB) boljsi

Opomba: Programska oprema je zdruzljiva samo z arhitekturo x86 64. Ce niste pre-
pricani o konfiguraciji procesorja, preverite, ali ima Stevilo jeder > 8, Stevilo niti > 16
ter osnovno frekvenco > 2,4 GHz. Vrata USB na ra¢unalniku morajo biti USB 3.0 ali
novejsa.

4. Opozorila

Ta izdelek uporablja laserski projektor razreda 1. Ne glejte neposredno vanj
od blizu! Podrobnosti najdete v standardu za laserje razreda 1. Da preprecite
odboj laserja, na pot laserskega zarka ne postavljajte odsevnih povrsin, kot
sta ogledalo ali steklo.

Skener hranite stran od vode in drugih tekoc¢in. Izdelek uporabljajte v suhem
okolju brez prahu.

Za zagotovitev natancnosti pri uporabi izdelka upostevajte naslednje okoljske
zahteve:

@ Temperatura: 20-25 °C

@ Vlaznost: 30-60 %

@ Pretok zraka: Izogibajte se zra¢nim turbulencam, na primer iz prezrace-
valnih rez klimatskih naprav, ventilatorjev ali mo¢nih konvekcijskih tokov.

@ Vibracije: Izogibajte se vibracijam zaradi dejavnosti, kot so skakanje,
pogosta hoja ali padanje tezkih predmetov.

Izdelka ali njegovih sestavnih delov ne razstavljajte.

Noge stativa skenerja in stativa kalibracijske plos¢e imajo en sam standardni
kot. Med uporabo morajo biti vse noge nastavljene na ta kot.

Med uporabo izdelka ne drzite in ne drgnite markerjev na napravi in dodatni
opremi.

Med uporabo izdelka mora biti ra¢unalnik priklju¢en na napajanje.
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e Za prevoz izdelek in dodatno opremo vedno spravite v kovéek. Priporoc¢amo,
da vse izdelke in dodatno opremo, ki jih ne uporabljate, hranite v kovcku.

5. Namestitev in prikljucitev

5.1. Postavitev stativa trackerja

1. korak: Povlecite noge navzven, da
razprete stativ.

2. korak: Noge vlecite naprej navzdol,
dokler se ne zaskocijo. (Klik pomeni,
da so se zaskocile v enem od treh
prednastavljenih polozajev, prikazanih
v padajofem vrstnem redu.)

Vrtljivo zaklepalo
sredinskega stebra

Zategnite

3. korak: Sredinski steber in T k=
noge nastavite na zeleno visino,
kot je prikazano na sliki. Vitliivo Zaklepil/"(

Cev sredinskega

noge

Popustite
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Opomba: Ce potrebujete Sirsi razpon nog, sledite korakom na sliki.

N N

5.2. Namestitev trackerja

Scenarij kalibracije

1. korak: Luknjo za vijak na gimbalu
trackerja poravnajte z vijakom stativa, nato
gimbal vrtite, dokler ni trdno pritrjen na
stativ.

2. korak: Plosc¢o za hitro
snemanje @ na spodnji strani
trackerja potisnite v utor objemke
za hitro snemanje @ in preverite,
ali so bele ¢rte na sprednji strani
poravnane. Nato zaklepni gumb @
zategnite v smeri urnega kazalca.
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Scenarij skeniranja

1. korak: Med skeniranjem mora biti gimbal trackerja odstranjen, da ne
pride do vibracij. Pred skeniranjem ga odstranite iz objemke za hitro snemanje.

Scenarij kalibracije Scenarij skeniranja

2. korak: Plosco za hitro
snemanje @ na spodnji strani
trackerja potisnite v utor
objemke za hitro snemanje @ in
preverite, ali so bele ¢rte na
sprednji strani poravnane. Nato
zaklepni gumb @ zategnite v
smeri urnega kazalca.

5.3. Prikljucitev trackerja

1. korak: Konec DC napajalnika prikljucite v vrata , 12V DC* trackerja, konec AC
pa v elektri¢no vtic¢nico.

o o [e]
eoes ot

12VSCANNER  PC GIMBAL 12VDC OFF ON

! N|N|N|N|N|N|u]N] E

i — — —) :

S Y77 W B i
Konec DC

\ﬂi Konec AC
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2. korak: Konec kabla za racunalnik v obliki ¢rke L prikljucite v vrata ,PC*
trackerja in zategnite vijake. Ravni konec vstavite v vrata USB Type-C na racunal-
niku.

N - —
N\ X _J
H o o o o
: [N oo
@ ' 12V SCANNER  PC GIMBAL OFF ON
= '

LII_IIJIJLILILIEE;

” U TS

5.4. Prikljucitev skenerja

Konec kabla skenerja v obliki ¢rke L prikljucite v vrata ,, 12V SCANNER' trackerja
in zategnite vijake. Ravni konec prikljuc¢ite v vrata USB Type-C na skenerju in
zategnite vijake.
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5.5. Vklop sistema Trackit

Vklopite stikalo za vklop na zadnji
strani trackerja. Ko desna lucka
LED sveti zeleno in programska
oprema prikazuje povezana skener
in tracker, je sistem pripravljen.

5.6. Pritrditev kablov

1. korak: Izberite gladko, ravno povrsino in jo temeljito ocistite, da bo prisesek
dobro tesnil. Preverite, ali je tesnilni rob drzala za kable s priseskom neposkodovan,
da ne prepusca zraka.

2. korak: Namestite drzalo za kable s
priseskom in pritisnite zaklepni gumb, da ga
pritrdite.

3. korak: Kable v pravilnem vrstnem redu
pritrdite v drzalo. Nastavite vpenjalni gumb,
da pritrdite kable.

11
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6.

Kalibracija

Opozorila glede kalibracije:

6.

Trackit kalibrirajte pred prvo uporabo, po spremembi okolja ali temperature
skeniranja ali kadar potrebujete zelo natan¢no skeniranje.

Trackit omogoca dve vrsti kalibracije: na mizi in na tleh. Izberite tisto, ki
najbolj ustreza vasemu delovnemu mestu. Podrobnosti najdete v uporabniskem
priro¢niku za Trackit.

Kamere trackerja in skenerja med celotnim postopkom ne smejo biti zakrite.
Za natancne rezultate kalibracije poskrbite, da so zajeti samo markerji na kali-
bracijski palici in kalibracijski plos¢i.

Naprave ne premikajte, dokler je prikazano sporocilo ,Calibration in progress®
(kalibracija poteka).

1. Kalibracija skenerja

1) Namestitev in prikljucitev trackerja in skenerja: Glejte poglavje 5,
Namestitev in prikljucitev.

2) Preverjanje temperature: Odprite programsko opremo in kliknite ,Scan-
ner Calibration v spodnjem levem kotu, da odprete program za kalibracijo.
Programska oprema nato samodejno preveri temperaturo trackerja in skenerja.

3) Uvoz podatkov SN: Ko je preverjanje temperature uspesno, po navodilih
na zaslonu vstavite USB-klju¢ek v rac¢unalnik. Nato skenirajte kode QR na
kalibracijski palici in kalibracijski plos¢i, da uvozite njune podatke SN.

4) Kalibracija skenerja: Kalibracijsko plos¢o poloZite na mizo z belo stranjo
navzgor. Skener drzite v roki in sledite navodilom za kalibracijo na zaslonu.

12
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6.2. Kalibracija trackerja

1) Prikljucitev gimbala trackerja: Tracker in njegov gimbal povezite s kablom
gimbala trackerja (kratek rumen kabel).

2) Namestitev in prikljucitev gimbala skenerja: Gimbal skenerja z njego-
vim vijakom pritrdite na stativ skenerja. Tracker in gimbal skenerja povezite
s kablom gimbala skenerja (dolg rumen kabel). Kabel s kabelskimi vezicami
pritrdite na stativ skenerja, da se med kalibracijo ne zaplete v kalibracijsko
palico.

3) Namestitev kalibracijske palice: Kalibracijsko palico namestite na gimbal
skenerja. Palica mora stati navpi¢no, posevne ploskve pa morajo biti obrnjene
proti mizi.

10
e LR

Kalibracijska palica

4 .
Dvoosni gimbal skenerja
s samodejno kalibracijo

L

Stativ skenerja

4) Kalibracija trackerja: Stativ skenerja postavite tako, da je kalibracijska
palica obrnjena proti trackerju. Visino stativa trackerja nastavite tako, da
tracker zajame kalibracijsko palico. Nato po navodilih programske opreme
kalibrirajte tracker na razli¢nih razdaljah.

13



Trackit Kratka navodila

6.3. Kalibracija roka-oko

1) Namestitev podloge za pozicioniranje: Podlogo za pozicioniranje razgr-
nite na mizo. Stativ skenerja in stativ kalibracijske plosce postavite tako, kot
je prikazano na podlogi.

2) Namestitev kalibracijske plosce: Kalibracijsko plogco vstavite v njen sta-
tiv tako, da je ¢rna stran obrnjena proti skenerju, stran z markerji pa proti
trackerju. Pazite, da pri tem noben marker ni zakrit.

Kalibracijska plosca E

PR

Stativ kalibracijske ploce

3) Namestitev skenerja: S gimbala skenerja odstranite kalibracijsko palico.
Nato skener z adapterjem skenerja pritrdite na gimbal.

8 m 4 ' 6 ;
Dvoosni gimbal skenerja

Skener Adapter skenerja s samodejno kalibracijo Stativ skenerja

14
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4) Ko koncate, postavite tracker in izvedite kalibracijo roka-oko po navodilih na
zaslonu.

Podrobne korake kalibracije prikazuje video vodi¢ v programski opremi.

7. Prvo skeniranje

7.1. Skeniranje s sledenjem (Track Scan)

Skenirajte brez markerjev: tracker v realnem ¢asu sledi polozaju in kotu skenerja.
Tracker in predmet morata med skeniranjem mirovati, zato je ta nacin primeren za
hitro skeniranje majhnih in srednje velikih predmetov.

Po prikljucitvi skenerja na zacetni strani programa Revo Track kliknite gumb , New
Project”, da odprete vmesnik projekta. Izberite ,Track Scan® in skenirajte po na-
slednjih korakih:

15
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File  Display Accessories Help Project04242025152700

Point Cloud Edit Mesh Edit D

Depth Exposure Start/Pause Scan: Space
Cancel: ESC 53.6 fps € Trackit

Depth Exposure (M No Color H
it & Tracker Temp: 26°C

M._ o N Calibration Ter

Laser Brightness
— s )

Cancel Pause Complete

Depth Camera

Tracker tracking FOV

Scanning Distance
(mm) :

210

-4

Distance between Tracker and Sc:

Rendering Frames: ] 4] ] Instructions

<€+ USB3.0Connected | GPU Acceleration

*Upostevajte dejanski vmesnik programa Revo Track.

(1) V ,Scan Settings* (nastavitve skeniranja) izberite nacin ,Cross Lines* (krizne
¢rte) ali Single Lines* (posamicne ¢rte) ter Zeleno razdaljo med tockami.
Izberite vrsto predmeta (,Object Type“) glede na svoje potrebe.

Skener priblizujte predmetu ali ga oddaljujte, dokler indikator razdalje skeni-
ranja ne prikaze ,FExcellent ali ,Good".

Kliknite gumb ,Auto”, da se osvetlitev globinskih kamer nastavi samodejno.
Lahko pa samodejno osvetlitev izklopite in jo z drsnikom nastavite tako, da so
laserske ¢rte v oknu predogleda globinske kamere jasno vidne.

Razdaljo med skenerjem in trackerjem prilagodite tako, da skener ostane v
vidnem polju (FOV) trackerja.

®©@ ® ® OO

Kliknite gumb [ > |, da zac¢nete skeniranje. Med skeniranjem usmerite skener
v predmet. Po indikatorju razdalje vzdrzujte optimalno razdaljo. Skener nekaj
sekund mirno drzite nad enim obmocjem, dokler povrsina modela ni povsem
modra. Nato se pocasi in enakomerno pomaknite na naslednje obmocje.

Opomba: Med skeniranjem ne zakrivajte kamer trackerja in poskrbite, da tracker jasno
vidi markerje na skenerju in na predmetu.

Poskusite zagotoviti, da skener zajema samo predmet.

Med skeniranjem oblak tock z narasc¢anjem zajetih podatkov postaja moder. Povsem
moder oblak tock pomeni visjo kakovost oblaka tock.

(7) Kliknite gumb [ 11|, da kadar koli med skeniranjem zacasno ustavite skeniranje
in preverite model. Ce model ni popoln, kliknite gumb | > |, da nadaljujete
skeniranje. Ko je model popoln, kliknite gumb | v || da koncate skeniranje.

16
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Kliknite One-click Edit, da se model obdela samodejno, ali pa ga uredite
rocno z nastavitvama ,Fusion” in ,Mesh® ter drugimi orodji, ¢e potrebujete
podrobnejsi model. Pri ro¢ni fuziji oblaka tock priporo¢amo uporabo razdalje
med tockami, ki jo predlaga sistem. Zelo majhna razdalja med tockami podaljsa
¢as izraCuna. Podrobnosti najdete v uporabniskem priro¢niku na ué¢ni strani
programa Revo Track.

@ Po naknadni obdelavi model izvozite v formatih, kot so PLY, OBJ ali STL.

7.2. Skeniranje z ve¢ polozajev (Multi-position Scan)

Idealno za skeniranje velikih predmetov, kot so avtomobili in industrijski deli. Pred
skeniranjem povrsino razdelite na lo¢ena obmocja. Pri skeniranju vsakega obmo-
¢ja po premiku trackerja najprej zajemite globalne markerje, nato oblak tock. Pri
premikanju trackerja mora biti vedno vidnih vsaj pet markerjev ali sidrnih blokov.

Po prikljucitvi skenerja na zacetni strani programa Revo Track kliknite gumb , New
Project®, da odprete vmesnik projekta. Izberite ,Multi-position Scan“ in za zacetek
skeniranja sledite spodnjim korakom:

Opomba: Spodaj je prikazan potek skeniranja. Podrobna navodila najdete v uporabni-
Skem priro¢niku za Trackit.

Sidrne bloke lahko kombinirate z markerji.

{

S trackerjem skenirajte globalne markerje v prvem obmodcju

!

S skenerjem skenirajte oblake to¢k v prvem obmocju

[ J
[ ¢ |
[ Premaknite tracker k naslednjemu obmocju ]«—
[ 1
[ J

Pripravite okolje za premikanje trackerja

I

S trackerjem skenirajte globalne markerje v naslednjem obmodju

!

S skenerjem skenirajte oblake to¢k v naslednjem obmodéju

Skeniranje je kon¢ano

Da
[Obdelajte model}

17
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7.3. Skeniranje z markerji (Marker Scan)

Skener deluje tudi kot samostojni 3D-skener, vendar so za uspesno skeniranje na
predmetih potrebni markerji. Primeren je za skeniranje majhnih in srednje velikih
predmetov.

Po prikljucitvi skenerja na zacetni strani programa Revo Track kliknite gumb , New
Project”, da odprete vmesnik projekta. Izberite ,Marker Scan“ in za zacetek skeni-
ranja sledite spodnjim korakom:

Pripravite okolje z markerji
Markerje nalepite na povrsino predmeta
ali okoli njega postavite bloke z markerji
)
Izberite nastavitve skeniranja
(nacin skeniranja / vrsta predmeta / razdalja med tockami)

!

Nastavite razdaljo skeniranja

!

Nastavite osvetlitev globinskih kamer
!
Zagnite skeniranje
)
Obdelava modela
'

Izvozite model

Y Y )
. —J _J _J

(OBJ/PLY /STL/3MF/ASC/FBX/GLTF)

18
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8. Tehnic¢ni podatki

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

Skener

Natanc¢nost posamezne slike
Razdalja med toc¢kami po fuziji, do
Hitrost skeniranja, do

Vir svetlobe

Delovna razdalja

Obmocje posameznega zajema pri
najmanjsi razdalji

Obmocje posameznega zajema pri
najvecji razdalji

Teza

Mere (D x S x V)

Obmocje delovne temperature
Izhodni formati

0,02 mm

0,05 mm

1.500.000 tock/s

30 modrih kriznih laserskih ¢rt

1 modra posamicna laserska c¢rta
200-400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1,2 kg

295 x 295 x 205 mm

0-40 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF,
FBX

Material Ogrodje: ogljikova vlakna
Ohisje: polikarbonat
Tracker
Razpon velikosti delov 0,01-6 m

(priporoceno)
Volumetri¢na natan¢nost (sistem
sledenja)

Delovna razdalja
Najmanjsi okvir sledenja
Najvecji okvir sledenja
Prostornina sledenja

Teza

Mere (D x S x V)

Spekter sledenja

Ponovna kalibracija s strani
uporabnika

Podprta dodatna oprema

0,02 mm + 0,04 mm x L (m)

1500-4000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m®

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Infrardece

Samodejna kalibracija

Tracker ima sistem za samodejno
kalibracijo z gimbalom. Skener je treba
kalibrirati ro¢no.

Kalibracijska plosc¢a, kalibracijska
palica, dvoosni gimbal s samodejno
kalibracijo, sidrni blok, velika vrtljiva
miza

19
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*Za tehni¢ne podatke izdelka veljajo informacije na uradnem spletnem mestu.
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9. Risba montazZznih lukenj

Risba lukenj adapterja skenerja Risba zunanjih vrat skenerja
I :
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10. Opozorilo IC

Ta naprava je skladna z licen¢no izvzetimi standardi RSS agencije Industry Canada.
Delovanje je pogojeno z naslednjima pogojema:

(1) ta naprava ne sme povzrocati motenj in

(2) ta naprava mora sprejeti vse motnje, vkljuéno z motnjami, ki lahko povzrocijo
nezeleno delovanje naprave.

Ta digitalna naprava razreda B je skladna s kanadskim standardom ICES-003.
Izjava IC o radiofrekven¢nem sevanju:

Pri uporabi izdelka ohranjajte razdaljo 20 cm od telesa, da izpolnite zahteve glede
izpostavljenosti radiofrekvené¢nemu sevanju.
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11. Opozorilo FCC

Ta naprava je skladna s 15. delom pravil FCC. Delovanje je pogojeno z naslednjima
pogojema:

(1) Ta naprava ne sme povzrocati $kodljivih motenj in (2) ta naprava mora sprejeti
vse prejete motnje, vkljuéno z motnjami, ki lahko povzrocijo nezeleno delovanje.

Vse spremembe ali predelave, ki jih stranka, odgovorna za skladnost, ni izrecno
odobrila, lahko razveljavijo uporabnikovo pooblastilo za uporabo opreme.

Opomba: Ta oprema je bila preizkusena in ugotovljeno je bilo, da je skladna z
omejitvami za digitalne naprave razreda B v skladu s 15. delom pravil FCC. Te
omejitve so namenjene zagotavljanju razumne zascite pred skodljivimi motnjami
v stanovanjskih objektih. Ta oprema ustvarja, uporablja in lahko seva radiofre-
kvencéno energijo ter lahko, ¢e ni namescéena in uporabljena v skladu z navodili,
povzroca Skodljive motnje radijskih komunikacij. Vendar ni zagotovila, da pri do-
lo¢eni namestitvi motnje ne bodo nastale. Ce ta oprema povzroca skodljive motnje
radijskega ali televizijskega sprejema, kar lahko ugotovite tako, da opremo izklopite
in vklopite, uporabniku priporo¢amo, da motnje poskusi odpraviti z enim ali ve¢ od
naslednjih ukrepov:

e Preusmerite ali premestite sprejemno anteno.

e Povecajte razdaljo med opremo in sprejemnikom.

e Opremo prikljucite v vti¢nico na drugem tokokrogu, kot je tisti, na katerega
je prikljucen sprejemnik.

e Za pomoc se obrnite na prodajalca ali izkusenega radijskega oziroma televizij-
skega tehnika.
Ta oprema je skladna z omejitvami FCC glede izpostavljenosti sevanju, dolo¢enimi
za nenadzorovano okolje.

To opremo je treba namestiti in uporabljati tako, da je med virom sevanja in vasim
telesom najmanj 20 cm.
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12. Video vodic¢i in stik

Video vodidéi:

https://www.youtube.com /playlist ?list=
PLNSUIQmwKrZlIzqaOwBHp7-Cs _ nflz2TY?2

Za stik z nami skenirajte kodo QR s telefonom.

https://www.revopoint3d.com/pages/contact-us

©) 2025 REVOPOINT 3D VSE PRAVICE PRIDRZANE

Distributer

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/ 1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.si
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bnaronapum Bu, ue uzbpaxre 3D ckenep Revopoint! Mo, mpoderere BHUMATEIHO TOBA
KpaTko PHKOBOJICTBO MPEIN ITbPBOTO CKAHUPAHE.

[IspBo m3teriere copryepa Revo Track 3a Bamms xKommoThp OT paszaena Support —
Download na yeOGcaiita Ha Revopoint https://global.revopoint3d.com 3a Bammus 3D
ckenep Trackit.

Haii-HoBaTa Bepcus Ha KPaTKOTO PHKOBOJICTBO III€ HAMEPHUTE B JOJTHATA YaCcT HA CTPAHU-
nara Download.

PwroBozcTBOTO 32 moTpeduTens Ha Trackit e nocTenHo B Revopedia.
Crnenete namus ka"ai B YouTube, Revopoint 3D, 3a 00y4uuTeiHr BUICOKIUIIOBE.

CpabpxaHHUETO MOJUIEKU Ha MpoMsHA. Mouis, U310J13BaliTe Hail-HOBaTa BEpCHsL.

To3u npoaykrt croTBeTcTBa Ha cranaapra [EC 60825-1:2014.
Toii e knmacuduuupan xkaro JJASEPEH ITPOAYKT KIJIAC 1 (450 nm, makcumainHa
n3xomHa MomHocT < 0,39 mW).
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Kpatko ppkoBOACTBO

1. Cbeabp:xaHue HA ONIAKOBKATA

1 2 3 4
Tpake JlByocen rumban Ha Tpakepa JlByocen rumbai Ha CKeHepa
paxep C aBTOMaTHYHO KaJauOpHpaHe C aBTOMaTHYHO KaJauOpupaHe
5 6 7 C 8
\
\ \
h
Crarus 3a Tpakepa CraruB 3a CKeHepa Crarus sa ;:ngljaﬁpupamam AnanTep 3a ckeHepa
9 10 1 12
Kanu6puparua jbcka Kanubpupaus npsT 3axpaHBall ajanrep Kabes 3a koMIIOTBp
13 14 15 16
Kaben Ha ckenepa Kaben Ha rumbana Ha ckeHepa | | Kaben Ha rumbana Ha Tpakepa Kabennu npeBpb3ku
17 18 MarHur 19 20
o’ SN: CBXXXXXXXX
b CPXXXXXXXX
Mapkepu (MarHUTHH) AHKepeH 010K Ionnoxxa 3a MO3UIIMOHUPAHE USB ¢nam namer
21 22 ;,*“ 23 24 N
I - ]
Kpatko pbpKOBOICTBO,
Jbpxad 3a kabenu ¢ BeHAy3a Kydap Ha xonena 3a Tpakepa Kydap Ha xoxnena 3a ckenepa cepTU(UKAT U rapaHIMOHHA
KapTa

*CaMo 3a cIpaBKa.

3abenexka: 3axpaHBalIUAT aJalTep MOXE J1a C€ pa3jiuvaBa B 3aBUCHUMOCT OT JbpKaBaTra WU

peruoHa.

ChpXpaHsBaliTe IPaBUITHO MPOIYKTa ¥ BCHUKH akcecoapH. [loBpeneHnTe KOMIIOHEHTH TpsiOBa 1a
ObaaT u3npareHu oOpaTHO Ha Revopoint 3a peMOHT.
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2. Onucanme HA MPOAYKTA

Ckenep
Otnpen Ort3an
Mapxkepu
CHHs OJCBETKA Excriosumust — _ Crapr/ nay3a na CKaHMPaHETO
Kawmepa 3a 1pia6ounna Bups Gyron Excrosmts -+

RGB kamepa
CBeTIIMHEH UHIMKATOP

j— Ilpoextop Crotika 3a ajanrepa
Tlopt USB Type-C

CuHS TTOICBETKA

HndpavepBena noacseTka HndpauepBeHa moacseTka

Kamepa 3a gpn6ounna Kamepa 3a npn604unsa
Munukarop 3a npocensBaHe

Ot3an

BenTtunauuosen oTBop L M Benrtunanuonen oTBop

i o o o o 3
: / e © @) OOCHDJT 3axpaHBaIl Koy
h 12VSCANNER |PC GIMBAL| 12V| D OFF ON B
Y i

W] N|N|N|u[N]N]E]) w

LED 3a cbcrosiHne

IMopt 3a xabena Ha ckeHepa
P P LED 3a 3axpaHBaHe

TTopt PC 3axpaHBaNIo THE3I0

Topr 3a kabena Ha TUMOanUTE
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3. CucreMHH U3UCKBAHUA

MuHuMAaJIHU H3UCKBAHUA KbBM
KOMIIIOTbPa

IIpenopbunTesHu
U3HCKBAHMA KbM KOMIIOTHpPAa

Bepcust Ha
cucTremMara
RAM
CPU

GPU

Windows 10/11 (64-6utoBa)

> 32GB

Intel 17 13-T0 mOKOJCHUE WIIN
no-1006p / AMD Ryzen 7 Han
cepusa 7000

NVIDIA GeForce RTX 3050
(8 GB)

Windows 10/11 (64-6utoBa)

> 64 GB
Intel 19 12-10 nokoneHue wiu
o-1006p

NVIDIA RTX 4060 (8 GB) uinun
mo-100pa

3abeaexkka: CopTyepbT € CbBMECTHM CaMO C apXUTEKTypa x86 64. AKO He cTe CUTYPHH B KOH-
¢urypanusTa Ha nporecopa, yBepere ce, ue Toi uMa sapa > 8, HuIKu > 16 u 6a3oBa yectora
> 2.4 GHz. ¥YBepere ce, ue USB noptsT Ha Kommorspa € USB 3.0 wnu mo-HoB.

4. Ilpenynpexaenust

* To3u mpoayKT U3MOIN3Ba JlazepeH npoekTop kiac 1. He mienaiite AupekTHO B HETO

ot 6mu3Ko pascrosiaue! 3a moApoOHOCTH BIDKTE CTaHAapTa 3a Ja3epu kiac 1. 3a na
IIPEOTBPATUTE OTPAXKEHHUE HA Jla3epa, HE NOCTaBsITe OTpa3siBalll MOBbPXHOCTH,
KaTo OIIeAiajia UM CTHKIIO, IO TS Ha JIa3epHUS JTbY.

[Ta3eTe ckeHepa OT Boza U APYT'M TEYHOCTH. V3mon3BaiiTe mpoayKTa B cyxa cpena
0e3 mpax.

3a 12 OCUTypHUTE TOYHOCT, IPH paboTa ¢ MPOAYKTa ClIa3BaiTe CIeTHUTE H3UCKBAHHS
KBbM CpezaTa:

@ Temneparypa: 20-25 °C

(2) Bauaxuoct: 30-60 %

@ Bw3aymen norok: 36sreaiite TypOyeHIIMK Ha Bb3AyXa, HATPUMED OT OTBOPH
Ha KJIMMaTHUI1, BEHTWIATOPY WM CUJIHA KOHBEKIIMOHHU BB3yIIHA TCUCHMUS.

@ BuOpauuu: M36sareaiite Bubpanuu ot JeHHOCTH KAaTO cCKayaHe, YECTO XO/EHE

WJIK MMaJaHe Ha TEXKU IMPEAMETH.

He paSTJI06$IBaf/'ITe MNpOAYKTa UJIKM HCTOBUTC KOMIIOHCHTH.

Kpakara Ha craTiBa 3a CKEHepa U Ha CTaTHBa 3a KaJuOpupalara AbCKa UMar ca-
MO €IMH CTaHJapTeH bI'bJl. YBEpETE ce, ue 10 BpeMe Ha paboTa BCHUKH Kpaka ca
MOCTaBEHHU IOJ] TO3U BI'bIL.

He nppxTe 1 HE ThpKaliTe MapKEPUTE BbPXY YCTPOMCTBOTO U aKCECOAPUTE, TOKATO
M3II0JI3BATE IIPOMYKTA.
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* VBepere ce, ye KOMIMIOTHPHT € BKIIOUEH KbM 3aXpaHBaHe, JOKATO U3II0JI3BaTe Mpo-
JIYKTA.

* [lpu TpancniopTrpaHe BUHATH MTOCTaBSHTE MPOIYKTa U akcecoapute B Kydapa. [Ipe-
MNOPBUUTCIIHO € BCUYKU HCU3IIOJI3BAHU MMPOAYKTU U aKCECOapH 1a CC CbXpaHABAT B
Kydapa.
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5. MoHTa:X ¥ CBbpP3BaHe

5.1. [ocTaBsiHe HA CTATHBA 32 TPaKepa

Crbnka 1: UznbspnaiiTe kpakaTa HaBbH, 3a
Jla pa3rbHETE CTAaTUBA.

Crbnka 2: [Iponsiokere na npprnare
Kpakara HaJl0Jly, JOKaTo Ce 3aKJIoJar.
(IlpaxBanero nmokasea, 4ye ca ce
3aKJIFOYWIIN B €1HA OT TPUTE
IPEIBAPUTEIHO 3aa/ICHU TIO3ULINH,
MOKa3aHW B HU3XOJSII PEI.)

Bwprsm ce puxcarop
Ha IIEHTpaJIHATa KOJIOHA

Crbnka 3: Perynupaiite Sarsrane
LIEHTpaIHaTa KOJIOHA U KpakaTa J0

’KeJTaHaTa BUCOYMHA, KaKTO € Bupram ce (ricaro
MI0Ka3aHOo Ha Qurypara. Ha Kpaxa /

PasxnabBane

3arsrane



Trackit Kparko ppkoBOACTBO

3alesexxka: Ako UMaTe HyX/1a OT MO-LIIMPOKO pa3TBapsHE Ha Kpakara, CleBaliTe CThII-
KHUTE Ha purypara.

) N

%

5.2. MonTax Ha TpakKepa

Cuenapuii 32 kaanOpupaHne

Crbnka 1: IlogpaBHeTe oTBOpa 3a BUHT Ha
ruMOalla Ha Tpakepa ¢ BUHTA HA CTaTUBA, CJIE]
KOETO 3aBbpTETE TMMOaa, JOKaTo Ce 3aKpenu
3[paBO KbM CTATHUBA.

Crbnka 2: [I1p3HeTe MII04ara 3a
O0BP30 0CBOOOXKIaBaHE @ OT JI0JTHaTa
CTpaHa Ha Tpakepa B KaHaja Ha
ckobara 3a Obp30 0CBOOOXKTaBaHE @
U ce yBepeTe, 4e OeuTe JIMHUA
oTmpen ca noapaBHeHu. Crex ToBa
3aTerHerTe 3aKIoYBaiius OyToH @ 1o
MOCOKA HA YaCOBHUKOBATa CTPEJIKA.
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Cuenapuii 3a ckaHupaHe

Crbnka 1: Ilo Bpeme Ha ckaHnMpaHe TUMOATBT HA TPaKepa TpsA0Ba 1a ObJe CBaJIeH,
3a 1a ce u3dernar Budpaumm. [Ipeau ckanupane ro u3Bazaere ot ckodara 3a Obp30 OCBO-
OOk J1aBaHe.

Cuenapuii 3a kanubpupane CueHapwuii 3a CKaHUpaHe

——

Cropnka 2: [Iire3HETE IIoJara 3a
ObP30 0CBOOOK/1aBaHE @ oT
JI0JTHATa CTpaHa Ha Tpakepa B
KaHaJia Ha cko0ata 3a Obp30
0CBOOOIKTaBaHE @ U Ce yBeperTe,
ye OenuTe JIMHUM OTIpe] ca
nonpaBHeHu. Crie ToBa 3aTErHETE
3aKJIIOYBaIIys OyTOH @ I10 [TIOCOKa
Ha YaCOBHUKOBAaTa CTPEJIKA.

10
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5.3. CBbp3BaHe HAa Tpakepa

Crbnka 1: Ceepxkere DC kpast Ha 3axpaHBauus agantep KpM nopra ,,12V DC* Ha tpa-
kepa, a AC kpast — KbM KOHTaKT.

[e] o [¢] A
®eoess ot

12V SCANNER  PC GIMBAL 12VvDC OFF ON

LIIJLILlLIL]LILIa

DC kpait
1 AC kpaii
N7

Crbnka 2: Cepprxete ['-00pa3nus kpaii Ha kaberna 3a KOMITIOTBp KbM nopra ,,PC* Ha Tpa-
Kepa 1 3arerHere BuHTOBeTe. Brimouere npasus kpaii B USB Type-C nopt Ha KoMIIOTHpA.

—_— 7 ]
N\ Y :
'
H |
'
H o o o o i
! e e e [ |00 “ '
m | 12V SCANNER PC GIMBAL \ | _oFf on '
' I
' i

OO0 —

I ]

” U T s

e
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5.4. CBbp3BaHe HA CKeHepa

Cewpixete [-00pa3nus kpaii Ha kabena Ha ckeHepa KbM nopta ,,12V SCANNER* Ha Tpa-
Kepa U 3aTrerHere BUHTOBeTe. CBbpakeTe npasus kpaii kbM USB Type-C nopra Ha ckeHepa
U 3aTETHETE BUHTOBETE.

5.5. BruawuBane Ha Trackit

Bkiroyere 3axpaHBamiys K04 Ha
repOa Ha Tpakepa. Korato necHusr
CBETOJMOT CBETHE B 3€JIEHO U
copTyepbT MOKaXKeE, Ue CKEHEPHT U
TpakepbT ca CBbP3aHHU, CUCTEMATa €
roToBa 3a paboTa.

12
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5.6. 3akpenBaHe Ha KaleiuTe

Crbnka 1: M30epere majaka, paBHa IOBPXHOCT U g IOYHCTETE T00pe 3a J0OpO MpHier-
BaHe. YBepeTe ce, ye YIUThTHABALMAT ph0 Ha Abprkaua 3a KaOelau ¢ BeH/Iy3a € 3/1paB, 3a
Jla HE IIPOITyCcKa BB3IYX.

Crpbnka 2: [TocraBeTe npprkaya 3a KaOeu ¢
BEH/Iy3a U HATHCHETE 3aKJIrouBamius OyToH, 3a Aa
T'O 3aKpETNTE.

Crbnka 3: 3akpernere kabeauTe B JbpKaya B
npaBuiIHUSA pen. Perynupaiite 3arsramus OyToH,
3a 1a (ukcupare kadenure.

13
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6.

KanuOpupane

IIpeana3uu MepKku npu Kajaudpupaune:

Kamu6pupaiite Trackit npenu mepBara ynorpeba, ciies mpoMsiHa Ha cpejiaTa WId TEM-
nepatypara npu CKaHUpaHe, KaKTo ¥ KOrato € HeoOX0IMMO CKaHHPaHe C BUCOKA TOU-
HOCT.

Trackit mpeqmara nBa BapuanTa Ha KanmuOpupaHe: Ha Maca U Ha ofa. M3oepere To3w,
KOMTO Hail-moOpe orroBapst Ha paboTHOTO BH MsACTO. [TonmpoOHOCTH 1116 HAaMEPHTE B
PBKOBOACTBOTO 3a oTpeduTens Ha Trackit.

VBepere ce, 4e KaMepHUTe Ha TpaKepa M CKeHepa He ca 3aKPHUTH Mpe3 LIl PoLec.

3a TOYHM pe3yNITaTH OT KaJUOPUPAHETO Ce YBEpeTe, e Ce 3aCHEMaT caMO MapKepuTe
Ha KanuOpupamus nNpbT U KanuOpupariara IbCKa.

He mecTere ycTpoiicTBOTO, JOKATO ce mokassa ,,Calibration in progress® (kanuOpu-
paHeTo € B XON).

6.1. KaanOpupane Ha cKeHepa

1) MonTax M cBbpP3BaHe HA TPaKepa U ckeHepa: Biokre pasnen 5, MoHTax U CBbp-
3BaHe.

2) IlpoBepka Ha Temmnepatypara: OTBopeTe copTyepa U MpaKHEeTe BbPXY ,,Scanner
Calibration‘ B JomHUS JI5B BI'BJI, 32 J1a BIIE3ETE B ITporpamara 3a kanuopupaune. Cres
TOBa COPTYepHbT aBTOMATUYHO I1I€ IPOBEPU TEMIIEpaTypara Ha Tpakepa U CKeHepa.

3) Umnoprupane Ha nanHute 3a SN: Cren ycrnenHa npoBepka Ha TeMIeparypara,
clieBallKM MHCTPYKLMUTE Ha ekpaHa, nocrtaBete USB (umamn mamerra B KOMIIOTh-
pa. Cnen ToBa ckanupaiite QR konoBeTe Ha kKanuOpupalus NpbT U KaauOpupariara
J'bCKA, 32 J]Ja UMIIOpTUpATe JaHHUTE UM 3a SN.

4) KanuOpupane Ha ckeHepa: [locraBere kanmOpupaliata 1bCka XOPU30HTAIHO HA
Macara ¢ 0syara cTpaHa Harope. XBaHeTe CKeHepa U CIeABAWTE MHCTPYKLUUTE 3a
KaJuOpupaHe Ha eKpaHa.

14
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6.2. KanuOpupaHe Ha Tpakepa

1) Cebp3BaHe Ha rumbaia Ha Tpakepa: CBbpXKeTe Tpakepa U HEroBus rumoOan c
kabesa Ha rumbana Ha Tpakepa (KbCHsI KbBJIT Kabem).

2) MoHTax ¥ cBbp3BaHe HA ruM0aJia Ha cKkeHepa: MoHTHpaliTe ruMOana Ha cke-
Hepa BbpXY CTaTHBa 3a CKeHepa ¢ HeroBusi 0onT. CBbpikeTe Tpakepa U ruMmbaia Ha
CKeHepa ¢ kabena Ha rumMOalna Ha CKeHepa (IbJTUs JKBIT Kaben). 3akpenere kadbena
KBM CTaTHBa 3a CKeHepa ¢ KaOeJIHU MPEeBPB3KH, 3a J]a HE ce 3aIuieTe B Kanmudpupa-
IMS OPBT 110 BpEMe Ha KaTMOpHpaHETo.

3) MoHTax Ha KaJuOpupamus npbT: MoHTHpaiTe KamuOpupamus MnpbT BbPXY
rumbarna Ha ckeHepa. JpbkTe KanuOpupalius NpbT U3MPaBeH, ¢ HAKIOHEHHUTE
MOBBPXHOCTH KbM Macara.

10
O amn aa N R

Kanu6pupamy npsT

JIByoceH rumban Ha CKeHepa
C aBTOMAaTHYHO KanuOpupaHe

L

CraruB 3a CKEHEpa

4) KanunOpupane Ha Tpakepa: [loctaBeTe cTatuBa 3a CKeHepa Taka, ue Kaauopupa-
HIUAT NPBT Ja € 00bpHAT KbM Tpakepa. PerynupaiiTe BUCOYMHATa Ha CTaTMBa 3a
Tpakepa Taka, 4ye TpakepbT Ja 3acHeMa KanuOpupamus npsT. Cien ToBa, cieaBai-
KU MHCTPYKLUUTE Ha coTyepa, KaauOpupaiTe Tpakepa Ha pa3IMuHU pa3CTOSHHUS.

15
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6.3. KanuOpupaHe pbKa-oko

1) IMocTaBsiHe HA MOMJIOKKATA 32 MO3MIMOHUPaHe: Pa3rbHeTe MOIIOKKaTa 3a 1Mo-
3UIMOHMpaHe Ha MacaTa. [locTaBeTe craTBa 3a CKEHEpa U CTaTUBa 3a Kamuopupa-
[ara JbCKa, KaKTO € MOKa3aHo Ha IMOI0KKaTa.

2) MoHnTax Ha kagudpupamara abcka: [loctaBere kanubpupaiiara 1bCKa B HEl-
HUS CTaTUB C YepHaTa CcTpaHa KbM CKEHepa M CTpaHaTa ¢ MapKepuTe KbM Tpakepa.
VBepere ce, ue mpH MOCTABIHETO HE € 3aKPUT HUTO €IUH MapKep.

Kamu6pupamnia 1bcka E

CraruB 3a KanuOpupaiara Jbcka

3) MonTax Ha ckeHepa: CBanere KamuOpupanus npbsT oT ruMmbana Ha ckenepa. Cien
TOBa CBBPKETE CKeHepa KbM rumobarna c ajganrepa 3a CKeHepa.

8 4 . 6
& JIByoceH rumbain Ha cKeHepa
Ckenep Ananrep 3a cKkeHepa C aBTOMATHYHO KaJIHGpHpaHe CraruB 3a ckeHepa

16
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4) Cnen xaTo NPUKIIOUUTE, IOCTABETE TPAaKepa U U3BbpLIETE KaIUOPUPAHETO pPbKa-
OKO, KaTo CJI€BaTe NHCTPYKLIUNTE HA EKpaHa.

IMoapoOHuTE CTHIKK 32 KAJIMOPUPaHe ca MOKA3aHU B 00yYHTEJTHOTO BU/IEO B COPTY-
epa.

7. IIbpBO cCKaHUpaHe

7.1. Ckanupane ¢ npociensisane (Track Scan)

Ckanupaiite 6e3 MapKepu: TpakepbT MPOCIIEAsIBa MO3ULIMATA U bI'bJIa HA CKEHEPa B PEaIHO
Bpeme. TpakepbT 1 00EKTHT TpsIOBa JJa OCTaHAT HEMOABIKHU 110 BpEME Ha CKAaHUPAHETO,
3aTOBA TO3M PEKUM € MOJAXOAAI] 32 ObP30 CKaHHpPAHE HA MAJIKU U CPEAHU OOCKTH.

17
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Crnen kato CBBp)KETE CKEHepa, LIpakHeTe BbpXy OyToHa ,,New Project” Ha Havyamnara
crpanuna Ha Revo Track, 3a na Bnesere B mnTepdeiica Ha nmpoekra. M36epere ,,Track
Scan‘ 1 U3BBpIIETE CKAHUPAHETO CHC CIACTHUTE CTHITKU:

Display _Accessories Project04242025152700

D@

Start/Pause Scan: Space :
Cancel: ESC 53.6 fps € Trackit
olor

—f (5

Pause Complete

Scanning Distance
(mm)

210

-4

Instructions

€+ USB3.0Connected | GPU Acc

*Bmwxte neiicrButennus uarepdeiic Ha Revo Track.

@ B ,.Scan Settings* (HacTpoliku Ha CKaHHpaHETO) u3bepere pexuM ,,Cross Lines*
(KpbCTOCAaHM JTUHHH) WIH ,,Single Lines* (eqMHUYHU JIMHUN) U JKEJIAHOTO Pa3CTo-
STHAE MEX]Ty TOUKHUTE.

@ N36epete Tina Ha obekta (,,Object Type*) cmopen BammTe U3MCKBAHUA.

@ [TpubnwmxaBaiiTe niM oTaaneyaBaiiTe CkeHepa OT 00€KTa, JI0KaTo MHAMKATOPBT 32
Pa3CTOSHUETO Ha CKaHHMpaHe mokaxe ,,Excellent® wmu ,,Good".

@ [llpakueTe BbpXy OyTOHA ,,Auto, 3a 1a ce 3a1aje aBTOMATHYHO SKCIIO3UIUITA Ha
KaMepuTe 3a AbJ00unHa. VK u3KiIoYeTe aBTOMAaTHYHATa SKCIIO3HIIUS U 1 PETyJIH-
paiite ¢ rrp3rava, TOKaTo JIa3epHUTE JIMHUU C€ BIKAT SICHO B TIPO30pelia 3a Mperies]
Ha KaMmeparta 3a JbJI00YrHA.

@

Perynupaiite pa3cTosSHHETO MEXy CKEHEpa U Tpakepa Taka, 4e CKeHEepPbhT J1a 0CTaBa
B 3putenHoro noue (FOV) Ha Tpakepa.

(6) Ilpaxuere BbpXy OyToHa [ I |, 3a 1a 3amounere ckanupaneto. 1o Bpeme Ha cka-
HHUPAHETO HACOYBANTE CKEHEPA KbM 00ekTa. CIIeIeTe MHIMKATOPA 3a Pa3CTOSHHUE, 38
J1a OIBPYKATE ONTUMAJIHO Pa3CTOSHUE. 3aIPHKTe CKeHEPa HEMOIBHKHO Hal eaHa
30Ha HAKOJIKO CEKYHJIH, IOKATO MOBLPXHOCTTA Ha MOJIENA CTaHe u3Lsio cuns. Cren
TOBa GaBHO " IJIaBHO NPCMUHETC KbM CJIC/IBalllaTa 30HaA.

18



Trackit Kparko ppkoBOACTBO

3abene:xxkka: He 3akpuBaiiTe kamepuTe Ha TpaKepa IO BpeMe Ha CKaHHUpPaHE W CE yBEepeTe, 4e
TPaKepBT BUKIA SICHO MapKEPHUTE BbPXY CKEHEpa M 00CKTa.

CrapaiiTe ce CKeHepbhT Aa 3aCHEMa caMo 00eKTa.

[To BpeMe Ha CKaHUPAHETO OOJAKBT OT TOYKH IMOCHHSBA C HATPYNBAaHETO Ha JaHHU. W31sio cu-
HUAT 00JTaK OT TOYKH 03Ha4YaBa MMO-BUCOKO Ka9e€CTBO HA 00JIaKa OT TOYKH.

@

Il[pakHeTe BLPXY OyToHa | || | 33 1a HOCTaBMTE CKAaHMpPAHETO HA May3a U Ja IIpo-
BEpHUTE MOJIENA M0 BCAKO BpeMe. AKO MOJENBT € HEbIIeH, IPAKHeTe BhPXy OyTo-
Ha| > |, 3a 1a MpOABIKUTE CKaHUpaHeTo. Korato MoJesT € 3aBbpIleH, IpaKHeTe
BLPXY OyToHa | v |, 3a 1a IPUKIIIOUNTE CKAHUPAHETO.

[pakuete Bbpxy One-click Edit, 3a 1a 06padboTute Moze1a aBTOMaTUYHO, U pe-
JaKTHUpanTe Mojiea pbuHO ¢ HacTpoukute ,,Fusion® u ,,Mesh* u apyru uacrpymen-
TH, aKO BU € HEOOXoAMM Io-AeTailiien Moaeln. Ilpu ppuHO cimBaHe Ha oOnaka OT
TOYKH C€ MPENopbhyUBa Jla U3I0I3BATE PA3CTOSHUETO MEXY TOUKHUTE, IPENOPbUYaHO
OT cucreMara. MHOIro MajKoTO pa3CTOSIHUE MEXTy TOUKUTE BOIU JI0 ABJIT0 BpEME 3a
M34HCIIeHne. 3a OAPOOHOCTH BIKTE PHKOBOJICTBOTO 32 MOTPEOUTEIIS HA CTPAaHHUIIA-
Ta 3a o0yuyenue Ha Revo Track.

Cnen mocienpamara o0paboTka ekcrnopTupaite mMonena BbB (opmaru kato PLY,
OBJ nu STL.
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7.2. Cxkanupane oT HAKOJKO no3unuu (Multi-position Scan)

WneanHo 3a ckaHupaHe HA TOJIEMU OOEKTH KaTo aBTOMOOWIIM U MPOMUIIJICHH JIeTailu.
[Ipenu cxkaHupaHeTo pasjeseTe MOBBPXHOCTTA HA OTHENHU 30HU. [Ipu ckaHupaneTo Ha
BCSIKa 30HA, CJIe] IPEMECTBaHe Ha TpaKepa, MbPBO 3aCHEMETE INI00ATHUTE MapKEPH, a CIIe]
TOBa OOJNIaKka OT TOYKH. YBEpeTe ce, Ue MPH MPEMECTBaHEe Ha TpaKepa BUHATH CE BIK/IAT
MIOHE NET MapKepa WM aHKEPHU OJI0Ka.

Crnen xaro CBBpIKETE CKEHepa, IIpakHeTe BbpXy OyToHa ,,New Project Ha HavdamHara
crpanuia Ha Revo Track, 3a ma Bnesere B mnTepdeiica Ha mpoekra. M3depere ,,Multi-
position Scan‘ u ciaenBaiTe CTHIIKUTE MMO-A0Y, 32 Jia 3all0YHETE CKAHUPAHETO:

3abesexka: [1o-1071y € mokas3aH NpoLechT Ha CKaHUPaHe. 3a MOAPOOHN UHCTPYKLUH BHKTE Pb-
KOBOJICTBOTO 3a moTpedurens Ha Trackit.

AHKepHHUTE 0JIOKOBE MOrar Aa ce KOMOMHHUpAT ¢ MapKepu.

{

CkanupaiiTe ¢ Tpakepa II00aJHUTE MapKepH B IIbpBaTa 30Ha

!

CxaHupaiiTe cbCc CKeHepa oOJaluTe OT TOYKH B ITbpBaTa 30Ha

I

IIpemecTeTe Tpakepa KbM ClEIBAIIATA 30HA

I

CxkaHupaiiTe ¢ Tpakepa 100aJHHTE MapKepH B Clie/IBaIlaTa 30Ha

!

CkaHupaiiTe cbC CKeHepa OOJallTe OT TOYKH B CIIeIBAIaTa 30HA

HO,Z[FOTBCTe cpeaara 3a MPEMECTBAHC Ha Tpakepa

\_/;/\T;);)4

CKaHHMpaHETO € 3aBbPIICHO

{OGpa60TeTe Moaena}

20



Trackit Kparko ppkoBOACTBO

7.3. Cxanupane ¢ mapkepu (Marker Scan)

CkeHepbT paboTu 1 KaTo camocTosTeneH 3D ckeHep, HO 3a YCIENIHO CKaHUpaHe € Heoo-
XOJMMO BbpXY OOEKTHTE Jla ce MOCTaBiT Mapkepu. [Togxoasmy e 3a ckaHupaHe Ha MaJIKU
U CpPEIHU 0OEKTH.

Cren kato cBbpXKETE CKeHepa, IlpakHeTe BbpXy OyToHa ,,New Project™ Ha HauanHaTa
crpanuna Ha Revo Track, 3a na Bnesere B unrepdeiica na npoekra. Mzbepere ,,Marker
Scan‘ u cneaBaiiTe CTHIIKUTE MO-0JY, 32 J1a 3aI0YHETE CKAHUPAHETO:

Cs3paiiTe cpea ¢ Mapkepu
3anenere MapKepu BbpXy NOBBPXHOCTTA Ha OOCK-
Ta WM MOCTaBeTe OJIOKOBE C MapKepH OKOJIO HETO
Uzbepete HacTpOHKUTE Ha CKAaHUPAHETO
(pexuM Ha ckaHUpaHe / THIT 00EKT / pa3CTOSTHUE MEXIY TOYKUTE)

!

Perynupaiite pa3cTOsSHUETO Ha CKaHUPAHE

!

Perym/lpaﬁTe CKCIIO3UILIMATAa HA KaMEPUTE 3a Z[T)J'I60‘II/IHa

!

3armouHeTe CKaHUPAHETO

!

O06paboTka Ha Mozemna

!

Excnoptupaiite Mmoznena

Y Y Y
- J _J v _J

(OBJ/PLY/STL/3MF/ASC/FBX/GLTF)

21



Trackit

Kpatko ppkoBOACTBO

8. TexHHYECKHM XapaAKTePUCTHUKHU

Revopoint Trackit Tracking 3D Scanner

CkeHnep
To4HOCT HA eTUHUYEH KAXBP 0,02 mm
Pa3crosinne Mexay TOUKHUTE CJie/ 0,05 mm

cJIMBaHe, 10
CxopocTt Ha ckaHHMpaHe, 10
HM3ToYHHK HA CBET/IMHA

PaboTHO pa3cTosinue

30Ha HA eIUHUYHO 3aCHEMaHe NMPHU
Hal-MaJIKO pa3cTosiHue

30HAa HA eTUHUYHO 3aCHEMAaHe NMPHU
Hal-roJIAMO pa3cTosiHue

Terno

Pasmepnu ([ x LI x B)

JAmnana3on Ha padoTHaTa TeMieparypa
HN3xonnu ¢popmaru

Marepuan

1500 000 Touku/s

30 cMHM KpBCTOCAHU JIa3€pHU JINHUU
1 cuHs enMHUYHA Ja3epHA JIUHUA
200400 mm

160 x 70 mm @ 200 mm

320 x 215 mm @ 400 mm

1,2 kg

295 x 295 x 205 mm

040 °C

PLY, OBJ, STL, ASC, 3MF, GLTF, FBX
Pamka: BbIVIEpOIHY BIIaKHA

Kopmyc: monmukapooHar

Tpakep
JAnana3oH Ha pa3mepa Ha AeTailJnTe 0,01-6 m
(mpenopbYUTEJIEH)
Ob6emHa TOYHOCT (cHCTeMa 32 0,02 mm + 0,04 mm x L (m)
npocJieasiBaHe)

PaboTHo pa3cTosinue

MuHuMAaTHA paMKa Ha NPOCJieisiBaHe
MakcuMajHa paMKa Ha NpPoc/ieisiBaHe
O0eMm Ha nmpocJiesiBaHe

Teruio

Pasmepu ([ x LI x B)

CnekTbp Ha npocieasiBaHe

IToBTOpPHO KaJUOpPUpPaHe OT MOTPedUTEIA

Honabpxanu akcecoapu

15004000 mm

1304 x 1067 mm @ 1500 mm

3260 x 2845 mm @ 4000 mm

11 m?

2,0 kg

686 x 106 x 111 mm

Wudpauepsen

ABTOMaTHYHO KaJauOpupaHe

TpakepbT UMa cucTEMa 32 aBTOMATHIHO
kanubpupane ¢ rumban. CKeHepbT
M3UCKBA PBYHO KaIMOpHpaHe.
KanmubGpupamia qpcka, kKanmOpupai mpsbT,
JIByOC€H rumOai ¢ aBTOMaTUYHO
KanuOpupaHe, aHKepeH OJI0K, roiasimMa
BBPTAIIA CE Maca
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Trackit Kparko ppkoBOACTBO

*3a mpoyKTOBUTE crenU(HUKAIIMHN BaXXH HH(POpMaNKATa Ha OPHUINATHAS yeOCaNT.
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9. Yeprek HAa MOHTAKHUTE OTBOPH

‘-IepTexc Ha BBHIIHUTC IIOPTOBC

YepTexk Ha OTBOPUTE HA ajanTepa 3a CKeHepa
Ha CKeHepa

h :
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10. Ipenynpe:xnenue na IC

ToBa ycTpoiicTBO oTroBapsi Ha ocBoOOZeHUTE OT JuieH3 ctannaptd RSS na Industry
Canada. Paborara My € 00€KT Ha CIIEIHUTE JBE YCIOBHS:

(1) ToBa ycTpOHCTBO HE MOXeE J1a MPUUYHHSIBA CMYILIEHUS U

(2) ToBa ycTpoiicTBO TpsAOBa Aa NpuemMa BCSIKAaKBU CMYIIEHUS, BKIIOUUTEIHO CMYILEHUS,
KOMTO MOTar /1a IPUYUHSAT HeKellaHa padoTa Ha yCTPOHUCTBOTO.

To3u mudpos anapar ot ki1ac B orroBaps Ha kananckus crangapt ICES-003.
Hexaapanus na IC 3a paaguoyecToTHO U3/JIbYBaHE:

Koraro n3non3Bare npoxykra, craspaiire pascrosiaue oT 20 ¢cm OT TSIIO0TO, 3a Ja Ce Cras3sT
M3UCKBAHUSATA 32 PAJIMOYECTOTHA SKCIIO3UIIHS.
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11. IIpeaynpexaenue na FCC

Tosa yctpoiicTBo oTroBapst Ha yact 15 ot npaBmiara Ha FCC. Paborara my e 00exT Ha
CIICTHUTE JIBE yCIIOBUSL:

(1) ToBa ycTpoMCTBO HE MOXE J]a MPUUMUHSIBA BPEAHHU CMYILEHUs U (2) TOBa yCTPOHUCTBO
TpsiOBa /1a TpUeMa BCUYKHU TOJTYUYE€HU CMYIIEHHSI, BKIIOUUTEITHO CMYIIIEHHUS, KOUTO MOTatT
Jla IPUYMHAT HEXeJlana padora.

BcesikakBu mpoMeHH Wi MOAM(UKALIUM, KOUTO HE ca M3PUYHO Ol00pEeHU OT CTpaHara,
OTTOBOPHA 33 CHOTBETCTBUETO, MOTAT J1a OTHEMAT IPABOTO HA MOTPEOHTENS 1a pabOTH C
o0opyBaHEeTO.

3abesexka: ToBa 06opy/aBaHe € TECTBAHO U € YCTAaHOBEHO, Y€ OTTOBapsl Ha OTPaHUYEHU-
aTa 3a TUppoBO YCTPOICTBO OT Ki1ac B cerimacHo vacT 15 ot mpaBuiara va FCC. Te3u
OTpaHUYEHUs ca MpeTHa3HAYCH! J1a OCUTYPAT pa3yMHa 3alliTa CPelly BPEIHU CMYIIe-
HMA B KWIMIIHNA HHCTananuy. ToBa o0opyaBaHe reHepyupa, U3I0JI3Ba U MOXKE Ja U3IIbUBa
paarouecToTHa €HEPrusl U aKo HE € MOHTHPAHO M M3IOJI3BaHO B CHOTBETCTBUE C MHCT-
PYKLUHTE, MOXKE /1a IPUYMHU BPEIHU CMYLICHUS Ha pajuokoMyHHuKanuuTe. Hsima obaue
rapaHiysd, 4€ B KOHKPETHA MHCTAJIalWA HiAMaA 1d Bb3HUKHAT CMYIICHUS. Axo ToBa 0060-
pyZABaHe IPUYUHABA BPEAHHU CMYILEHUS Ha paI0O- WIH TEJIEBU3UOHHOTO IPUEMAHE, KOETO
MOXKE JIa C€ yCTAaHOBH Ype3 M3KJIIOUYBAHE U BKIIOYBAHE Ha 00OPYIBAHETO, IOTPEOUTENIAT
ce HachpyaBa Jla c€ OMMTA JIa OTCTPAHH CMYIICHHATA C €HA WM TOBEYE OT CIICTHUTE
MEpKH:

® HpeHacoque HJIU ITPEMECTETEC IIpUEMHATa aHTCHA.

* VBenuueTe Pa3CTOAHUCTO MCIKIY O60py2[BaHeT0 " IIPpUCMHHKA.

* Brxirouete o6opynBaHETO B KOHTAaKT OT BEpUra, pa3jiMyHa OT Ta3H, KbM KOSTO €
CBbp3aH MPUEMHHUKBT.

* OOBpHETE ce 3a MOMOIIl KbM THProBella UM KbM OMUTEH Paauo- U TEICBU3UOHEH
TEXHUK.
ToBa o6opynBane otroBaps Ha orpannueHusita Ha FCC 3a u3narane Ha paguanus, onpe-
JIeJIeHU 32 HEKOHTPOJIMpaHa cpefa.

ToBa oGopynBane TpsiOBa Aa ce MOHTHpa U U3IOJI3Ba IPU MUHHUMAJIHO Pa3CTOSHUE OT
20 cm Mex 1y U3IbYBATeNs U TSIIOTO BU.
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12. O0yyuTe/THM BUACOKJIUIOBE U KOHTAKT

OO0yunTe/IHU BUACOKJIUIIOBE:

https://www.youtube.com/playlist?list=
PLN8UIQmwKrZIzqaOwBHp7-Cs_nflz2TY2

Ckanupaiite QR kona c renedona cu, 3a 1a ce CBbpXKETe C HaC.

https://www.revopoint3d.com/pages/contact-us

© 2025 REVOPOINT 3D BCUYKMU ITPABA 3AITASEHU

Huctpubytop
Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.bg
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