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Dato: 2025-12-16 Releasenotes
Versjon 23

Forbedringer i lasting av modeller

Raskere lasting av LandXML-filer

[Funksjonsflagg: OptimizedCorridorSurfaces]

Minnehandtering er optimalisert for alle LandXML-designfiler (ikke bare korridorflater). Funksjonen ble
introdusert som "ikke utgitt" i versjon 22 og vil veere aktiv som standard fra versjon 24. | versjon 23 er det en
valgfri innstilling for a teste stabilitet.

Raskere andre lasting av DXF- og LandXML-filer
[Funksjonsflagg: FastDesignFileLoad]
Etter f@rste lasting lagres filen i bingerformat, noe som gjer at den lastes mye raskere andre gang.

Fargede LandXML-modeller
[Funksjonsflagg: VIPSXmIColors]
Viser farger i XML-filer eksportert direkte fra Gemini Terrain i kjgrevisningen.
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Halvtransparente flater
[Funksjonsflagg: SemiTransparentSurfaces]

Alle overflater vises nd som semitransparente, noe som g
= Height left Height design Height right

+ 161 1 -1.60 1 -1.59

Wi24.55 1 22.94 W24.54 T 22.94 W 24.53 1 22.94

jor det lettere & se underliggende designlag.

Automatiske skyoppdateringer av aktive designfiler
[Funksjonsflagg: CloudUpdateLoadedFiles]
- Hvis en aktiv designfil oppdateres i skyen, lastes den nye versjonen automatisk.
- Hvis en aktiv fil slettes fra skyen, slettes den ogsa fra jobben og kjgrevisningen oppdateres.
- Hvis en ny fil legges til i et prosjekt hvor alle filer allerede er lastet inn, inkluderes den automatisk.
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Jobboppsett med fokus pa designfiler

[Funksjonsflagg: AlternativeJobSetupStructure]

For systemer som hovedsakelig jobber med mer komplekse jobber (med flere designfiler fra en landmaler) og i
mindre grad med egne modeller.

1. Bakgrunnsfilvalg gjelder na kun for flate flater og skraninger. Bakgrunnsknappen flyttes til siste side i disse
jobbene.

2. Den fgrste siden i jobbguiden har et nytt oppsett.

3. Jobbtypen 'hayde til punkt/linje er fjernet (kan i stedet nas via trykk-og-hold i kjgrevisningen, hvis
'HeightToLinelnPressHoldDialog' er aktiv).

Project ¢ D Goteborg

Job name Hus{Background

Surface design File
Without GPS
Create surface

Calculate volume

Export

[Funksjonsflagg: AlternativeJobSetupStructureLoadAllDesignAsDefault]
Fungerer kun sammen med ‘AlternativeJobSetupStructure'. Alle designfiler i mappen lastes deretter automatisk
inn i jobben.

© L5 NAVIGATION

POSITIONING AT WO




Valg av synlige mapper, filer og lag i Kjgr-visningen

[Funksjonsflagg: LayerAndFileSelectionlcon]

Ved a klikke pa lagikonet apnes en meny hvor du kan vise/skjule mapper, filer og lag. Kun elementer som er
synlige i den ndvaerende visningen vises i listen.

__ Folders Files _' Layers
CAll |None| All Nome All N

E10 FF/00 Bakgry | 5520281 udaxmi
nnskart/01_YM
S10TR 08 by Overflate

Trau

Nar det er skjulte filer eller lag, endres lagikonet til dette utseendet

[Funksjonsflagg: PassiveSurfaceModels]

Synlighet kan settes per gjenstand med ikon.
Height left Distance centre_0_Overflate " "Height right

Outside design M4 0.00  Outside design _

v Folders Files Layers :

12594 +0+102.83 L AL TR

"A ; All [Nene All [Nome All [None
N g ) Teori- f
S T | T
S_Utkilling Teori-murf
undament-4
Teori-murf
undament-5

AN Teoret L\ Teori-murf
Folder test IQ _fundame: I*

ntxml undament-6
Teori-murf
undament-7
VA-anleg t‘l.\- Teori-murf
g_3d.DXF b undament-8
A\ Teori-murf
» undament-9

A~
Utomhusplan. nm“’h

Vegrnodell.xmtl

Cancel Done
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Automatisk snapping til det laveste omradet
[Funksjonsflagg: AutoSnapToLowestSurface]
Ny funksjon i trykk-og-hold-menyen for automatisk & klikke til det laveste omrédet.

Sats

PQ 0.00m
y i = 3 Station 564.34
| Height reference Lines cL -1.48

Auto Auto
-1.01_V._ 0
Height to _Overflate
point/line 1.01_H..0
_Overflate
2.01_H.Skulde
r_0_Overflate
4.01_H._0
_Overflate
4.02_H._0
Overflate

Cancel Done

Lowest surface
Overflate

Trau

Heyde til linje i trykk-og-hold-menyen

[Funksjonsflagg: HeightToLinelnPressHoldDialog]

Mulighet til & velge haydereferanse i form av linje eller punkt direkte i trykk-og-hold-dialogen. Et ikon viser
valgt referansetype (linje, areal eller punkt).

i . Height reference Lines
Auto

Height to
point/line

Lowest surtace

Overflate

Cancel
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Senterlinje, snitt og GPS-kvalitet i kjgresynet
[Funksjonsflagg: CenterlineAndGpsInfolnRunscreen]
Viser indikator gverst til venstre med:

- Antall brukte satellitter

- Posisjonskvalitet

- Seksjon

- Avstand til senterlinjen (negative verdier = venstre for

Station
CL

Vis navnet pa referanseomradet, linjen eller punktet i infoboksen
Funksjonsflagg: ShowSurfaceNamelnCutFill]
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Bruk alltid midtlinjen for a fa snitt ved korridorflater
[Funksjonsflagg: KorridorSurfaceCenterLineStationing]
Nar det ndveerende omradet er et korridoromrade, brukes alltid seksjonen av midtlinjen i stedet for den valgte

linjen.

Vinkelrett avstand til overflaten
[Hovedflagg: PerpendicularHeight]

Viser 3D-avstand til neermeste omrade i et dedikert méalepanel. En grann linje i 3D/seksjonsvisning viser

retningen pa naermeste overflate.

Sats

PQ 0.0
Station 0+)39.90
a
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Trykk og hold en mappe i filvelgeren for a velge eller fjerne valg i hele mappen
Nar du velger modeller i jobbinnstillingene, kan du na velge eller fjerne valg av hele mapper.

00_Bakgrunnskart
(0/9)

[ oormon

D 01_c-Veg (30/30)

02_k-Konstruksjoner
(0/11)

Dobbelttrykk i 3D-visningen for a8 se maskinen bakfra

Nar du kjerer i 3D-visningen, kan du na bruke et dobbelttrykk for & orientere 3D-kameraet slik at du kan se

maskinen diagonalt ovenfra, rett bak maskinen.
Height left Height right

+ -1.72 4+ 1.71 =

W 35.66 ] 33.93 5 §35.64 ] 33.93 | k@

Station 458,99
cL 0.42 |
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Generelt

Simulatorikon og posisjonsdialog

Nar simulatormodusen er aktiv, vil et oransje spillkontrollerikon vises. Ved a klikke pa den apnes en dialogboks
hvor du kan:

- Skriv inn posisjon manuelt

- Lagre den navaerende stillingen som neste oppstartsposisjon

- Hopp til et sted neer midten av designet ("Hopp til design”)

Height left Height right

4 -5.32 + 569 —

W 30.73 ] 25.40 8 31. 10_]_254 E

cL -B, 25

. Simulator position -

{ Auto jump to design Disabled

2176544.49
Easting 82752.51
Elevation

‘Current position

Jump to
design Done

o®

Flermaskinmodus

- Gravemaskinen identifiseres na ved serienummer pa karosserisensoren og bulldoseren med bladsensor.

- |dentifikasjon skjer automatisk nar multimaskin aktiveres - manuell bytte mellom maskintyper er ikke
ngdvendig.

- Hvis sensorene ikke matcher den valgte maskinen, vises en advarsel, bade i fler-maskinmenyen og i
kj@revisningen.

- Nar sensoren endres, ma kalibreringen gjeres pa nytt og en ny identitet ma lagres (ikke glem a ta backup til

Height right E
No
'@ No pos. points/lines
MarcelinExcavator2DMM
Elisabeta Volvo multi tablet S I=\
= E004 - Machine backup does not match the .
Essan sensors on the system. Verify installation

Elisabeta Kubota P\aner

Multi machines

MarcelinExcavatorMM

‘The active machine is not compatible with the sensors
‘0 the system. Make sure o select the correct machine,

Cancel
skyen).
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Filtrering og sek etter punktkoder

[Funksjonsflagg: PointCodeSearch]

Backup-knappen for Multi-Machine Mode er flyttet til feilsgkingsmenyen.

- De to myeikonene (for a vise/skjule kuler) er erstattet med ett enkelt ikon.
- Det er na mulig a seke og filtrere etter punktkoder.

- Filtreringsalternativer: mest brukte, mest brukte, alfabetisk rekkefglge.

Select point code Select point code

View shared points C 5

Cancel Measure mode Note Cancel Measure mode Note

é L5 NAVIGATION




Volumberegning
Ny metode: «fra fil» er lagt til «De

Design surface type

poni»-metoden (materialhauger).

Measure

From file

Toleranser - Stille avstand
Ny parameter for & spesifisere avstander utenfor toleransen der ingen lyd spilles av.
Tolerances

Cross slope

Pdop warning

Vacc

Swipe distance Medium

Tool point zoom Far

3D rotation
speed P

Silence Distance 0.150 m|"

Cancel Done

Import punkt
Det er nd mulig & importere

Add points

poeng direkte inn i den loggfgrte punktlisten.

Name Northing Easting Height
[TE 1 )

[ 000
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Varslingssoner
[Funksjonsflagg: Unngaelsessoner]

Maskinoperatgren blir varslet med en rgd skjerm hvis midtpunktet pa vertayet kommer naer den lastede

designfilen merket som varslingssone.

Filnavnet pa varslingssonen ma inneholde en av falgende «warning», «warning», «avoid», <avoid»,
«consideration-zone», «consideration-zone», «fareszone», «warning» eller «! W" automatisk klassifiseres
som en varslingssone (f.eks.: filnamn_avoid.xml).

Det er mulig a sette toleransene for varslingssonen og definere navnefilteret for varslingssonefilen. Det betyr

at det er mulig

Tolerances

File updated from Cloud: New to test
upload/IredesByTheOffice.ird

Cancel

Side bar scale
Side bar n steps

Side bar damping

Side bar
momentum

Side bar format

Point/line
avoidance distance
Avoidance design
name filter

a legge til egne vilkar for at filene skal telles som varslingssoner.

10
0.1
0.1

0.200 m

avoid |

Done

gL
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\[o}
points/lines

Too close to avoidance zone
R e

Distance RightLine1 .

.4 0.09
vos4
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Sett toleransene for advarselssonen.

Tolerances

Side bar scale
Side bar n steps

Side bar damping

Side bar
momentum

Side bar format
Point/line

avoidance distance

File updated from Cloud: New to test Avoidance design
upload/IredesByTheOffice.ird name Filter 9

Cancel

\[¢]
points/lines

Too close to avoidance zone

gL
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2D-gravmaskin

Malefunksjon i to tilfeller med retning og longitudinelt tilfelle uten retning

[Funksjonsflagg: MeasureSlope2D]

Nar helningen pa en eksisterende overflate ma males, kan du nd bruke X-helningsmalingsfunksjonen.
Funksjonen er tilgjengelig bade for:

- To-fall med retning

- Langsgaende fall uten retning

skuffen (ikke beltene).

Du kan velge fokuspunktet og starte malingen ved a rgre bommen, stikken og
Measure slope

Slope X m +/-
+1.0° h

+0.1°

0.0°
-0.1°

-1.0°

Back Measure slope Cancel

LR 12.04° +-

Back Measure slope Next
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Malefunksjon i kjsreskjermen
[Funksjonsflagg: MeasureSlopelnRunScreen]

Start eller stopp malingen direkte fra kjgrevisningen. Fungerer 0gsa i 3D-modus.
Slope length 0.99m | Height left Height right

Height 0.24m ' O 02 % 0 00
Horizontal distance 0.96m | N o\ y o\J

Slope 14.1°

-------

Forhandsdefinerte hayder
Rask veksling mellom ulike haydenivéer (f.eks. forskjellige lag ved aksel eller fyll).

e Gl [P | 4 ==| Predefined heights

X 000 X 000 X 000 ‘=
‘ Looo - ILooo 1000 3 { Name Value
000 | e o/, /f gravel 0.1m
e
Height . off| [ e om
(o]i )l Namr
off |

———— «0.10m -0.01m Om +0.01m +0.10m

Cancel Predefined Done

Clear all

Cancel

Height left Height focus Height right

4+ -019 4 -020 1 -0.20

*020 1000 #020 1000 #020 10.00

Height
-0.10m -0.01lm Om  +0.01m +0.10m

— Predefined heights

0.10m 0.20m
gravel sand

Cancel Predefined Done
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Automatisk laserfangst

[Funksjonsflagg: AutoCatchLaserOption]

Hvis laseren aktiveres, kan funksjonen settes under:

Innstillinger > Utseende > Kjgrevisning

Laseren blir automatisk fanget nar stikken star stille i omtrent 3 sekunder.

Runscreen options

Background
Auto catch laser

Tool edge line

Show sidebar

Semi transparent
excavator bucket

Cha rhannaa

Cancel

Advarsel ved feil stikkevinkel

[Funksjonsflagg: StickTooTiltedForLaser]

Viser advarsel pa skjermen hvis pinnen er for apen eller lukket for &
Height left Height right

No GPS Fix

gi riktig hgyde for laserfangst.

¥ -2.0080.00

Move stick closer to vertical.
E404 - Catch laser

N

&
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Plus/minus-knappen i haydedialogen

[Funksjonsflagg: NegateHeightOffsetin2D]

Det lar deg endre forskyvningen (pluss/minus) for hgyde i popup-vinduet.
Height left Height right

+ -0.07 |x 0.00

Height N . 0.04 m|

-0.10m -0.00lm Om  +0.01m +0.10m

Cancel Predefined Done

Stette for tiltrotator fra Liebherr
Vare gravesystemer stgtter na tiltrotatorer fra Liebherr.

Visning av skufferotasjon i verdiomrade

[Funksjonsflagg: BucketRotationInCrossSlope]

Viser skufferotasjonsvinkelen i kryssfallsverdien (verdiomréadet).
Height left ' Cross slope ' Height right

X 000 — 0% X< 0.00

Wo.76 1076 < 0.0° — 0% W0.76 10.76




Rover
Stangkalibrering
Gir forbedret ytelse ved maling med tilt aktivert. Funksjonen finnes under: Feilsgking og diagnostikk.

Pole calibration

Start pole calibration

Take the panel out of the cradle
before starting. Pole calibration
takes approximately 1 minute
and 30 seconds. Follow the
instructions on screen after
pressing "start".

Konfigurasjonsfiler og lisenser
Mulighet til & bruke konfigurasjonsfiler lagret i mottakeren, samt manuelt legge til lisenser via 3D Rover-appen.

Troubleshooting and diagnostics 2/2
——— —
Pole calibration Save tablet log
Upgrade firmware
Restart Default Settings

Set config file v

Command...

La brukere opprette en ny roverprofil
Hvis ‘OperatorEditRoverAntennaProfile’ er aktivert, kan vanlige brukere opprette/redigere roverprofiler under
'Antenna Profiles’.

Antenna profile

ULite

5980

Cancel Edit profiles Done
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Tablets innebygde GPS-posisjon
[Funksjonsflagg: TabletLocation]
Hvis hovedenheten ikke er tilkoblet, vises en omtrentlig posisjon basert pa platens interne GNSS-mottaker.

Satellites o Position

Corr. age 1 N 5794241142 O E
Vacc | E 7495112393
Hacc | H 105.129 E
Using tablet SPP position
| %%
0.00m

Avstand til neste fikspunkt i lokal transformasjon
Viser hvor langt det er til neste startpunkt - gjgr det lettere 8 navigere mellom punktene.
Measure points 3/4

Plane error Height error
m] [m]

Name Type 1
FIX_1 |Both
FIX_2 [Both
FIX_3 |Both
FIX_4 |Both

Vacc:0.02m
Hacc: 0.02 m

Close

Maletid per punkt i lokal transformasjon
Du kan na spesifisere hvor lenge hvert element skal méles under prosedyren. Settingen finner du under: Look
and feel > Other settings.

Other options

Android
status bar

Left handed
buttons Off

Power
save

On

Disabled

Simulator Disabled

Simulator

controls Keyboard

Local site cal.
measure time

Cancel
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Visning av stanghgyde i lokal transformasjon
Under kalibrering vises den navarende hgyden pa malestangen direkte i visningen.

Measure points 3/4
B . Name Type F"anlfn jr”" u.igr;]ww
| point1 Both
point3 Ioth
point4 [Both
| point5 [Both
point6 |Both
point7 [Bath

Vacc:0.02m ¥
Hacc: 0.01 m I 1.80m

Close

Transformasjonsberegning
Systemet stgtter na beregning basert pa antall punkter og Igser de tilsvarende parameterne:

Antall poeng Leselige parametere

1poeng Oversettelse (Tx, Ty, Tz)

2 poeng Translasjon + rotasjon (Rx, Ry)

3 poeng Translasjon + rotasjon (Rx, Ry, Rz)

>4 poeng Translasjon (Tx, Ty, Tz) + rotasjon (Rx, Ry, Rz) + Feilkontroll

Forbedret flyt for "IkkeLokaliserte" prosjekter

Arbeidsflyten inkluderer na:

- Basestasjonoppsett - velg og konfigurer basestasjon i veiviseren

- Rover-konfigurasjon - enkel & bytte mellom basestasjon og rover-modus
- Polhayde - justeres direkte i guiden om ngdvendig

- Bakgrunnsfilopplasting - statte for visning av hjelpemateriell i felt
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GNSS baseline-vektor med Unicore-kort
RTK-baseline vises na for mottakere med Unicore GNSS-modul.

Korreksjonsdata via TCP/IP
[Funksjonsflagg: TcplpCorrection]
Statte for tilkobling til korreksjonskilder via TCP/IP (ikke NTRIP).

Corrections setup

GPS status Source

Fixed

Observations

Solution IP address 142.41.24588
Correction age Port BT
Vacc

Hacc

Cancel

Koordinatsystem

Nye systemer inkluderer:

- Grgnland

- Alberta 3TM (Canada)

- Christchurch-geoid (New Zealand)
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Bulldozere

Statte for nye automatiseringsprotokoller:
- Develon / Hyundai

- Liebherr GEN 8

- Davids bulldoser V-Loc

- AP-graderingsvedlegg

Stette Trimble EM410 elektrisk mast
Stetterotasjonssensor koblet til TPS

Blade rotation zero HEE e 10/21

Blade rotation 244°

Set 0

Rotation offset 0.177

Invert angle No

Leica- og Geomax-totalstasjoner (beta)
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