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Este manual describe cémo configurar y utilizar un receptor GNSS modelo X5R [ X5RT.

El receptor GNSS X5R [/ X5RT incorpora una antena GNSS, un receptor, tecnologia
inaldmbrica Bluetooth®, Wi-Fi, una radio interna LoRa disponible en frecuencias de 433
y 915 MHz con opciones de recepcion y transmisién, ideal como una estacion base o
un rover RTK integral de configuracion rapida.

Los LED y alertas de sonido permiten monitorear el rastreo satelital, la recepcién de
radio, el estado del registro de datos, el modo WiFi y la alimentacién. El modo
Bluetooth proporciona comunicacion inaldmbrica entre el receptor y el dispositivo
moévil (celular o tableta) del usuario.
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1. RECEPTORES GNSS X5

1.1. RECEPTOR GNSS X5R / X5RT

1.1.1. CONTENIDO

Modelo de receptor GNSS X5R

Modelo de receptor GNSS X5RT

iTEM ‘ CONTENIDO

@ I RECEPTOR GNSS
X5R [/ X5RT
@ ANTENA TNC
.2 2 LORA 433/ 915
b Q
13 MHz
- 3 PLACA DE
MEDICION DE
4 CABLE TNC 30CM
"f% MACHO-HEMBRA
\ 5 CABLE USB-C
6 ADAPTADOR
7 ESTUCHE
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Vista frontal X5R / X5RT

Vista inferior X5R / XSRT
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iTEM

COMPONENTE

BOTON

COMPONENTE

Encender: Pulsar 2 - 3 segundos hasta que se encienda el LED BAT.
Modo WiFi: Pulsar 1 - 2 segundo, hasta que emita dos pitidos. Modo para
configurar y seleccionar el método de trabajo Standalone / Static, PPK,

RTK LoRa, RTK NTRIP y Local NTRIP.

Modo Bluetooth: Pulsar 1 - 2 segundo. Modo para configurar e iniciar el

método de trabajo con FindX5 u otro software de campo.

Apagar: Pulsar 5-6 segundos, hasta que el dispositivo deje de sonar

(luego de 5 pitidos en total).

PUERTOUSBC

USB Storage (Deshabilitado)

Carga de bateria: Con una bateria externa o el adaptador de corriente

incluido.

Actualizacion de firmware: Se permite la actualizaciéon de firmware

disponible en Cloud X5.
USB Storage (Habilitado)

Acceso a la memoria interna: Permite descarga de datos brutos.

LED BAT

Indicador de bateria
Azul: 80 - 100%
Verde: 50 - 80%
Amarillo: 10 - 50%
Rojo: 0 - 10%

LED NET

Modo Wifi y Bluetooth

Parpadeando: Bluetooth sin conectar.

Sélido: Bluetooth conectado.
Desvanecimiento: Modo WiFi.

LED BC

Indicador de carga
Rojo: Cargando.
Azul: Carga completada.

LED BASE

Apagado: Modo Rover.

Parpadeando: Modo Base, buscando posicion.
Sélido: Modo Base, posicion establecida.

LED RF

TX/RX Radio Frecuencia

Apagado: No transmite o recibe correcciones RTK.
Parpadeando/sélido: Transmite o recibe correcciones RTK.

LED RTK

Indicador de tipo de solucién
Apagado: Standalone o DGNSS
Parpadeando: Float

Sélido: Fix.

LED SAT

Indicador de satélites
Apagado: No rastrea satélites.

Parpadeando: El receptor estd rastreando al menos 4 satélites.

10

INTERFACE
ANTENA LORA

Interface de instalacién de la antena LoRa

ETIQUETA DE
SERIAL X5

Serial Unico de cada equipo GNSS.
Ejemplo: “PEX5-00000"

12

ETIQUETA DE
FECHAY MAC

Fecha: Se indica mes y afo de produccion.

MAC: Se indica el cédigo de MAC para las conexiones via WiFi y Bluetooth.
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1.1.3. ALERTA DE SONIDO

EVENTOS SONIDO

1 ENCENDIDO / REINICIO Tres pitidos.

2 APAGADO Dos pltlo!gs rapidos y tres pitidos lentos, en
total 5 pitidos.

3 MODO WIFI Dos pitidos.

a POSICION DEL MODO BASE P|t|o.|o's/ continuos hasta que obtiene su
posicion.

P Un pitido cada 10 segundos si estd

5 GRABACION DE ARCHIVOS . .
grabdndose un archivo.

6 SIN CONEXION A INTERNET En mod‘o‘NTRII.D base,‘ credenciales incorrectas
de la WiFi, emite sonidos de alerta.

7 RTK FIX Tres pitidos rc:p@los cada 15 segundos si se
alcanza el RTK Fix.
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1.2. ANTENA CALIBRADA NOAA
1.2.1. DIAGRAMA DE RECEPTOR GNSS X5R / X5RT

Vista frontal X5R / X5RT

Vista frontal X5R / XSRT

=7 t
I
. I . &
/ I == 7 <
. \ 4,—J' / £ |5
Voo | ) 5
L AW\ ' T |3
= : 8
£ — e |
b o\ I e
8384 mm 7975

1.2.2. DIBUJO ANTENA CALIBRADA METXS

Antenna Type:

METX5 NONE

NRP: MMI

Brand Code: MET (Mettatec)

Antenna Model: X5

Antenna Code: METX5

Radome Code: NONE

Antenna Reference Point (ARP): Bottom of Antenna Mount (BAM)

North Reference Point (NRP): Man-Machine Interface (MMI)
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METX5 es la antena calibrada por NOAA que incluye los desplazamientos del centro
de fase (PCO) y variaciones del centro de fase (PCV). El archivo antex METX5 nos
ayudan a corregir errores en las mediciones GNSS, mejorando la precision de las
soluciones de posicionamiento.

1.4 G
A
This calibration extracted from composite ngsz@.atx.
tho composite file ngs20.atx for nore infornation.

Soq

METXS NCNE
FIELD Has 2 31-DEC-23
0.8
0.6 80.0 5.0
2
NGSRA_2366
CONVERTED FROM RELATIVE NGS ANTENMA CALIBRATIONS
GOl
3.06 2.67 B3.64
NOAZI e.e9 9.37 Q.69 1.06 1.26 1.37
Go1
Gaz
1.21 0.44 79.75
ROAZI 0.00 1.67 2.599 4.12 5.01 5.52
Gaz2
Gol
0.40 0.49 0.50
NOAZI 0.00 9.10 .00 0.190 0.20 0.20
Go1
Go2
e.20 0.50 @.48
NOAZI e.060 9.10 @.30 0.40 0.40 .50
Go2

ANTEX VERSION / SY¥ST
PCV TYPE / REFANT
COMMENT

COMMENT

END OF HEADER

START OF AMTEMHA
TYPE / SERIAL KO
HETH / BY / & /[ DATE
DAZI

ZEN1 / ZEN2 / DZEN
# OF FREQUENCIES
SINEX CODE

COMMENT

START OF FREQUEKRCY
KORTH / EAST / UP
1.42 1.29 1.20
END OF FREQUENCY
START OF FREQUEKCY
KORTH / EAST / UP
5.70 5.53 5.28
END OF FREQUENCY
START OF FREQ RMS
KRORTH / EAST / UP
Q.20 8.20 0.10
END OF FREQ RMS
START OF FREQ RMS
KORTH / EAST / UP
e.40 0.40 @.40
END OF FREQ RMS

END OF ANTENNA

4.78

.84

0.80

4.97

Descarga de archivo antex METX5_NONE.atx .\,

Los receptores GNSS X5R/X5RT integran la antena METX5. Para garantizar precision en
el postproceso, importe el modelo de antena en el software o actualice su libreria con

las antenas calibradas NOAA.

AN
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1.3. MEDICION DE ALTURA DE ANTENA GNSS

A continuacioén, se describe como medir la altura de una antena montada sobre un
tripode utilizando 2 referencias para la medicion.

1.3.1. MEDICION DE ANTENA GNSS X5R - REFERENCIA 1

REFERENCIA 1 (R1):
Es el punto de interseccidn entre la tapa gris y el cuerpo blanco del receptor GNSS.

Esta marca el plano de referencia para la medicion de la altura de la antena.

Procedimiento de medicion:
La altura de la antena GNSS se mide de forma inclinada, desde el punto de control

hasta R1, utilizando un flexdmetro. El valor obtenido se registra como HR1.

Calculo de la altura al ARP
(Punto de Referencia de la Antena):

,  (0.134)?
Altura ARP = | [Hpg, —( > ) ~0.070
R1 (= Medicién a R1 - X5R
Hr1 "
mﬁ
o 17T %

Pagina 11



1.3.2. MEDICION DE ANTENA GNSS X5RT - REFERENCIA 1

REFERENCIA 1 (R1):
Es el punto de interseccidon entre la tapa gris y el cuerpo blanco del receptor GNSS.
Esta marca el plano de referencia para la medicion de la altura de la antena.

Procedimiento de medicion:
La altura de la antena GNSS se mide de forma inclinada, desde el punto de control
hasta R1, utilizando un flexdmetro. El valor obtenido se registra como HR1.

Calculo de la altura al ARP
(Punto de Referencia de la Antena):

0134 .
> ) —0.070

Altura ARP = HR1 —

R Medicién a R1 - X5RT

-

0.070m
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1.3.3. MEDICION DE ANTENA GNSS X5R - REFERENCIA 2

REFERENCIA 2 (R2):

Corresponde al borde superior de la placa de medicién instalada en la base del
receptor GNSS. Este borde se ubica a 12 cm del centro del eje de instalacion del
equipo.

Procedimiento de medicion:

La altura de la antena GNSS se mide de forma inclinada, desde el punto de control
hasta R2 (placa de medicién), utilizando un flexémetro. El valor obtenido se registra
como HR2.

Calculo de la altura al ARP
(Punto de Referencia de la Antena):

Altura ARP = JHRZZ —0.1202
R2 3 Medicién a R2 - X5R

HR2

W\ Placa de 12cm

| | 0.120 m
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1.3.4. MEDICION DE ANTENA GNSS X5RT - REFERENCIA 2

REFERENCIA 2 (R2):

Corresponde al borde superior de la placa de medicién instalada en la base del
receptor GNSS. Este borde se ubica a 12 cm del centro del eje de instalacién del
equipo.

Procedimiento de medicion:

La altura de la antena GNSS se mide de forma inclinada, desde el punto de control
hasta R2 (placa de medicién), utilizando un flexémetro. El valor obtenido se registra
como HR2.

Calculo de la altura al ARP
(Punto de Referencia de la Antena):

Altura ARP = JHRZZ —0.1202
Rz @ Medicién a R2 - X5RT

H |
R2 Placa de 12cm

n.l

h 0.120m
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2. SOFTWARE DE CAMPO FINDXS

FindX5 es la solucién integral para gestionar y configurar facilmente sus receptores X5
(X5R [ X5RT), centralizando herramientas geodésicas, configuraciones del equipo y
documentacion técnica en una Unica plataforma.

2.1. INTERFACE Y FUNCIONES

FindX5 integra tres entornos: Device (vincula receptores X5R/X5RT via WiFi/Bluetooth),
Surveying (gestiona proyectos y sistemas de coordenadas para
levantamiento/replanteo) y Tools (acceso a soluciones en la nube y documentacion
técnica).

2.1.1. DEVICE

El entorno Device gestiona los
receptores vinculados (X5R/X5RT)
y permite configurar su conexion
via WiFi o Bluetooth.

Linked Devices

X5 Mobile Pro
437A

P @

New Devices

XER-T 75AA

Add Device

Entorno de Device

iTEM‘ COMPONENTE ‘ DESCRIPCION

1 APLICATIVO Nombre del aplicativo FindX5.

Indica el estado de conexion (conectado o desconectado all

2 CONEXION
ONEXIO receptor GNSS).

3 SELECT YOURDEVICE = Selecciona el receptor GNSS vinculado por bluetooth.

4 ACTUALIZACION Actualiza la lista de receptores vinculados y receptores nuevos.

Se conecta en automdtico con el receptor GNSS recién

° BLUETOOTH vinculado. Ingresa al Modo Bluetooth.
Se visualiza los receptores GNSS vinculados por bluetooth.
6 LINKED DEVICES
Ingresa al Modo Bluetooth.
Se visualiza los receptores GNSS sin vincular por bluetooth.
7 NEW DEVICES
Ingresa al Modo Bluetooth.
8 WIFI CONFIG Se conecta con el receptor GNSS via WiFi. Ingresa al Modo WiFi.
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> Identificar MAC del receptor GNSS
> Vincular el receptor GNSS con el dispositivo movil via Bluetooth
> Seleccionar receptor GNSS vinculado.

« «

Bluetooth Bluetooth

Select your . 9
device | © *

Select your p ®
device c *

Click on your device to connect

Bluetooth Bluetooth

Click on your device to connect
Linked Devices Linked Devices
Nombre del dispositivo

Nombre del dispositivo R
New Devices | c==
N, FLYERY30EE FLYER Y30 (3 | =
" Conectado | Bateria 100% | Activo Conectado | Bateria 100% | Activo
Add Device
|l New Devices
p  S91309148688630 $913D9148688630 I !
Guardado Guardado
Add Device

VoS X5 Mobile Pro 437A

@ (71 Samsung 8 Series (50) ¢Vincular con X5R:
XSR-T 75AA

@ smartTvakFRM historial e lamadas

X5R-T 75AA
Bloguear

Cancelar

Ajustes adicionales
Vincular

[TV] Samsung 8 Series (50)

Dispositivos poco usados (2)

Find X5

XSR-T 7SAA 3

%
=]

Working Mode

ROVER RTK NTRIP

% o
<.ﬂ‘

Nombre del aplicativo FindX5.

Tipo de solucién:

Fix: Buena recepcion de correccion y RMS.

Flotante: Regular recepcién de correccién y RMS.

DGNSS: Posicionamiento de nivel submétrico sin correccion.
Single: Posicionamiento auténomo de nivel métrico sin correccion.

Indica la cantidad de satélites usados [ rastreados.
Error medio cuadrético del posicionamiento actual.
Porcentaje actual de la bateria del receptor GNSS.
Actual Modo o Método de trabajo del receptor GNSS.

Receptor GNSS conectado.
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Entorno Via Bluetooth — Menu de Opciones

Select your device

X5R-T 76AA v »

063 ) @

GNSS Status Sensor Status Device Info

O =

Settings NTRIP Client Phone Logging

Device Logging

COMPONENTE DESCRIPCION

1 SELECT YOUR DEVICE Receptor GNSS conectado por bluetooth.

2 BLUETOOTH Se selecciona para desconectar el receptor GNSS.

3 GNSS STATUS Est~ado d.el horario, 'p05|C|on, RMS, Solucién, DOP,
sefial-ruido SNR y vista planta.

4 SENSOR STATUS Estado del sensor IMU (solo para receptor GNSS X5RT)

5 DEVICE INFO Ihformauon de: nivel de bat?lna, voItaJ,e, versiéon de
firmware del receptor y versién del médulo GNSS.

6 SETTINGS Especifica que el modo WiFi se activa en Actions.

7 NTRIP CLIENT Permite el ingreso de credenciales NTRIP. para el
receptor GNSS rover y conectarse al servicio NTRIP,

3 PHONE LOGGING Per@te gr‘abar (I:Ia.tos brutos pBX y almacenar directo
al dispositivo movil del usuario. (solo X5 MOBILE PRO)

9 DEVICE LOGGING Permite grabar datos brutos UBX, se almacena en el
receptor GNSS. (solo X5R / X5RT)

10 ACTIONS Acciones para Apagar o Iniciar.
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Menu de Opciones - Via Bluetooth

UTC-0 Date: 08/05/25.
UTC-0 Time: 1:30:26.00

Latitude: -12.10409179°

Latitude Error: 11m
Longitude Error: 0.64 m
Alttude Error: 2.4 m

GNSS STATUS

€ GNSs¢©

Fix Type: DONSS Fix Type: DONSS
PDOP: 117 PDOP:0.99
HDOP: 054 HDOP:05
VDOP:1.04 VDOP: 0.85
Total SIV: 27/31 Total SIV: 17/34
Gps: 10/11 Gps:0n13
Galieo: 7/9 Galileo: 8/8
Beidou: 6/7 Beldou: 517
Glonass: 4/4 Glonass: 4/6
aszz:0/0 aszz:0/0

UTC-0 Date: 08/05/25
UTC-0 Time: 17:07:10.20
Latiude: -1210406767°

Longitude: -77.00249089° Longitude: -77.00250153"

Alttude: 170.804 m Alltude: 172.807 m

Latitude Eror: 10m.
Longitude Eiror: 055 m
Alltude Eror: 17 m

DEVICE INFO

Device Info

Batery Info
Lovol:17.0%
Voltoge: 37V

Device Info
Firmuaro: XSR-T 9 0-Jan 10

2
GNSS racolvor: HPG 132

Device Logging

Autologaing @
Loging e Nomo

PG2025

Not recording

SETTINGS

Settings

For configure XSR
Enablo WiFi Canlig in Actions
Bution

IMU Status
Tilt: 1.6° Bearing: 188.5°
Calibration

Tilt Adjustment: 0.0°

Apply.

)

SENSOR STATUS

NTRIP CLIENT

NTRIP Client @

Send GGA to Caster

Nopackets recalved

Ao pon
castermettatec.com | | 2101
Mount Point
P—
User |

@

ACTIONS

o O
o=n ©
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2.1.3. DEVICE - VIA WIFI

Conexioén Via WiFi (Acceso 01):

> Vincular receptor GNSS Modo Bluetooth

> Ingresar en Actions

> Seleccionar WiFi Config.

> Vincular el receptor GNSS con el dispositivo moévil via WiFi.

Conexion Via WiFi (Acceso 02):
> Activar Modo WiFi con el botén de encendido presionando de 1-2 segundos
> Vincular el receptor GNSS con el dispositivo movil via WiFi

Linked Devices

X5 Moble Pro YORTTEAR

Working Mode
XSR-T 75AA

@2 ()]

GNSS Status st

Find A9

> Conectado a la WiFi del receptor GNSS
> Ingresar a WiFi Config (si no ingresa se debe desactivar los datos de internet del

dispositivo mévil)

= X5R-T75AA

New Devices Measurement Rate:
= MAKERS.CE+D (10 5Hz (200 ms) v
_ X Add Dovice Add Device Add Dovice
= MAKERSPACE s Constellations:
GPS/QZSS
= DIRECT-276A56FD sBAS
Galileo
% MAKERSPACE 5G (53] BeiDou
GLONASS

= DIAZ SANCHEZ

DIAZ SANCHEZ 5G

Ajustes adicionales

Saloct your dovico
[)(SR-T 75AA v c
Click on your device to connect

Linked Devices

X5 Moble Pro
4378

XSR-T75AA

X

(- Soloctyour dovico
XER-T 75AA = c
Click on your device to connect

Linked Devices

X5 Moblle Pro
a37A

| @

XSR-T 75AA

3

- Seloct your dovico

XER-T 75AA
L

Click on your device to connect

Linked Devices

X5 Moblle Pro
a3

~ el e

XSR-T 75AA

= X5R-T75AA

=3
c O =

C— = MAKERS..CE_I+D

e

et eoms Al

= MAKERSPACE

ﬂ = DIRECT-276A56FD

Device Logging = MAKERSPACE_5G

= DIAZ SANCHEZ

= DIAZ SANCHEZ 56

] Bisave Qexit

=17% @750 27% 2SINGLE

£ Settings G Logging @ system

Operation Mode:

Standalone / Static v

ANy
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Entorno Via WiFi - Informacién General

< WiFi Configuration

o D
? ? ? =17% ©750A 27" 2SINGLE
* £ Settings 3 Logging System
O Operation Mode:
Standalone / Static v

=17 % ©750A 27 ™a 2 SINGLE Measurement Rate:

§Hz (200 ms) v

L 4 L 4 ? ?
GPS/QZSS
SBAS
Galileo

BeiDou
GLONASS

COMPONENTE DESCRIPCION

1 RESTAURAR Restaura modo trabajo actual del receptor GNSS.

2 SAVE Guarda el modo de trabajo seleccionado y configurado.

3 EXIT Sale de modo Wifi y continuar a modo Bluetooth.

4 BATERIA Porcentaje actual de la bateria del receptor GNSS.

5 MAC Identificador del receptor GNSS.

6 SATELITES Indica la cantidad de satélites rastreados.
Tipo de solucién:
Fix: Buena recepcion de correccion y buen RMS.

7 SOLUCION Flotante: Regular recepcién de correccién y RMS.
DGNSS: Posicionamiento de nivel submétrico sin correccion.
Single: Posicionamiento auténomo de nivel métrico sin correccion.

Entorno Via WiFi - Menu de Opciones

iTEM | COMPONENTE DESCRIPCION
Selecciona y configura el método de trabajo
1 SETTINGS (Standalone / Static, PPK, RTK LoRa, RTK NTRIP y Locall
£ Settings (9 Logging @B system % @7 7w gSNaE NTRlP).
Operation Mode: [ [ ®setns  Glogging  Esystem
e b Y| [ g Permite la gestion de los datos nativos almacenados y
2 LOGGING . L .l .
" - il El permite la habilitacion de trasferencia por cable USB.
5Hz (200 ms) v eE Mt
R B s Informacién del sistema
ops/QzSs B GNSS: Cantidad de satélites rastreados, tipo de solucién.
zBﬁS e Posicién: Posicionamiento actual en latitud, longitud,
= altura elipsoidal datum WGS84.
GLONASS 3 SYSTEM Bateria: Nivel de bateria, voltaje de bateria.
Reset Factory Defaults: Reseteo de defecto de fabrica.
Firmware: version actual de firmware, y version actual
de modulo GNSS.
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Ment de Opciones - Via WiFi

< WiFiCc

¢} Bsave

®17% ©75AA 27 ™%

£ Settings (3 Logging

Operation Mode:

Standalone / Static

Measurement Rate:

5Hz (200 ms)

Constellations:
GPS/QZSS
@ sBAs
Galileo
@ BeiDou
GLONASS

< WiFiCc
[¢] Bsave
®17% ©75AA 27 %%
£ Settings

( Logging

Status:

Not recording

Files:

Nofiles

Enable USB Storage ¥

Storage:
Free: 29817 MB
Used: 1456 MB

Enable Formating

2SINGLE

€I system

SExit

2SINGLE

System

Standalone / Static

PPK

RTK LoRa

RTKNTRIP

Local NTRIP

LOGGING

<  WiFiCc

¢} Bsave
®17% ©75AA

£ Settings

GNSS
Sattelites in view:
Fix type:

Latitude (°):
Longitude (°):
Ellipsoidal Height (m):

el

Enable Factory Defaults

Firmware
X5R-T v9.0-Jan 10 2025
HPG 1.32

( Logging

SETTINGS

SExit

28%% 2SINGLE

System

28
SINGLE

-12.10406430
-77.00249950
176.092

Battery level: 17 %
Voltage: 3.72V

SYSTEM
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2.1.4. SURVEYING

Entorno Surveying - Informacién General

| FAibertolBarajas) NriAlbertolBarajas)

(¢
° + Mural de Los Caballeros
FIX H:0.010 m H | MEWEC% e ociaco: et O

AGE10s V:0.010m  g50%
Geographic
-1210411115°,-77.00245138°
Ellps Height (m) 166739

Geoid Height (m) 23.835
o] Ortho Height (m) 142.904
| Basaline (m) 982

Cartographic
WGS 84/UTM zone 183
Easting (m) 282068.2344 T
Northing (m) 8661135.0820

20/

Stakeout Point 51 (3.303m)
E(m) -2.456

" W N 2209 |§ )
< i fe

COMPONENTE DESCRIPCION
1 APLICATIVO Nombre del aplicativo FindX5.
Tipo de solucién:
Fix: Buena recepcion de correccién y buen RMS.
2 SOLUCION Flotante: Regular recepcién de correccidn y buen RMS.

DGNSS: Posicionamiento de nivel submétrico sin correccion.
Single: Posicionamiento autbnomo de nivel métrico sin correccion.

3 SATELITES Indica la cantidad de satélites usados [ rastreados.
4 RMS Error medio cuadrdtico del posicionamiento actual.
5 BATERIA Porcentaje actual de la bateria del receptor GNSS.
6 INCLINACION Grados de inclinacién respecto al eje vertical.

7 PROYECTO Nombre del proyecto. Ejemplo METTATEC

8 ALTURA ARP Altura vertical al ARP.
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Entorno Surveying — Menu de Opciones

AMANT \
RODUCTORA DE...

ryAlbertolBarajas) Jr¥AlbertolBarajas)

|
! Mural de Los Caballeros:
meras a ETTAT
icilio Harumi i ! ATEC del Fodiaco - Saint... @
— o

Geographic
-1210411115°,-77.00245138°

Ellps Height (m) 166739
Geoid Height (m) 23.835

e f o] Ortho Height (m) 142.904 () 19

\ Baseline (m) 9.82
m | Cartographic
WGS 84 / UTM zone 185
e Easting (m) 282058.2344 SN—
Northing (m) ~ 8661135.0820

Stakeout Point 51 (3.303m)
E(m) -2.456

N (m) 2.209
=) B = fed—©
| &

1

iTEM COMPONENTE DESCRIPCION
9 UBICACION Refiere la ubicacién actual del rover.
ACTUAL
10 PUNTO Refiere al punto levantado (azul/ flotante, verde/ fijo)
LEVANTADO
n POSICION DE Refiere la ubicacién de la base de correccion.
BASE
12 CONFIGURACION | Configura altura de bastén, restriccién de edad, restriccién de solucién Fija y habilita IMU.
LEVANTAMIENTO | Visualiza desplazamiento de antena, permite visualizar y descargar modelo de geoide.
13 PROYECTO Gestiona proyectos: Selecciona, crea un proyecto. Y permite la importacion de un
proyecto por la nube.
14 LISTA DEPUNTOS | Permite visualizar los puntos levantados y/o importados. Permite seleccionar el punto a
Y REPLANTEO replantear.
15 EXPORTACION Exporta puntos del proyecto en formato CSV o KML.
16 MAPA BASE Mapa Vectorial Google de referencia.
COORDENADAS Se muestra las coordenadas geodésicas (Latitud, Longitud, Altura Elipsoidal, Altura
17 DE POSICION Geoidal y Altura Ortométrica), de proyeccion (Este y Norte) del levantamiento, y para el
ACTUAL replanteo se adicionan los desplazamientos (Este, Norte, Cota)
Mobo Permite visualizar la direccion y distancia el replanteo de un punto referido a la ubicacién
18 REPLANTEO
actual.
VISUAL
19 SISTEMA Permite activa y desactiva el IMU del equipo rover para los levantamientos con bastén
INERCIAL (IMU) inclinados.
ZOOMY
20 CENTRADO DE Permite un zoom y centrado automdtico referido a la ubicacién actual. Podré ver los
UBICACION puntos levantados al instante del grabado.
ACTUAL
21 MEDIR Y GRABAR | Permite medir y grabar la ubicacién actual, editando nombre y descripcién de punto.
22 SISTEMAS DE Permite buscar y seleccionar un sistema de coordenadas geodésico o de proyeccidn.
COORDENADAS
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Menu de Opciones - Surveying

CONFIGURACION
LEVANTAMIENTO
[« ]

Settings

PROYECTO

18

Project File

(- Seloct Locol Flo ———)
METTATECcs' ~ | Continue
| ———— |

Antenna Offset
0.0817 m (X5R-T)

Restrict Age (5s)
| New Project File Create

FIX only

Enable IMU File directory

Projects/METTATEC.csv.

Cloud File Download
L

Point Collect Mode Instant

Geoid File: EGM2008 (1')

< Points™

Name Description
14/06/25
14/06/25
Share File

14/06/25

14/06/25

w8 LISTA DE PUNTOS
=8 Y REPLANTEO

AUX 14/05/25

<& coviomat

e EXPORTACION

AUX 14/05/25 Cocal

AUX (REP) 14/05/25
NTRIP AUX 14/05/25

NTRIP AUX (REP) 14/05/25

H:0010m
v:001m

Villa Deportiva Nacional

“
onogy

o€

. &

© open Piaza Angamos

s P

MODO
Santiago MAPA BASE Stakeout Point RE PLANTEO

Distance: 3.278m  Direction: 184.07° VI S UAL

x: -2.350m y: 2.285m

N

1 z22.417m

g 9p EHGDIOY Y.

Estacion Ayacucho ©

Geographic
-1210411105°,-77.00245221*
Ellps Height (m) 166,679
Gooid Hoight (m) 23836
Ortho Holght (m) 142.844
Basaline (m) 982

Cartographic

WGS 84/ UTM z0n0 18

Eosting (m) 2620681435
Northing (m) 8661135.0920
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SALAMANC,

Vilia Deporthu Ne

sy 0p €21Q000S 7

ZOOM Y CENTRADO DE
UBICACION ACTUAL

ViGS 84 /
ERNI0Y | AlbertolBara)as)

Northing (f

UriAiborto|Barsjas)

@

METTATEC Rkl
dol Z

Geographic
-1210411107%,-77.00245219°
Elips Height (m) 166.671
Geoid Height (m) 23835
Ortho Height (m) 142836
Baselino (m) 9.82

Cartographic

VIGS 84 / UTM zone 188

Eanting (m) 282058.1452
Northing (m) ~ 8661135.0900

Find X5

Coordinates System (14)

Soorch
LQ 18s )

SIRGAS-Chile 2016 / UTM zone 18S

Point Survey (instant)

Solution FIX
X (m) 282058.1450
Y (m) 8661135.0882
PDOP 0.99
SlV] 31
Geoid Height (m) 23.835

Point Nomo
{ y J

Point Description

MEDIR Y
GRABAR

REDGEOMIN / UTM zone 18S

SIRGAS-Chile 2021/ UTM zone 18S

& WGS84/UTM zone 18S

SAD69(96) / UTM zone 18S

SIRGAS-Chile 2010 / UTM zone 18S

SIRGAS-Chile 2002 / UTM zone 18S

Peru96 / UTM zone 18S

PSADS6 / UTM zone 18S

SISTEMAS DE
COORDENADAS
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2.1.5. TOOLS

Cloud Services

NTRIP Caster

K-index

T 1T 1

RINEX converter

Documentation

(=4

2

Find X5

Cloud Services

Stakeout Tool

NTRIP Caster

Merge UBX files

RINEX converter

Documentation

« @ 4

: 4

X5R X5RT

X5R XS RT X5 Mobile Pro

X5 Mobile Pro

ITEM COMPONENTE DESCRIPCION

1 NTRIP CASTER Acceso directo a X5 Cloud para ver las credenciales NTRIP CASTER.

2 K-INDEX Acceso directo a X5 Cloud para verificar el indice KP planetario de
NOAA.

3 RINEX CONVERTER Acceso directo a X5 Cloud para convertir a data RINEX con el APP
RINEX CONVERTER.

4 X5R Documentacion y tutoriales de uso del receptor GNSS X5R.

5 STAKEOUT TOOL Acceso directo a X5 Cloud para la importacion de puntos con la
APP STAKEOUT TOOL

6 MERGE UBX FILE | Acceso directo a X5 Cloud para unificar data UBX.

7 X5RT Documentacién y tutoriales de uso del receptor GNSS X5RT.

8 X5MOBILE PRO Eg(c)umentauon y tutoriales de uso del receptor GNSS X5MOBILE
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Los receptores GNSS X5R [ X5RT incluyen los métodos GNSS:

Estatico - Precision milimétrica con posproceso)

PPK - Posproceso con datos nativos)

RTK LoRa - Precision centimétrica en tiempo real via radio)

RTK NTRIP - Precisioén centimétrica en tiempo real por internet)
NTRIP Local - Correcciones para drones desde una base propia).

Definicién: Método de posicionamiento GNSS de alta precision (milimétrica) que
utiliza receptores fijos durante un tiempo prolongado para capturar datos de fase de
la portadora.

e Aplicaciones Principales:

« Puntos de control para ingenieria y construccion (puntos certificados ante IGN).
» Redes geodésicas (marcos de referencia).

e Puntos auxiliares para fotogrametria y LiDAR.

e Monitoreo de deformaciones (estructuras, terrenos).
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A. CONFIGURACION Y GRABADO DE DATA

> Ingresar al Modo WiFi
> Seleccionar Método Estdtico (Standalone / Static)
> Seleccionar intervalo de grabacion de 1Hz(1s)
> Seleccionar todas las constelaciones excepto SBAS
> Guardar configuracion (Save)

> Salir del Modo

WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

€ WiFiCc

s [

@750 8%

G Logging

GPS/QZSS
seAs

Galileo

@ BeiDou

@ GLONASS

> Ingresar a Device Logging
> Indicar el Nombre de Data
> Iniciar grabacién (Start Logging)

> Detener la grabacion (Stop Logging)

Done

X5 Receiveris now rebooting

(- Saloct your davico

| XSR-T 76AA

Click on your device to connect

Linked Devices

X5 Mobile Pro

XSR-T75AA

a

Se recomienda Nombre de Data de 4 a 8 digitos alfanuméricos sin caracteres

especiales.

A El tiempo de grabacidn debe reflejarse con el peso que se puede monitorear en

Device Logging para garantizar el almacenamiento de la observacion satelital.

Autologging para habilitar la grabacion automatica al encender el receptor GNSS
en Estatico.

preconfigurado

XSR-T 76AA

& @
Gniss Sy Seonsor Sty
Satting NTRI Clont
Device Logging Device Logging
< Autologging ° °
Device Logging Device Logging
LogongFlNamo o0ingFie Name
& l—ssunco ESTATICO
Autologgi & a8 Autologging @
ool e e Recording. bl
ESITEE XSRESTATICObX XSR ESTATICO WX B | estatico
Not recording File Size File Size
000Me 030M8 XSR_ESTATICOubx
® StartLogging @ StopLogging ‘ @ StopLogging @® StartLogging
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B. DESCARGA DE DATA

Los receptores GNSS cuentan con 2 modos de descarga Data Nativa.

Modo 01: Descarga por WiFi

> Ingresar al Modo WiFi

> Opcién Logging

> Seleccionar Data Nativa

> Seleccionar icono de descarga

> Indicar la ruta del almacenamiento en el dispositivo mévil del usuario
> Presionar Descargar

> T

o Bsave Qe

Working Mode de (- Soloct your dovico
Stondalona/Stotic ond ! SR " c x

Click on your dovice to connect

®68% ©75A 26 2SINGLE

£ Settings & Logging @ system

Status:

XSR-T 75AA * 2 Linked Devices

et?; (t1)
Files:

a = ue
0 . @ X5R_ESTATICO [0.33 MB] ] H1
— NTRI Clont i i .

& w XSR_ESTATICO.ubx &

X5 Moblle Pro S
4370

Not recording

Enable USB Storage ¢

Storage:
Free: 29817 MB
Used: 1456 MB

Enable Formating

Modo 02: Descarga por USB

> Ingresar al Modo WiFi

> Opcion Logging

> Activar USB (Enable USB Storage)

> Guardar configuracién (Save) > Salir del Modo WiFi (Exit)

> Conectar el receptor GNSS con la PC

> Se abrird una ventana con la memoria interna del receptor GNSS y se podrd realizar
una copia de los Datos Nativos

C Se recomienda la descarga Modo 02 cuando los archivos son muy
pesados o el Modo 01 no permite la descarga.

= Unidad de USB () x = o X
o @sov0 Qe < > M~ C G > UnidaddeUSB (D) Buscaren  Q
©68%  ©75AA 27 SSINGLE ® Nuevo (© @) W N Ordenar -+ (D Detalles
B Logging E3system > % Disco local (C) Nombre Tipo Fechade.. ]
> wm Unidad de USB (D) [7] XSR_ESTATICO.ubx Archivo UBX 9/05/2025 ...
Stats: > i
> = Unidad de USB (0) [] XSR-T_Settings.txt Documento de tex... 9/05/2025 .
Notrecording
> W@ Red
Files: p:/flocalhost” dice: ", c ice |
©X5R_ESTATICO [0.33 M) 2 elementos Ee

Enable USB Storage
Dovico doos NOT log datain

Free: 20817 MB
Used: 1456 MB.

Enable Formating

—
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Definicién: Método de posicionamiento GNSS de alta precision (centimétrica
a milimétrica) que combina mediciones en movimiento con correccion
diferencial mediante posprocesamiento.

Caracteristicas Principales:
e Buena precision (1-3 cm en condiciones 6ptimas) sin necesidad de
conexién en tiempo real.
¢ Flexibilidad en campo, no requiere enlace con el receptor base.
e Posprocesamiento obligatorio (entre el receptor base y receptor movil)

Aplicaciones Principales:
¢ Levantamientos con vehiculos, drones o equipos en movimiento.
e Mapeo de cultivos y andlisis de terreno.
e Georreferenciacion de imagenes aéreas (Fotogrametria/LiDAR)
e Replanteo dindmico y control de maquinaria (Construccion)

(-

BASE ROVER
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3.2.1. PPK BASE

A. CONFIGURACION Y GRABADO DE DATA

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método PPK (PPK)
> Seleccionar Base (Base)

> Guardar configuracion (Save)
> Salir del Modo WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

&\ Por defecto el intervalo de grabacién de la Base PPK es de 1 segundo.

€  WiFiCc

© @sone T o

Done.

X5 Receiver is now rebooting

©69%  ©@75m 31 2SINGLE Clickon your device to connect
Linked Devices
£ Settings. 6 Logging Esystem XS Moblle Pr
am

s

New Devices

XSRT75A%

> Ingresar a Device Logging

> Indicar el Nombre de Data

> Iniciar grabacién (Start Logging)

> Detener la grabacién (Stop Logging)

Se recomienda Nombre de Data de 4 a 8 digitos alfanuméricos sin caracteres
A\ especiales.

El tiempo de grabacidn debe reflejarse con el peso que se puede monitorear en Device
A Logging para garantizar el almacenamiento de la observacién satelital.

Autologging para habilitar la grabacidon automatica al encender el receptor GNSS
preconfigurado en Base PPK.

Device Logging Device Logging

7 Autologging 0 Autologging °
Device Logging

Device Logging

pe )

nnnnnnnnnnnnnnn

Loogng Fio Nom
METTAPPK

ESTATICO

Longing o Narma
X6R_METTAPPK.ubx X5R METTAPPK.ubx ESTATICO

File Size File Size.
000M8 028M8 XSRMETTAPPK ubx

‘ ‘ Sz ‘ ‘
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B. DESCARGA DE DATA

Los receptores GNSS cuentan con 2 modos de Descarga Data Nativa.

Modo 01: Descarga por WiFi

> Ingresar al Modo WiFi

> Opcién Logging

> Seleccionar Data Nativa

> Seleccionar icono de descarga

> Indicar la ruta del almacenamiento en el dispositivo mévil del usuario
> Presionar Descargar

i P . TS
rind X5 Homom B, rind X5

o < WiFiCc
= Working Mode
'3 BASE PPK

<] Bsove Qexit
®68% ©75AA 30 2 SINGLE

£ Settings (3 Logging @ system

Status:

X5R-T 76AA

903 ()

GNSS Status Sensor Status Not recording

Files:

* 0 @ X5R_METTAPPK [0.33 MB]
O X5R_ESTATICO [0.33 MB]
T ? XSR_MET:I:API?K.ubx 4
= 331 kB

Settings NTRIP Cliont Phone Logging

Device Logging Enable USB Storage ¥ - Istorage/emulated/0/ °

Download
Storage:

Free: 20816 MB B9 Agregar a archivos ocultos (O
Used: 1457 MB

s ©)

X' Actions

Enable Formating
Descargar

Cancelar

X

Modo 02: Descarga por USB (Ver procedimiento completo pagina 29)
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3.2.2. PPK ROVER
A. CONFIGURACION Y GRABADO DE DATA

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método PPK (PPK)
> Seleccionar Rover (Rover)

> Guardar configuracion (Save)
> Salir del Modo WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

& Por defecto el intervalo de grabacion de la Rover PPK es de 0.2 segundo.

o Done

Seloctyour doic
XSR-T 76AA

X5 Receiver is now rebooting

®68%  ©75AA  30% SSINGLE Click on your dovice to connact

Linked Devices

] =

New Devices

& Settings 3 Logging @ system

Base/Rover selector

Rover

Add Dovice

e

> Ingresar a Device Logging
> Indicar el Nombre de Data
> Iniciar grabacion (Start Logging)
> Ingresar al entorno de Surveying

A Se recomienda Nombre de Data de 4 a 8 digitos alfanuméricos sin caracteres especiales.

El tiempo de grabacién debe reflejarse con el peso que se puede monitorear en Device
A Logging para garantizar el almacenamiento de la observacion satelital.

A\ Autologging para habilitar la grabacion automatica al encender el receptor GNSS
preconfigurado en Rover PPK.

031
izl 0

Working Mode No Project File
\ S

ROVER PPK
X5R-T 75AA - 3 | | 1 irvemspeds

A | 5 (4

GNSS Stoltus Sensor Status ovice Info &

c O

Settings NTRIP Cllont Phone Logging

San Juan de
Lurigancho

Device Logging

i i Autologging (]
Device Logging

o \
Logoing Filo Nama
METTAROVER Geographic
Autologging e -12.10409903",-77.00246230°
s Height (m)

173005

ama Retor 4 0,000
coordog, Ortho Height (m) 173.005
XSRMETTAROVER ubx [’

Cartographic
WGS 84 /UTM zone 188

Easting (m) 2820570354
Nortning(m)  8661136.4147

Not recording File Size
000MB
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A\

B. LEVANTAMIENTO PPK

> Posicionar el equipo en el punto de 10 a 60 segundos
> Presionar Medir

> Editar Nombre de punto Point Name

> Editar Descripcidn de punto Point Description

> Verificar puntos recolectados en Lista de Puntos

Se recomienda verificar la solucidn del punto recolectados en el mejor de los casos
hasta una solucion DNGSS, la cantidad de satélites y coordenadas de posicion.

€ Points

14105725 i 282056.9252 86611362138

14105725 282056.8444 8661136.0473

14108725 £ 262056.8372 8661135.9456

| ceiolerejas)

el verarec @ M 2 Point Survey (instant) Point Survey (instant)

SINGLE
282066.8372
8661135.9456

Point Description

\ i, * )

C. DESCARGA DE DATA NATIVA Y CSV

> Detener la grabacién (Stop Logging)
Los receptores GNSS cuentan con 2 modos de descarga Data Nativa.

Modo 01: Descarga por WiFi

> Ingresar al Modo WiFi

> Opcién Logging

> Seleccionar Data Nativa

> Seleccionar icono de descarga

> Indicar la ruta del almacenamiento en el dispositivo mévil del usuario
> Presionar Descargar

€ WiFiCc
o Bsme =
®68%  ©75AA  31% 2SINGLE
fsetings  Glogging  ESystem

Status:

@X5R METTAROVER [3.24 MB]
(OX5R METTAPPK (0.33 MB]
(OX5R_ESTATICO (0:33 MB]

Device Logging

Autologging °
wtologaing Device Logging

sty Tunot
o

Logging Fio Nama
METTAPPK Enable USB Storage ¥
Storage:

Free: 20813 MB.

Used: 1460 MB.

Louotia e Nuns
B | METTAPPK

XSRMETTAROVER ubx

Enable Formating
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(Ver procedimiento completo pagina 29)

Ademads de la Data Nativa, exporte el CSV generado por FindX5 para procesar
los datos en Metta Office, necesario en los levantamientos PPK.

> Seleccionar Exportar

> Indicar csv format

> Indicar la ruta del almacenamiento en el dispositivo movil del usuario
> Presionar Descargar

X Guardar @

Share File

Pagina 35



Definicion:

Método de posicionamiento GNSS en tiempo real con precision centimétrica,
que utiliza correcciones transmitidas via radiofrecuencia (LoRa) para
aplicaciones dindmicas.

Caracteristicas Principales:

* Precision centimétrica en tiempo real (sin posprocesamiento).
 Correcciones RTK transmitidas por red LoRa (largo alcance/bajo consumo).
e |deal para entornos sin cobertura celular o internet.

Aplicaciones Principales:

e Levantamiento preciso para fotogrametrig, LiDAR, batimetria entre otras.
e Levantamiento agil para agricultura de precisién, forestal y catastro.

e Puntos auxiliares para construccién y alineacion de infraestructuras.

e Monitoreo de movimientos en obras civiles.

COMUNICACION EFECTIVA

COMUNICACION DEFICIENTE
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3.3.1. RTK LORA BASE

A. CONFIGURACION - POSICION AUTOMATICA

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método RTK LoRa (RTK LoRa)

> Seleccionar Base (Base)

> Indicar en modo de entrada de coordenadas en automatico (Automatic)
> Seleccionar 30 segundos para posicionar la base

> Configurar LoRa en grupo 1> Guardar configuracion (Save)

> Salir del Modo WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

Done - Soloct your dovice
XSR-T F166 - © »
Click on your device to connect

Linked Devices

X5 Receiver is now rebooting

®93% @F166 27% 2SINGLE

£ Settings O Logging Elsystem

XsMoviePro | xsp-rries | XSRT75AA
a37A
(Operation Mode: .
RTK LoRa i g g
Base/Rover selector: I L
La pégina "http://localhost" dice: New Devices

Base

Base Coordinates Entry Method:

Automatic

(Observation Time (s) 30

LoRa configuration:

(Group Number (NET ID): 1

(Channel: 65 (916.125 MHz frequency)
Air Rate: 9.6 kops

Packet Size: 328 (Rover), 64B (Base)
IPower: 30dBm (1W)

> Ingresar a GNSS Status

> Verificar Posicion y DOP

> Revisar en Surveying la posicion

> Medir y Grabar la posicidon de la base

> Ingresar a Actions

> Iniciar base para transferir datos de correccion (Start Base)

Working Mode.
BASE RTK LoRa

UTC-0 Date: 14/06/25
UTC-0 Time: 16:36/59.00

Latitude: -12.10408712°
Longitude: -77.00260628°

XSR-T F166 - * Altitude: 170.906 m

o
o‘?) “ @ I
PDOP:98.99
oNsssiows | SensorSwws  Devielnfo Froasen
VDOP:99.99 I {r¥Albe to|Barajask
o —
o —] ops:8/9 °
E— Galieo: 10710 s werec @) MuoldeL
Beidou: 5/8 Jcilo Horumi del Zod Y i i
Settings NTRIP Client Phone Logging Glonass: 6/9 Point Survey (instant)
aszz 010
"
lution SINGLE
Device Logging Geographic 282052.3463

8661137.6978

-1210408712°,-77.00250626°
Elps Haight (m) 170906
Goold Halgh (m) 0000
Ortho Haigh (m) 170906
Geold Height (m)
Cartographic - Pont amo ——
WGS 84/ UTM zone 185

BASE LORA

2820523463
86611376978

Point Description
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A
A

& La altura ingresada puede ser elipsoidal u Ortométrica a consideracion del usuario.

B. CONFIGURACION - POSICION MANUAL

COORDENADAS DE PROYECCION

> Ingresar al Modo WiFi
> Seleccionar Método RTK LoRa (RTK LoRa)
> Seleccionar Base (Base)

> Indicar en modo de entrada de coordenadas manuales (Manual)

> Seleccionar tipo de coordenadas Cartographic
> Ingresar Coordenadas Este, Norte y Altura

> Verificar la conversion a geodésicas latitud y longitud decimales

> Ingresar altura de instrumento Inclined(m)
> Configurar LoRa en grupo 1

> Guardar configuracién (Save)

> Salir del Modo WiFi (Exit)

Antes de la configuracion manual, asegure que el proyecto en FindX5 use el sistema de
coordenadas UTM de su zona de trabajo.

Se recomienda ingresar las coordenadas de proyeccién con 3 decimales y verificar la

conversién a geodésicas.

o Bsove Qi

=% ©F166 29%% 2BASE

& Settings G Logging @ system

Operation Mode:
RTKLoRa ~

Base/Rover selector:

Base v

Base Coordinates Entry Method:
Manual v

Coordinates Type:
Cartographic v

Easting (m): 282052346
Northing (m): 8661137.6978

Helght Type: EGM2008
Elipsoidal (m) v 170906

Pole Height Type:

Inclined (m) ~ 175

> Ingresar al Modo Bluetooth

> Ingresar a GNSS Status

> Verificar Posicién y DOP

> Ingresar a Actions

> Iniciar base para transferir datos de correccion (Start Base)

Linked Devi

XsMobiePro ' xsp-TF166 | XSR-T75AA

2|9

GNSS Status

e

Soutings

Device Logging

XSR-T F166

Working Mode
BASERTK LoRo

Sensor Status.

o

NTRIP Cilont

¢ Bisave bt

=91%  OF66  29™ 2BASE

Gsetings  (loggng  ESystem

Cartographic v
Easting (m) 282052346
Northing (m): 8661137.6978

Height Type: EGM2008
Elipsoidal (m) v 170906

Pole Height Type:
Inclined (m) v 175

LoRa configuration:
Group Number (NET ID): 1

Channel: 65 (915.125 MHz frequency)
Air Rate: 9.6 kbps

Packet Size: 328 (Rover), 648 (Base)
Power: 30dBm (1W)

_J

UTC-0 Date: 14/05/25
UTC-0 Time: 16:06:45.
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C. CONFIGURACION - POSICION MANUAL
COORDENADAS GEODESICAS

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método RTK LoRa (RTK LoRa)

> Seleccionar Base (Base)

> Indicar en modo de entrada de coordenadas manuales (Manual)
> Seleccionar tipo de coordenadas Geographic

> Ingresar Coordenadas Latitud, Longitud y Altura

> Ingresar altura de instrumento Inclined(m)

> Configurar LoRa en grupo 1> Guardar configuracién (Save)

> Salir del Modo WiFi (Exit) > Ingresar al Modo Bluetooth

A La altura ingresada puede ser elipsoidal u Ortométrica a consideracion del usuario.

< WiFiCc

St

©F166 32% 2BASE

Base Coordinates Entry Method:
Manual

Coordinates Type:
Geographic

Latitude (+dd.ddd®); -12104087120

Longitude (+dd.ddd®): 77002505280

Height Type: EGM2008
Ellipsoidal (m) v 170.906

Pole Height Type:
Straight (m) v 1700

> Ingresar a GNSS Status

> Verificar Posicion y DOP

> Ingresar a Actions

> Iniciar base para transferir datos de correccion (Start Base)

of
[
8el
a
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3.3.2. RTK LORA ROVER

A. CONFIGURACION

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método RTK LoRa (RTK LoRa)
> Seleccionar Rover (Rover)

> Configurar LoRa en grupo 1

> Guardar configuracion (Save)

> Salir del Modo WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

] Bsowo Sei Doge

(- Seloct yourdovice
X5R-T 76AA - (¢} X

Click on your device to connact

X5 Receiver is now rebooting

©66% ©75A 28 2SINGLE

Linked Devices

L Settings G Logging @system

X5 Mobile Pro X5R-T F166 XSR-T 75AA
pat

New Devices

La pagina "http://localhost" dice:

Suc
Allsaved!

LoRa configuration: ﬁ

Group Number (NET ID): 1

iguration mode?

Add Device

o,

Aceptar

Channel: 65 (915.125 MHz frequency)
Air Rate: 9.6 kbps.

Packet Size: 328 (Rover), 648 (Base)
Power: 30dBm (1W)

P

B. LEVANTAMIENTO RTK

> Ingresar al Sensor Status (Opcional para X5RT)

> Calibrar el sensor IMU Apply Tilt Adjustment (Opcional para X5RT)
> Ingresar a Surveying

> Presionar Medir

> Editar Nombre de punto Point Name

> Editar Descripcion de punto Point Description

> Grabar punto Save

Working Mode
ROVERRTK LoRa

X5R-T 75AA -

s‘?; ()]

GNSS Status Sensor Status

Q o IMU Status
atlings

NTRIP Client Phone Logging Tilt: 0.9° Bearing: 107.1°

DIJAMANT.
PRODUCTORA DE

Point Survey (instant)

Calibration

FIX
282063.7060
8661135.5928
1.04

29

23.835

i
]

Geographic
-1210410607+-77.00249248*

Cartographic

so| WGs84/UTMzone 185
Eastng(m) 2820537546
Northing (m)  8661135.6117

Tilt Adjustment: 0.0°

Apply Tilt Adjustment
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C. REPLANTEO RTK

Ingresar a Lista de Puntos

Seleccionar el punto a replantear

Seleccionar el icono de Replanteo

Surveying permite visualizar desplazamiento de replanteo

Modo Replanteo Visual visualiza distancia y direccién de replanteo
Presionar Medir punto replanteado

Editar Nombre de punto Point Name

Editar Descripcion de punto Point Description

Presionar Grabar punto replanteado

vV VvV VvV V V V VvV VvV VvV

Points I

@

Description

DIJAMANT 14/05/25
PRODUCTORA DE

DUAMANT
PRODUCTORA DE

14/08/25

14/05/25

UifAberoarajes s

fAcecloerajes A cercletrei)

14/05/26

Stakeout Point

m oo fomerasa auezarec @ Mool doLos Cabolos Point Survey (instant)
14108725 "
Geographic Distance: 0.39Tm  Direction: 288.32°
-1210410622:,-77,00249306" -0.351 s
Geold Holght (m) 23836 ¢
Onho Haight (m) 1a7824
" 14/05/25 o ey Solution FIX
Geographic z 1 2:0863m
-1210410607°,-77.00249248* X (m) 282063.6891
i ) 71687 ] Cantopraphic Y (m) 8661135.5953
5 . WOS 84 /UTM zone 185
Eostng(m) 2820636914 [k L0
Northing (m)  8661135.5945. siu 29
Geoid Height (m) 23835
Cartographic Stakeout Point 11 (0.016m) —
G584/ UTM zone 185 Em 0.015
Easting (m) 2820537546 N(m) -0.002 12
Northing (m)  8661135.617 hm -0.007

l AU REP) J

> Ingresar a Lista de Puntos
> Verificar posicién y solucién
> Salir del modo replanteo.

& Points™ & Points rind
& ] @ i

Description Easting (m) Northing (m) FixType
14/05/25 | 282056.9252 8661136.2138 SINGLE
14/05/25 282056.8444 8661136.0473 SINGLE
14/06/25 | 282056.8372 8661136.9456 SINGLE
14/06/25 282052.3463 8661137.6978 SINGLE Waming
14/06/25 282063.7347 8661136.6001 FIX Do you want to cancel stakeout?

14/06/25 2820637133 8661135.6280 FIX

Accept  Cancel

14/06/25 282053.7079 8661135.6097 FIX

14/06/25 282053.7060 8661136.5928 FIX

AUX (REP) 14/05/25 282053.6891 8661135.5953 FIX
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D. EXPORTAR DATA CSV / KML

> Seleccionar Exportar

> Indicar CSV Format

> Indicar la ruta del almacenamiento en el dispositivo mévil del usuario
> Presionar Descargar

X Guardar

Share File
{ifAlbertolBarajas] HrfAlbertolBarajas]

& coiomn

< nitomat

E. IMPORTAR DATA CSV

El aplicativo FindX5 permite 2 modos de Importar Datos archivos CSV.

Modo 01: CSV en el dispositivo moévil

> Ingresar a Proyecto
> Verificar ruta de almacenamiento de proyectos
> Pegar archivo CSV con la estructura de proyecto

Estructura del CSV con columnas:

1(name), 2(description), 3(data), 4(time), 5(latitude), 6(lontitude), 7(altitude),
8(easting), 9(northing), 10(fixtype), 11(PDOP), 12(SIV), 13(LatError), 14(LonError),
15(AltError), 16(GeoidAlt), 17(OrthoAlt) y 18(PoleHeight).

Los campos obligatorios son 1(name), 2(description), 8(easting), 9(northing) y 17(OrthoAlt).

A B | c D E | F G H 1
1 [name !descnption date time latitude longitude  altitude easting northing
2 | 1 14/05/2025 17:24.4 -12.1041008 -77.0024633 172404 282056.925 8661136.21
3 2 14/05/2025 17:50.2 -12.1041023 -77.0024641  172.072 282056.844 8661136.05
4 3 14/05/2025 18:04.4 -12.1041033 -77.0024642  171.842 282056.837 8661135.95
5 |BASELORA 14/05/2025 36:47.0 -12.1040871 -77.0025053  170.906 282052346 8661137.7
A 6 4 14/05/2025 26:55.0 -12.1041062 -77.0024927 171661 282053.735 8661135.6
FRODUCTORADE 7 s 14/05/2025 27:53.0 -12.1041059 -77.0024929 171.656 282053.713 8661135.63
8 10 AUX 14/05/2025 28:19.0 -12.1041061 -77.0024929  171.664 282053.708 8661135.61
9 11 AUX 14/05/2025 28:36.6 -12.1041062 -77.0024929  171.651 282053.706 8661135.59
10 12 AUX (REP)  14/05/2025 28:54.6 -12.1041062 -77.0024931 171656 282053.689 8661135.6
Jr AR LifAbeitoBarejas) 1| 50 NTRIP AUX  14/05/2025 40:35.4 -12.104091 -77.0024738  169.015 282055.775  8661137.3
12 51 NTRIP AUX (I 14/05/2025 41:00.0 -12.104091 -77.0024738  169.001 282055.779 8661137.29
TR s
Project File = K | L | M N | o P Q R
‘Soloct Locol Filo fixtype PDOP SIvV LatError LonError  AltError GeoidAlt  OrthoAlt  PoleHeight
Geographic METTATEC.cs'  ~ ontinue SINGLE 1 31 0.33 0.29 0.77 [ 172.404 1.8
121041079177,00248987* SINGLE 1.01 30 0.33 0.29 0.77 0 172072 18
o ol SINGLE 1.02 32 033 0.29 0.77 0 171842 1.8
New Project File
SINGLE 99.99 29 0.56 0.56 0.56 0 170.906 18
FIX 1.04 29 0.01 0.01 0.01 23.835  147.826 18
ks IES FIX 1.04 28 0.01 0.01 001 23835  147.821 18
assaoan LR FIX 0.97 2 0.01 0.01 0.01 23.835 147.83 1.8
r——, . FIX 1.04 29 0.01 0.01 0.01 23.835  147.816 18
3 FIX 1.04 29 0.01 0.01 0.01 23.835  147.822 1.8
e FIX 0.98 31 0.01 0.01 0.01 23.835 145.18 18
FIX 1 31 0.01 0.01 0.012 23.835  145.166 1.8
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Modo 02: CSV en la nube

> Ingresar a X5 CLOUD https://cloud.mettatec.com/
> Seleccionar FindX5 Stakeout

> Cargar archivo CSV

> Correlacionar columnas de datos del CSV

> Generar codigo de importacion en Generate

> Ingresar a Proyecto

> Indicar cédigo de importacién Cloud File

> Importar puntos Download

Select your CSV input file:

Selecclonar archivo METTATEC.csv

Select your columns:

F i n dX5 Column Name Select
Stakeout Tool

Description:

description
Generate your FIndX5 compatible stakeout file. Upload a CSV
file and select the columns corresponding to name, easting, Easting: easting
northing and altitude.
Northing: northing
Altitude (ellipsoidal): altitude

g & oo -
rind X5 om0 Sl Find X5

66.09

DIJAMANT
PRODUCTORA DE:

‘ WUriAlberto|Barajas| {UrfAlbertolBarajas)

fermeras a MeTTATEC ) Mural de Los Cablleros
bmicilio Harumi del Zodiaco -

Project File

Soloct Locol Filo
Geographic METTATEC.cs' ~ Continue
-1210410791°,-77.00248987°

Ellps Height (m) 170795
Geoid Height (m) 23.835 . "

Ortho Height (m) 146.960 New Project File ClRete
Baseline (m) 286
Cartographic File directory
WGS 84/ UTM zone 185

Easting (m) 282054.0411

Northing (m) 8661135.4103
- Cloud File Dovinload

mettatec.findx/

Projects/METTATEC.csv
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3.4. RTK NTRIP

Definicion:
Método de posicionamiento GNSS en tiempo real con precisidbn centimétrica, que

utiliza correcciones transmitidas via internet (protocolo NTRIP) desde una estacién
de referencia o red CORS.

Caracteristicas Principales:

* Precision centimétrica en tiempo real (sin posprocesamiento).
 Conexion a internet requerida (movil o WiFi).
e Elimina la necesidad de una base fisica local.

Aplicaciones Principales:

* Levantamiento preciso para fotogrametriq, LiDAR, batimetria entre otras.
* Levantamiento agil para agricultura de precisién, forestal y catastro.

* Puntos auxiliares para construccion y alineacién de infraestructuras.

* Monitoreo de movimientos en obras civiles.

COMUNICACION EFECTIVA

A A o

_—

/
NTRIP
INTERNET
ROVER

PUNTO CONOCIDO PUNTO POR CALCULAR

COMUNICACION DEFICIENTE

&

BASE ROVER
PUNTO CONOCIDO PUNTO POR CALCULAR
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3.4.1. RTK NTRIP BASE
A. CONFIGURACION - POSICION AUTOMATICA

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método RTK NTRIP (RTK NTRIP)

> Seleccionar Base (Base)

> Indicar en modo de entrada de coordenadas en automdatico (Automatic)
> Indicar los pardmetros NTRIP para la base

> Guardar configuracion (Save)

> Salir del Modo WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

€ WiFiCc €  WiFiCc

Bsave | Qe © Eswo. S

@F166 29 2BASE ©81%  ©OF66  29% 28BASE

G Logging @ system £ Settings. 3 Logging @ system

Base/Rover selector:

RTKNTRIP Base v

[Base/Rover selector: Base Coordinates Entry Method:
Base Automatic

i8ase Coordinates Entry Method: (Observation Time (s): 20

Automatic
NTRIP parameters:

[Observation Time (s) 30 WiFi Name: MARKERSPACE_5G

INTRIP parameters: WIFi Password:

Wi Name: MARKERSPACE 5G

NTRIP Address: castermettatec.com
NTRIP Port 2101
NTRIP Address: castermettatec.com Mount Point (MP): randy_1

NTRIP Port: 2101 MP Password:

> Ingresar a GNSS Status

> Verificar Posicién y DOP

> Revisar en Surveying la posicion

> Medir y Grabar la posicion de la base

> Ingresar a Actions

> Iniciar base para transferir datos de correccion (Start Base)

Working Mode
BASE RTKNTRIP

UTC-0 Date: 14/05/25.
35159,

T 08712°
-77.00250528°
XSR-TF166

&

Point Survey (instant)

Sottings NTRPClont  PhoneLogging /9
ﬂ SINGLE
Dovice Logging Geographic 282052.3463

1210408712°,-77.00260628* 8661137.6978
Elps Hoight (m) 170906 29,99
Goold Hoigh (m) 0000

Ortho Hoight (m) 170906 28
Geoid Height (m) 0.000

Cartographic point Namo
WGS84/UTM zono 185 |

262052.3463 BASELORA
86611376978

Adu(®

..... ————— | Point Description
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B. CONFIGURACION - POSICION MANUAL COORDENADAS DE PROYECCION
(Ver procedimiento completo pagina 38)

C. CONFIGURACION - POSICION MANUAL COORDENADAS GEODESICAS
(Ver procedimiento completo pagina 39)

3.4.2. RTK NTRIP ROVER
A. CONFIGURACION

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método RTK NTRIP (RTK NTRIP)
> Seleccionar Rover (Rover)

> Guardar configuracion (Save)

> Salir del Modo WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

o Bsowe [ e

=66% @758 29 2SINGLE

fsetings (3 Logging @system

Operation Mode:
RTKNTRIP

Base/Rover selector:
Rover

> Ingresar a GNSS Status

> Verificar de Posicion y Solucién

> Ingresar a NTRIP Client

> Ingresar Credenciales NTRIP

> Iniciar conexién NTRIP (Connect)

> Verificar recepcion de datos NTRIP con Packets

Working Mode
ROVERRTKNTRIP

ttatec.co
Moun

{ METOINTRIP
User ————————— P

randy : {AU‘HZQ
J

Send GGA to Caster

5
E

R8)

0235288 Bune a2 RIR2RNARALISRRRS
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B. LEVANTAMIENTO RTK

> Ingresar al Sensor Status (Opcional para X5RT)

> Calibrar el sensor IMU Apply Tilt Adjustment (Opcional para X5RT)
> Ingresar a Surveying

> Presionar en Zoom

> Presionar Medir

> Editar Nombre de punto Point Name

> Editar Descripciéon de punto Point Description

> Grabar punto Save

Working Mode
ROVERRTKNTRIP

XSR-T 76AA

Slen| @

GNSSStatus Sensor Status. Dovice nfo

0 o IMU Status -
B
=
Sotungs NTRPClent  PhonoLogaing Ti: 140 Bearing: 97.6° BointSivey/(instant)
Calibration
ﬂ Fix

2820567972
8661137.3030

Dovice Logging

©

= -
Tilt Adjustment: 2.9°

C. REPLANTEO RTK

> Ingresar a Lista de Puntos

> Seleccionar el punto a replantear

> Seleccionar el icono de Replanteo

> Surveying permite visualizar desplazamiento de replanteo

> Modo Replanteo Visual visualiza distancia y direccién de replanteo
> Presionar Medir punto replanteado

> Editar Nombre de punto Point Name

> Editar Descripcion de punto Point Description

> Presionar Grabar punto replanteado

€«  Points™

14/05/25

2 1aj08725
B 1008725
| e— aaseLoRA 1008125
4 1005125
) Stakeout Point
vermec @ M 3 e Point Survey (instant)
Distance: 0.186m Direction: 280.27°
n aux 1905725 i Solution Fix
X (m) 2820665.7785
14/05/25 Y (m) 8661137.2914
PDOP 1.0
NTRPAUX 14105725 siu 2
‘Stakeout Point 50 Geoid Height (m) 23.835
(0.004m)
Em
N -
nm
ooRTouapwon
‘(NTR\P AUX (REP)
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> Ingresar a Lista de Puntos
> Verificar posicién y solucidn
> Salir del modo replanteo.

€ PointsT™ €« Points™

14/05/25 282056.9252 8661136.2138 SINGLE

14/05/25 282056.8444 8661136.0473 SINGLE

14/05/25 282056.8372 8661135.9456 SINGLE

14/05/25 282052.3463 86611376978 SINGLE

Warning

14/05/25 2820537347 8661136.6001 FiX

14/05/25 2820537133 8661135.6280 FiX

14/05/25 2820537079 8661135.6097 FiX

AUX 18/06/25 282053.7060 86611355028 FiX

AUX (REP) 14/05/25 2820536891 8661135.5953 FiX

NTRIP AUX 14/05/25 2820557751 8661137.2965 FiX

NTRIP AUX (REP) 14/05/25 2820557785 8661137.2914 FiX

D. DESCARGA DE DATA CSV / KML

> Seleccionar Exportar

> Indicar csv format

> Indicar la ruta del almacenamiento en el dispositivo mévil del usuario
> Presionar Descargar

X Guardar

E. IMPORTAR DATA CSV

El aplicativo MettaGO permite 2 modos de Importar Datos archivos CSV.

Modo 01: CSV en el dispositivo movil
(Ver procedimiento completo pagina 42)

Modo 02: CSV en la nube
(Ver procedimiento completo pagina 43)
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3.5. LOCAL NTRIP

Definicion:

Método de posicionamiento GNSS que utiliza el receptor GNSS como base local para
transmitir correcciones RTK via protocolo NTRIP, logrando precisidn centimétrica en
tiempo real para drones.

Caracteristicas Principales:
e Precisién centimétrica 1-3 cm en tiempo real en vuelo (sin posprocesamiento).
» No depende de internet ni redes CORS (ideal para zonas remotas).

Aplicaciones Principales:
e Fotogrametria con drones y georreferenciaciéon directa de imégenes.
e Levantamientos LIDAR con precisidon en nubes de puntos.
e Agricultura de precisién en pulverizacién o siembra automatizada.
¢ Inspeccidon de infraestructuras como torres eléctricas, puentes entre otros.

COMUNICACION EFECTIVA COMUNICACION DEFICIENTE

BASE ROVER BASE ROVER
PUNTO CONOCIDO PUNTO POR CALCULAR PUNTO CONOCIDO PUNTO POR CALCULAR
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3.5.1. LOCAL NTRIP BASE
A. CONFIGURACION - POSICION AUTOMATICA

> Ingresar al Modo WiFi

> Seleccionar Método Local NTRIP (Local NTRIP)

> Indicar en modo de entrada de coordenadas en automdatico (Automatic)
> Seleccionar 30 segundos para posicionar la base

> Verificar y anotar las credenciales NTRIP para el drone

> Guardar configuracion (Save)

> Salir del Modo WiFi (Exit)

> Ingresar al Modo Bluetooth

- Saoct your dovico —————

XSR-T 76AA - c X
®6a% @7 2% 2SINGLE
Cickonyour doviceto connoct
DSetings  BlLogging Linked Devices

XoMobloPo  xepreres ff xsRT76A

Operation Mode: aan
—
Local NTRIP i =] =h

Base Coordinates Entry Method:

Automatic

:/flocalhost” dice:
New Devices

Observation Time (s): 5

> Ingresar a GNSS Status

> Verificar Posicién y DOP

> Revisar en Surveying la posiciéon

> Medir y Grabar la posicion de la base

> Ingresar a Actions

> Iniciar base para transferir datos de correccion (Start Base)

Working Mode
BASE Locol NTRIP.

UTC-0 Date: 14/05/25
UTC-0 Time: 15:36:59.00
s Latitude: -1210408712°
bk v Longitude: -77.00250628"
X5R-T 75AA Allude: 170,906 m

&

GNsS Staws.

LuAMANT
JRooucTora D

Fix Type: SINGLE
PDOP:99.99
HDOP: 99.99
VDOP: 99.99

| IdAlberolBarsjas Pr¥AlbertolBarajas)

Glonass: 6/9
aszz:0/0

Point Survey (instant)

Settings NTRP Cllent Phone Logging

Dovice Logging

SINGLE
282062.3463
8661137.6978
99.99

29

B. CONFIGURACION - POSICION MANUAL COORDENADAS DE PROYECCION
(Ver procedimiento completo pagina 38)

C. CONFIGURACION - POSICION MANUAL COORDENADAS GEODESICAS
(Ver procedimiento completo pagina 39)
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3.5.2. LOCAL NTRIP AERONAVE

A. CONFIGURACION AERONAVE D3I CON MODULO RTK

> Ingresar al Aplicativo de la aeronave DJI Pilot 2 u otros similares
> Acceder a vista de cdmara

> Salir de Comprobacién previa al vuelo

> Verificar cantidad de satélites rastreados.

-] O MANTE. REQU. @ DJICARE>

Altitud méx.: 500m o Sin red &
RO 0A0 Servicio enla nube ®
Ruta de vuelo B Abum ]
DJIMAVIC 3E =

M3E A
Instrumento 1 Control

Acceder a vista de cdmara

Comprobacién previa al vuelo Normal Modo N - En espera

3 ModoN i 6% 15.5V @il 7% Lz Control A
Q S O3 pesactivado 0 2046
103 b10205 de Ia aeronove estén complolamente desplegados. Ignore esto mensoje 1105 brazos de o
odos.
RTHAItitud (201500m) -100 10 300 +10 4100 Accién de pérdida de sefial o
ARG o) a0 s e o DG o @y
méxi Vuelo méxima
P . Mododepolancadecontrol  odo2 s
ke 3 Critico: 105 Bojo: 15% —
adverteftia de bateria
Sistema anticolisién [

Deteccién horizontal Freno:22m  Alers: 16.0m — .
Deteccién superior Fiono:Som Aot 100m  ————

> Conectar via WiFi en control remoto de la aeronave

> Seleccionar el receptor GNSS X5R / X5RT X5 NTRIP Local + MAC
> Regresar al aplicativo DJI Pilot 2

> Ingresar a configuraciones generales

106 8 « @) 77%

Notificaciones q B 1L Lt & Wi

i) uetooth rpantalle l @ XSNTRIP Local 758 |
4
Conectado
@5 MAKERSPACE e

@ MAKERSPACE_I+D

&

> B B

@@ DIRECT-TG-BRAVIA

COMPARTIR ~ EDITAR  ELIMINAR
) +  Agregar red

Modo N - En espera

Notificaciones: 1:06 p. m.

Notificaciones silonclosas %

M Sistema - ohora ~ {TRIP L Bluetooth  nterumpli e pantalla

Se guards la captura de pantalla

Presiona para ver la captura de pantalle <1 X -

1w de pani s movi. 1o de avion

COMPARTIR  EDITAR  ELIMINAR
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> Ingresar a configuracién RTK

> Habilitar Posicionamiento RTK y Modo Mantener precision de posicionamiento

> Seleccionar tipo de servicio RTK en RTK de red personalizada

> Seleccionar Nombre e ingresar credenciales del Local NTRIP

> Verificar conexién con solucidn Flotante o Fija y Desviacion estdndar en decimetros o
centimetros.

10l RTK débil. No se puede despeg

Ajuste de posicionamiento preciso Ajuste de posicionamiento preciso

Posicionamiento RTK Nombre \ Configuracién 1 v

Cuand
de queloa

médulo RTK no funcion
comblo al modo GNSS

Direccién NTRIP 192.168.4.1

Puerto 2101

Modo Mantener precisién de posicionamiento  #x:

Cuenta admin
con el médulo RT
con una precsion c
ce en un plozo de 1
Contrasefia

Punto de montaje  XSPOINT
Seleccionar tipo de servicio RTK RTK de red person

Ajuste de posicionamiento preciso X

Estado: NC T = Longitud: 77°00'8.7615° W 77'008.9707° W
Alwra elipsoidal 171.587m 172.904m
RTK de red 0
personalizado
GPS:
Latitud: 3 Beidou:
Longitud: 7 ) B : . GLONASS:

Galilgo:
Intensidad de

0.27895513m
1.2148669m

Desviockee 0,6965592m

esténdar:

> Conexién exitosa y precisa se verifica con Estado Conectado
> Posicionamiento FIX
> Desviacién estandar de 1-2 centimetros

Normol Normal

Ajuste de posicionamiento preciso Ajuste de posicionamiento preciso

Estado: Conectado Alura elipsoldal 172.935m 172.904m
Aeronave RTK de red

personalizado
Posicionamiento:  FIX GPS:
Beidou:

M 106'14.7341° °0614.7361"
Latitud: 12'0614.7341°S 120614.7361°S GLONASS:

Longitud: 77'00'8.9552" W 77'00'8.9707° W
Galileo:

Alturs ellpsoldol 172.931m 172.904m
Intensidad de

GPS: 4813601m
Beidou:

GLONASS:
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4. OPERACIONES GENERALES

4.1. ACTUALIZACION DE FIRMWARE

El firmware del receptor GNSS X5R [ X5RT es el programa interno que controla las
operaciones y el hardware del receptor. Puede actualizar el firmware del receptor
GNSS mediante el software X5Updater.exe.

Descarga de software X5Updater.exe. |,

A\ Si es la primera vez que conectas el receptor X5 a tu computadora, es necesario
instalar el controlador o driver respectivo.

Descarga de controlador CH34x_Install_Windows.exe. {,

Descarga de firmware X5R.bin. |,

& Recomendamos la instalacién de la Ultima versién de firmware disponible, asi
como usar el software y driver en su Gltima version disponibles en las descargas.

> Conecta el X5R [ X5RT a tu computadora

> Abre la aplicacién "X5Updater”

> Carga el archivo de firmware (*.bin) de la version a la que quieras actualizar

> Selecciona el puerto COM donde estd conectado el médulo X5 “USB-SERIAL CH340"
> Presiona el botén "Upload Firmware”™

> El receptor X5 iniciard el proceso de actualizacion de firmware.

(®) X5 Updater - 2.1 — (m] X
@me [fafec

Frmware Fle: SRTFIRMWAREFIRMAWARE X5R-X5RT/X5R _v9.2.bin ‘ Browse |

COM Port: USB-SERIAL CH340 (COM10) v n

| Resetxs |
Status [ Warnngs:

Connecting...
Devlce PID identification Is only supporled en COM and /dev/ serial ports.

Chlp Is ESPE2-DOWD-V3 (revision 3)

Features: Wi, BT, Dual Core, 2400z, VRef calibration In efuse, Coding Scheme None
Crystal is 40nHz

MAC: 10:97:bdred: 75:a8

Uploading stub. ..

Running stub...

Stub running...

Hard regettng via RTS pir...

Roset complete...

Video: Actualizacién de Firmware X5 o
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https://drive.google.com/drive/folders/1i9rwsPcSggkZzwAzFRV1DdlQziZBb3ch?usp=drive_link
https://drive.google.com/drive/folders/1fk98Uzx8GmnhWnExuvdPo_WOtMJYBw1D?usp=drive_link
https://drive.google.com/drive/folders/1_LWFCEZGDCcPz-49GnYF_6t8YB2FRNG-?usp=drive_link
https://www.youtube.com/watch?v=3JCNIqsXpXE
https://drive.google.com/drive/folders/1i9rwsPcSggkZzwAzFRV1DdlQziZBb3ch?usp=drive_link
https://drive.google.com/drive/folders/1fk98Uzx8GmnhWnExuvdPo_WOtMJYBw1D?usp=drive_link
https://drive.google.com/drive/folders/1_LWFCEZGDCcPz-49GnYF_6t8YB2FRNG-?usp=drive_link
https://drive.google.com/drive/folders/1_LWFCEZGDCcPz-49GnYF_6t8YB2FRNG-?usp=drive_link
https://www.youtube.com/watch?v=3JCNIqsXpXE
https://www.youtube.com/watch?v=3JCNIqsXpXE
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