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EEE ST HEEE HEIER
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0713lidar2000 20279 -0013 0806 1 20230.._0002 20230...
20230..0004 0006  -0025 0.066 5 20230..0003 20230...
20230..0002 0007  -0011 0013 3 20230.._0003 20230.._
@ 20230..0003 0019  -0018 0024 4 20230.._0001 20230...
20230..0001 0030 0046 0060 5 20230.._0001 20230...

6

7

8

20230... 0003 20230..._
20230... 0002 20230.
20230... 0003 T

9 20230..._000%

& I EE 10 20230... 0003 20230... |
..r2000_0004-..r2000_0002 1207 0.1074 11 20230.. 0003 20230...
..r2000_0004-..r2000_0003 2655 0.1045 12 20230.. 0003 20230...
..r2000_0004-..r2000_0001 83 0.1657 13 20230.. 0001 20230..
.r2000 0002-.r2000 0003 15327  0.0903 14 20230.. 0003 20230,

..r2000_0002-..r2000_0001 12430 01132
..r2000_0003-..r2000_0001 6199 01214

20230..._ 0003

e 37907 fREEE: 0.105m BUREL: 3

RS ST EREER FHEUEER
R Rol  Pitch  Yaw ID R P wr ol
0713lidar2000 -0.279 -0.013 0.806 1 20230.. 0001 20230.. 0002 0.1279
20230..._0004 0.007 -0.025 0.061 2 20230..._0001 20230.._0002 0.1273
20230..._0002 0.007 -0.011  0.014 3 20230.._0003 20230.._0001 0.1203
B 20230..._0003 0.021 -0.018 0.018 4 20230... 0002 20230.. 0001 0.1130
20230..._0001 -0.032 -0.049 0.076 5 20230.._0002 20230.._0001 01123
6 20230.. 0003 20230.. 0002 0.1118
7 20230.._0002 20230.._0001 0.1115
EEe 8 20230.._0002 20230..0001 0.1113
9 20230.._ 0004 20230.. 0001 O0.9112
FOE S B WEE 10 20230.._0002 20230.. 0001 0.1108
.r2000_0004-..r2000_0002 1207 0.0579 11 20230... 0001 20230.. 0002 0.1105
r2000_0004-..r2000 0003 2655 0.0567 12 20230.. 0001 20230.. 0002 0.1104
.r2000_0004-..r2000_0001 89 0.0653 13 20230."_0001 20230"__0003 0.1103
..r2000_0002-..r2000 0003 15327 0.0540 14 20230___0001 20230___0002 01101
.r2000_0002-..r2000_0001 12430 0.0567 15 20230.:0002 20230"_70001 0.1098
.r2000_0003-..r2000_0001 6199 0.0561 16 20230.. 0003 20230.. 0001 0.1097
17 20230, 0003 20230.. 0002 01097
s 27468 fEE: 0.055m EORE: 2
#A |

S SITEHREE FHIDWUES.
BNEd Roll Pitch Yaw > BEE ERE Bz i
0713lidar2000 -0.279 -0.013 0.806 1 20230.. 0001 20230..0002 01279
20230..._0004 0.007 -0.025 0.061 2 20230..._0001 20230.. 0002 01273
20230..._0002 0.007 -0.011 0.014 3 20230..._0003 20230.._0001 01203
B 20230..._0003 0.021 -0.018 0018 4 20230..._0002 20230.._0001 0.1130
20230..._0001 -0.032 -0.049 0076 5 20230.._0002 20230..0001 0.1123
6 20230.. 0003 20230.. 0002 01118
7 20230..._0002 20230.. 0001 0.1115
gsEs 8 20230.._0002 20230.._0001 01113
9 20230..._0004 20230.._0001 01112
ERES BE:  WEE 10 20230..._0002 20230..0001 0.1108
.r2000_0004-..r2000_0002 1207 0.0579 11 20230... 0001 20230.. 0002 0.1105
..r2000_0004-..r2000 0003 25655 0.0567 12 20230.. 0001 20230.. 0002 01104
..r2000_0004-..r2000_ 0001 89 0.0653 13 20230_‘_70001 20230_._70003 01103
.r2000_0002-..r2000_0003 15327 0.0540 14 20230.__0001 2{)230_"_0002 01101
.r2000_0002-..r2000_0001 12430 0.0567 15 20230._—0002 20230"__0001 0.1098
.r2000_0003-..r2000_0001 6199 0.0561 16 20230.. 0003 20230.. 0001 01097
17 20230... 0003 20230.. 0002 0.1097 L
|78 27468 fRfeE: 0.055m AR 2
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[ uTM.prf PICS Rules File 56 KB
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