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PRODUKTNAME

PRODUCT NAME

NAZWA PRODUKTU

NOM DU PRODUIT
MODELL

PRODUCT MODEL

MODEL PRODUKTU
MODELE

HERSTELLER
MANUFACTURER
PRODUCENT

FABRICANT

ANSCHRIFT DES HERSTELLERS
MANUFACTURER ADDRESS
ADRES PRODUCENTA
ADRESSE DU FABRICANT

TACHYMETER
TOTAL STATION
TACHIMETR

TACHEOMETRE

SBS-THE-600

EXPONDO POLSKA SP. Z O.0. SP. K.

UL. NOWY KISIELIN-INNOWACYJNA 7, 66-002 ZIELONA GORA | POLAND, EU

TECHNISCHE DATEN

Parameter
Produktbeschreibung
Modell
Abmessungen [mm]
Gewicht [kg]

Arbeitstemperatur [0C]

BEDIENUNGSANLEITUNG

Werte
TACHYMETER
SBS-THE-600
190 x 195 x 355
55
-20 - 50

Dateniibertragung USB, bluetooth
Tastatur Alpgasn% r;ntiisch,
Rohrchenlibelle [mm] 30"/2 mm
Kreisformige Libelle [mm] 8"/2 mm
Batterie
Akkutyp Li-ion
Spannung [V] 7,4 /3100 mAh
Arbeitszeit [h] 8
Entfernungsmessung

EDM (Electronic Distance Measurement)

Maximale Reichweite ohne
Reflektor [m]

Maximale Reichweite mit einem
einzelnen Prisma [m]

Genauigkeit

1000

5000

(Objekt im Schatten/ bei bewolkten Himmel)

Genauer Modus ohne Reflektor

Tracking-Modus ohne Reflektor

Genauer Modus mit Reflektor

Tracking-Modus mit Reflektor

IR-Blattmodus mit Reflektor

+/- (3 + 2ppmxD)
mm

+/- (10 + 2ppmXD)
mm

+/- (2 + 2ppmXD)
mm

+/- (5 + 2ppmXD)
mm

+/- (2 + 2ppmXD)

mm
Entfernungsmessung
Maximum [m] 99999999,9999
Minimum [mm] 0,1
Zeitmessung

Ohne Reflektor (normal) [s] 0,3-3
Ohne Reflektor (maximal) [s] <10
Genauer Modus mit Reflektor [s] 03
Tracking-Modus mit Reflektor [s] 0,1
IR-Blattmodus mit Reflektor [s] 03

Korrektur
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Manuelle Eingabe,
automatische
Korrektur

Atmospharische Korrektur
(Brechung)

Manuelle Eingabe,
automatische
Korrektur

Korrektur der Erdkrimmung

Manuelle Eingabe,
automatische
Korrektur

Meter, US-FuB,
internationale FuB,

Prismenkorrektur

Entfernungseinheiten

FuB-Zoll
Teleskop
Bild Einfach
Tubuslange [mm] 154
Effektive Blende [mm] 45 mm (EDM: 50 mm)
VergréBerung (Zoom) 30x
Sichtfeld 1°30°
Minimale Fokusentfernung [m] 1,2
Auflésungsvermagen 3"
Gitterbeleuchtung Einstellbar
Kompensator
— DE
System iy -
9
Arbeitsbereich 4'
Genauigkeit 1"
VergréBerung 3x
Fokussierungsbereich 0,5m ~co
Sichtfeld 5
Winkelmessung

Messmethode absolute Kodierung
Encoderscheibendurchmesser 79
[mm]
Minimaler Messwert 0'1;/;;&!'10"
Genauigkeit 2" /5"

1. ALLGEMEINE BESCHREIBUNG

Diese Anleitung ist als Hilfe fur eine sichere und
zuverlassige Nutzung gedacht. Das Produkt wurde strikt
nach den technischen Vorgaben und unter Verwendung
modernster Technologien und Komponenten sowie unter
Wahrung der héchsten Qualitatsstandards entworfen und
angefertigt.

VOR INBETRIEBNAHME MUSS DIE ANLEITUNG
GENAU DURCHGELESEN
UND VERSTANDEN WERDEN.
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Fur einen langen und zuverldssigen Betrieb des Geréts
muss auf die richtige Handhabung und Wartung
entsprechend den in dieser Anleitung angefiihrten
Vorgaben geachtet werden. Die in dieser Anleitung
angegebenen technischen Daten und die Spezifikation sind
aktuell. Der Hersteller behalt sich das Recht vor, im Rahmen
der Verbesserung der Qualitdt Anderungen vorzunehmen.
Unter Berticksichtigung des technischen Fortschritts und
der Gerduschreduzierung wurde das Gerét so entworfen
und produziert, dass das infolge der Gerduschemission
entstehende Risiko auf dem niedrigsten Niveau gehalten
wird.

ERLAUTERUNG DER SYMBOLE

C E Das Produkt erfillt die geltenden
Sicherheitsnormen.

Gebrauchsanweisung beachten.
E Recyclingprodukt

A ACHTUNG!, WARNUNG! oder HINWEIS!, um
auf bestimmte Umsténde aufmerksam zu
machen (allgemeines Warnzeichen).

A ACHTUNG! Warnung vor elektrischer
Spannung! (Diese Warnung sollte beachtet
werden, wenn die Batterie mit Netzstrom
betrieben wird).

HINWEIS! In der vorliegenden Anleitung sind
Beispielbilder vorhanden, die von dem tatséchlichen
Aussehen des Produkts abweichen kénnen.
Die originale Anweisung ist die deutschsprachige Fassung.
Sonstige Sprachfassungen sind Ubersetzungen aus der
deutschen Sprache.

2. NUTZUNGSSICHERHEIT
ACHTUNG! Lesen Sie alle Sicherheitshinweise und
alle Anweisungen durch. Die Nichtbeachtung der
Warnungen und Anweisungen kann zu elektrischen
Schlagen, Feuer und/oder schweren Verletzungen
bis hin zum Tod fiihren.
Die Begriffe ,Gerat” oder ,Produkt” in den Warnungen
und Beschreibung des Handbuchs beziehen sich auf
TACHYMETER.

2.1. ELEKTRISCHE SICHERHEIT

a) Der Geratestecker muss mit der Steckdose
kompatibel sein. Andern Sie den Stecker in keiner
Weise. Originalstecker und passende Steckdosen
vermindern das Risiko eines elektrischen Schlags.

b) Bertihren Sie das Gerat nicht mit nassen oder
feuchten Handen.

c) Verwenden Sie das Kabel nicht in unsachgemaBer
Weise. Verwenden Sie es niemals zum Tragen
des Gerats oder zum Herausziehen des Steckers.
Halten Sie das Kabel von Hitze, Ol, scharfen
Kanten oder beweglichen Teilen fern. Beschadigte
oder geschweiBte Kabel erhohen das Risiko eines
elektrischen Schlags.

d)  Tauchen Sie Kabel, Stecker bzw. das Gerat nicht
in Wasser oder andere Flussigkeiten, um einen
Stromschlag zu vermeiden. Verwenden Sie das Gerat
nicht auf nassen Oberflachen.

e) Lassen Sie das Gerat nicht nass werden. Gefahr eines
elektrischen Schlags!
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2.2. SICHERHEIT AM ARBEITSPLATZ

a) Benutzen Sie das Gerat nichtin explosionsgeféhrdeten
Bereichen, zum Beispiel in Gegenwart von
brennbaren Flussigkeiten, Gasen oder Staub.

b) Im Falle eines Schadens oder einer Stérung sollte
das Gerat sofort ausgeschaltet und dies einer
autorisierten Person gemeldet werden.

Q) Reparaturen dirfen nur vom Service des Herstellers
durchgefihrt werden. Fiihren Sie keine Reparaturen
auf eigene Faust durch!

d) Zum Loschen des Gerates bei Brand oder Feuer, nur
Pulverfeuerldscher oder Kohlendioxidléscher (CO,)
verwenden (Diese Warnung sollte beachtet werden,
wenn die Batterie mit Netzstrom betrieben wird).

) Halten Sie Kinder und Unbefugte fern;

Uberpriifen Sie regelmaBig den Zustand der
Sicherheitsinformationsaufkleber. Falls die Aufkleber
unleserlich sind, sollten diese erneuert werden.

9) Bewahren Sie die Gebrauchsanleitung fir den
weiteren Gebrauch auf. Sollte das Gerédt an Dritte
weitergegeben werden, muss die Gebrauchsanleitung
mit ausgehandigt werden.

h)  Verpackungselemente und kleine Montageteile
auBerhalb der Reichweite von Kindern aufbewahren.

i) Halten Sie das Gerat von Kindern und Tieren fern.

] Im Laufe der Nutzung dieses Werkzeugs
einschlieplich anderer Werkzeuge soll man sich nach
Ubrigen Betriebsanweisungen richten.

HINWEIS! Kinder und Unbeteiligte missen bei der
Arbeit mit diesem Geréat gesichert werden.

2.3. PERSONLICHE SICHERHEIT

a) Es ist nicht gestattet, das Gerat im Zustand der
Ermidung, Krankheit, unter Einfluss von Alkohol,
Drogen oder Medikamenten zu betreiben, wenn das
die Fahigkeit das Gerat zu bedienen, einschrankt.

b) Das Gerat darf nicht von Kindern oder Personen
mit eingeschrankten physischen, sensorischen und
geistigen Féhigkeiten oder ohne entsprechende
Erfahrung und entsprechendes Wissen bedient
werden. Dies ist nur unter Aufsicht einer fir die
Sicherheit zustdndigen Person und nach einer
Einweisung in die Bedienung der Maschine gestattet.

) Das Gerat darf nur von korperlich geeigneten
Personen bedient werden, die zu ihrem Benutzen
fahig und entsprechend geschult sind und die
diese Bedienungsanleitung gelesen und verstanden
haben und im Rahmen der Sicherheit und des
Gesundheitsschutzes am  Arbeitsplatz  geschult
wurden.

d) Das Gerét ist kein Spielzeug. Kinder sollten in der
Néhe des Geréats unter Aufsicht stehen, um Unfélle zu
vermeiden.

>0

2.4. SICHERE ANWENDUNG DES GERATS

a) Nicht verwendete Werkzeuge sind auBerhalb
der Reichweite von Kindern sowie von Personen
aufzubewahren, welche weder das Gerat noch die
Anleitung kennen. In den Handen unerfahrener
Personen kénnen diese Gerate eine Gefahr darstellen.

b) Halten Sie das Geréat stets in einem einwandfreien
Zustand. Prifen Sie vor jeder Inbetriebnahme, ob
am Gerdt und seinen beweglichen Teilen Schaden
vorliegen (defekte Komponenten oder andere
Faktoren, die den sicheren Betrieb der Maschine
beeintrachtigen koénnten). Im Falle eines Schadens
muss das Gerat vor Gebrauch in Reparatur gegeben
werden.

Q) Halten Sie das Gerat auBerhalb der Reichweite von
Kindern.

d) Reparatur und Wartung von Geraten durfen
nur von qualifiziertem Fachpersonal und mit
Originalersatzteilen ~ durchgefiihrt werden. Nur
so wird die Sicherheit wahrend der Nutzung
gewahrleistet.

e) Um die Funktionsfdhigkeit des Gerdtes zu
gewahrleisten, dirfen die werksmaBig montierten
Abdeckungen oder Schrauben nicht entfernt werden.

f) Beachten Sie bei Transport zwischen Lager und
Bestimmungsort und Handhabung des Geréates die
Grundsatze fur Gesundheits- und Arbeitsschutz des
Landes, in dem das Gerat verwendet wird. .

a) Das Gerat muss regelmaBig gereinigt werden, damit
sich nicht dauerhaft Schmutz festsetzt.

h) Das Gerat ist kein Spielzeug. Reinigung und Wartung
dirfen nicht von Kindern ohne Aufsicht durch eine
erwachsene Person durchgefiihrt werden.

i) Es ist untersagt, in den Aufbau des Gerdts
einzugreifen, um seine Parameter oder Konstruktion

zu andern.
] Gerate von Feuer — und Warmequellen fernhalten.
k) Uberlasten Sie das Gerat nicht.
)} Tauchen und Halten Sie das Gerat wahrend des

Reinigens oder des Betriebes nie in Wasser oder
andere Fliussigkeiten.

m)  Das Teleskop darf nicht direkt auf die Sonne gerichtet
werden.

n)  Wahrend eines Sturms dirfen keine Messungen
vorgenommen werden.

0) Um Schéden bei der Arbeit in der Sonne oder im
Regen zu vermeiden, empfiehlt sich die Verwendung
eines Schirms.

p) Das Gerat ist vor dem Entfernen der Batterie
auszuschalten.

q) Der Laserstrahl darf nicht direkt auf die Augen
gerichtet werden, da dies das Sehvermdgen
schadigen kann.

A ACHTUNG! Obwohldas Geratin HinblickaufSicherheit

entworfen wurde und (ber Schutzmechanismen
sowie zusatzlicher Sicherheitselemente verflgt,
besteht bei der Bedienung eine geringe Unfall-
oder Verletzungsgefahr. Es wird empfohlen, bei der
Nutzung Vorsicht und Vernunft walten zu lassen.

3. NUTZUNGSBEDINGUNGEN

Mit dem Gerdt werden prazise Messarbeiten in Geoddasie
und in der Bauwesenindustrie durchgefiihrt - Entfernungen
sowie horizontale und vertikale Winkel.

Fiir alle Schaden bei nicht sachgemaBer Verwendung
haftet allein der Betreiber.
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3.1. GERATEBESCHREIBUNG
3.1.1. AUFBAU DES GERATES

LWEONOUAWN =

Griff
Batterie

Batteriesperre

Linse

Optischer Fokusring
Teleskopenokular

Okularring zur Scharfeneinstellung
Okularhalter

Kollimator

Markierung der Drehachse des Teleskops
Klemmschraube fir vertikales Rad
Faule vertikale Radschraube
Rohrchenlibelle

Schraube fiir Rohrchenlibelle
Klemmschraube des Nivellierrads
Faule Schraube des Horizontalrads
Netzschalter

Display

USB-Buchse

Kreisformige Libelle

Klemmbhebel

Stellschraube (Nivellierschraube)
Basis

DE
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3.1.2. AUFBAU DER TASTATUR
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1. Vertikaler Winkel 8
2. Linker horizontaler Winkel
3. Funktionsmenti
4. Funktionstaste
5. Entfernungsmessmodus/Abwartsbewegung
6. Winkelmessmodus/Aufwartsbewegung
7. Tastatur
8. Messmodus koordinieren/nach links bewegen
9. Menltaste/Rechtsbewegung
10. POWER-Taste
11.  Eingabetaste
12.  ESC-Taste
13.  Sternknopf

3.1.3. FUNKTIONSTASTEN

Taste Beschreibung

Funktion

,Sterntaste"

Aufrufen des
Sternmodus. Im
Handbuch wird
die Taste als "*"
markiert. .

Winkelmessung

Aufrufen des
Winkelmessmodus.

Entfernungs-
messung

Aufrufen des Entfer-
nungsmessmodus.

Koordinaten-
messung

Aufrufen des Koor-
dinatenmessmodus.

Menii

Rufen Sie den
Menitmodus auf.

ESC

Vorgang abbrechen
oder zur vorherigen
Seite/zum
vorherigen Element
zurlickkehren.

POWER Taste

Einschalten /
Ausschalten.

el 6666 @

3

Funktionstasten

Sie entsprechen den
auf dem Bildschirm
angezeigten
Informationen.

9
\
2
©

Nummerische
Tastatur

Zahlen/Zeichen
eingeben.
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taste

Bildlaufschalt-

Bewegen Sie den
Cursor nach links,
rechts, oben und
unten. In diesem
Handbuch werden
die Tasten mit
Palia? VAL
gekennzeichnet.

@D

Eingabetaste

Bestatigen Sie die
Datenauswahl oder
fahren Sie mit der

nachsten Element
fort.

nachsten Seite/ dem

3.1.4. BEDEUTUNG DER SYMBOLE

Symbol

Bedeutung

Operation

Doppelsensor

Qo (E2)(F2)

Einzelner Sensor

@ (E2)(ED

3.2. VORBEREITUNG ZUR VERWENDUNG

ARBEITSPLATZ DES GERATES

Verwenden Sie das Gerét nicht bei Umgebungstemperaturen
(iber 40°C sein und einer relativen Luftfeuchtigkeit tiber 85%.
Stellen Sie das Geréat so auf, dass eine gute Luftzirkulation
gewahrleistet ist. Es ist auf allen Seiten ein Abstand von
mindestens 10 cm einzuhalten. Halten Sie das Gerat von
heiBen Flachen fern. Das Gerat sollte immer auf einer
ebenen, stabilen, sauberen, feuerfesten und trockenen
Oberflache und auBerhalb der Reichweite von Kindern und
Personen mit eingeschrankten geistigen, sensorischen und
psychischen Fahigkeiten verwendet werden. Stellen Sie
sicher, dass der Netzstecker jederzeit zugéanglich und nicht
verdeckt ist. Achten Sie darauf, dass die Stromversorgung
des Gerates den Angaben auf dem Produktschild entspricht.

3.2.1. AUFBAU DES GERATES

1. REFLEKTOR

Platzieren Sie beim Messen der Entfernung das Prisma des
Reflektors in der Zielposition. Die Reflektorsysteme sind mit
einem Einzel-/ Dreifachprisma ausgestattet, das mit dem
Dreiful auf einem Stativ oder einer Prismenstange montiert
werden kann. Reflektorsysteme konnen vom Benutzer
konfiguriert werden.

Sensor
ausgeschaltet

Bluetooth aus

Systemeinstellungen

(_E_) Bluetooth
(-1— AUS

]

3

iy

Bluetooth EIN

@ (5>

Systemeinstellungen

(-5-) Bluetooth

@ EIN

Reflektorloser
Modus

@&

Reflektormodus

OIOIO)

Reflektierendes
Blatt

OOL®

= PO (FD | e e | |- | B

Batteriespannung

Echtzeit-Batteriespannung

2.DREIFUSS BZW. FUBGESTELL

Losen Sie die Dreifach-Befestigungsschraube mit einem
Schraubenzieher gegen den Uhrzeigersinn. Ausriistung kann
herausgezogen werden.

Verankerungsbacke
Kreisférmige Libelle
Befestigungsschraube
RS-232-Anschluss
Bolzen

Spalte
Verriegelungsknopf

3.2.2. STARTEN DES GERATS

Halten Sie die Ein-/Aus-Taste 1 Sekunde lang gedriickt,
um das Gerdt einzuschalten. Die Startseite ist der
Winkelmessmodus (a). Drlicken Sie ESC, um zu den
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Systeminformationen zu gelangen (b). Driicken Sie MENU
F4, um die Gerateinformationen zu Uberprifen (c). Halten Sie
die Ein-/Aus-Taste 4 Sekunden lang gedriickt, um das Gerat
auszuschalten.

INFORMATION
HB  :03/20186126
EDM :05/20161110

2018-03-20 11:18:82%
U : 267°3u°32.3"
HL: 181°28°10.1"

| Model :NTS360R
| Number :5111559
| Ver. :20180126

b

M || ccou:19/20160629
CCDH:19/20160629

TILT:01/28131015
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0 0 0 0 1] 0 0 0 0 ( 0
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3.2.3. ERSTE EINSTELLUNGEN
Stellen Sie das Instrument auf ein Stativ, richten Sie es

vorsichtig aus und zentrieren Sie es.

1. Nivellieren und Zentrieren des Instruments mit dem
Lot

A Stativ aufstellen

. Ziehen Sie die Stativbeine auf die entsprechende

Hohe heraus. Richten Sie den Stativkopf parallel zum
Boden aus und ziehen Sie die Schrauben fest.

. Stellen Sie die Mitte des Stativs und den belegten
Punkt ungeféhr auf dieselbe vertikale Linie.

. Driicken Sie das Stativ fest nach unten, um
sicherzustellen, dass es gut auf dem Boden steht.

B. Befestigung des Instruments auf einem Stativ

. Stellen Sie das Instrument vorsichtig auf den
Stativkopf. Bewegen Sie das Instrument mit loser
Herzschraube, bis die Lotlinie genau tber der Mitte
des Punktes liegt. Ziehen Sie die Herzschraube fest.

C. Grobe Nivellierung des Gerates mit der Kreisebene

. Bewegen Sie durch Drehen der Nivellierschrauben
A und B die Blase der Kreisebene auf eine Linie,
die senkrecht zu der Linie verlduft, die durch die
A- und B-Einstellschrauben und durch die Mitte der
Kreisebene verlauft.

. Bewegen Sie die Schraube durch Drehen der
Nivellierschraube C in die Mitte der kreisférmigen
Ebene

D. Genaue Nivellierung mit der Rohrnivellierung

. Losen Sie die Klemmschraube des horizontalen Rads
und drehen Sie das Instrument so, dass die Achse der
Rohrlibelle parallel zur Verbindungslinie zwischen
den Nivellierschrauben A und B verlauft. Drehen
Sie diese Schrauben, um die Blase in die Mitte des
Nivellierflaschchens zu bringen.

C

—_—
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. Drehen Sie das Instrument um 90 ° (100 gon)
um die vertikale Achse und bewegen Sie die
Blase des Elevationslibelle durch Einstellen der
Nivellierschraube C.

It
o o

. ACHTUNG! Wiederholen Sie die beiden obigen
Schritte (ab Schritt D) nach jeder Drehung des
Instruments um 90 ° (100 gon). Uberpriifen Sie, ob
die Blase der Rohrchenlibelle in allen 4 Positionen
angehoben ist.

n

Zentrieren mit einem optischen Lot

A Stellen Sie die Scharfe mit dem Okular des optischen
Lotes so ein, dass das Fadenkreuz (Fadenstrukturen)
deutlich sichtbar ist.

B. Wenn Sie das optische Lot beobachten, [6sen
Sie die zentrale Verbindungsschraube leicht und
bewegen Sie das Instrument gleichmaBig und
vorsichtig (drehen Sie das Instrument nicht), bis das
Gewindekreuz mit der Spitze tibereinstimmt.

C. Wiederholen Sie diesen Vorgang, bis das Instrument
genau am Messpunkt positioniert ist.

D. Ziehen Sie dann die Herzschraube fest und richten
Sie das Instrument genau aus (wie in Schritt 1D
beschrieben).

E. Drehen Sie das Instrument um und prifen Sie, ob

sich die Blase in der Rohrenlibelle in der oberen

Position befindet.

3.2.4. ,STERN" -TASTE

Driicken Sie ,*", um den Sternchenmodus aufzurufen.
Driicken Sie die Tasten = / < / A / ¥, um den Cursor
zu bewegen. Driicken Sie die Funktionstasten, um den
gewiinschten Vorgang auszufthren. Driicken Sie ESC, um
zum Hauptmeni zurlickzukehren.

RefLector[NOW-P J—=J | Tilt Semsor: [ OFF] TiLt Sensor: [ OFF13,
X

contrast: 01 A
croshair: 01 g
JILL TILT Point PARA X-ON XYON  OFF P1,

v -ooeres.e
L]

5
X-ON RYON_OFF_p2)
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1. Richtungstasten

. Reflektor: Die Standardeinstellung ist der Modus
Reflektorlos (NON-P). Driicken Sie », um zwischen
Modi mit und ohne Reflektor zu wechseln.

. Lot: Legt die Intensitat des Lasers fest. Driicken Sie
=, um den gewiinschten Wert auszuwéhlen. Der
Wert 0 bedeutet, dass der Laser ausgeschaltet ist.

. Anzeigekontrast: Der Standardwert ist 10. Driicken
Sie A, um den Kontrast des LCD-Bildschirms zu
andern.

. Fadenkreuz:  Die  Fadenkreuzbeleuchtung st
standardméBig auf 0 (AUS) eingestellt. Driicken Sie
V¥, um den gewiinschten Wert auszuwahlen.

2. Funktionstasten

. F1: LCD- und Tastatur-Hintergrundbeleuchtung ein /
aus. StandardmaBig ist die Hintergrundbeleuchtung
eingeschaltet.

. F2: Kompensator ein/aus. Die Standardeinstellung
ist ein Zweiachsensensor. Driicken Sie die Taste
F2, um zu Seite 1 (von 2) zu gelangen. Driicken Sie
dann X-ON, um eine Kompensation fiir eine einzelne
X-Achse zu erhalten. Driicken Sie die Taste F2 (XYON),
um eine Kompensation flr zwei Achsen zu erhalten.
Driicken Sie die Taste F3 (OFF), um den Kompensator
zu schlieBen. Driicken Sie die Taste F4, um zu Seite 2
(von 2) zu gelangen. Der Kompensationswert an der
aktuellen Position wird angezeigt.

. F3: Laserpunkt ein/aus. StandardméaBig ist der
Laserpointer ausgeschaltet.

. F4:  Audiomodus  (Parametereinstellungsmen).
Eingabe von Temperatur und atmosphédrischem
Druck. Der PPM-Wert wird automatisch basierend
auf der Atmosphéarenkorrektur berechnet.

Referenz: Temperatur 20 °C, Druck P = 1013 hPa.
0,294922P
1-0,003661,

P - atmosphaérischer Druck [hPa]
T - Temperatur [oC]

PPM = 278,44 —

Der Benutzer kann den PPM-Wert auf der Grundlage der
obigen Formel berechnen und dann manuell eingeben.
ACHTUNG! Temperaturbereich: -30°C ~ +60°C (Anstieg
um 0,1°C), Atmospharendruckbereich: 560 hPa ~ 1066 hPa
(Anstieg um 0,1 hPa). PPM-Bereich: -999,9 ~ 999,9 ppm.

3. Reflexion des Signals

Wenn die Abweichung zwischen der Sichtlinie und
der Sende-/Empfangsachse zu groB ist, stellen Sie
die Sendeachse in die Mitte des Prismas. Driicken Sie
zweimal ,*" und =, um auszuwéhlen Prismenmodus.
Driicken Sie dann F4 PARA und zielen Sie in der
Mitte des Objekts. Die Signalintensitat wird auf dem
Monitor angezeigt. StandardmaBig betragt der feste
Wert der Prismenkonstante -30 mm. Stellen Sie die
horizontale Tangenteneinheit oder den Teleskop-
Fokussierring ein. Dann wird die emittierende Achse
genau auf die Mitte des Ziels fokussieren, wenn das
reflektierende Signal seinen Maximalwert erreicht.

TEMP. = 20.0 ‘e ¥ TEMP. = 20.0
PRESS.:1013.0 hPa & =1
PRISH I mn %

PPH : 0.0 ppnf]

SIGNAL [ 18

BACK ENT

4. MESSWINKEL

Driicken Sie die POWER-Taste, um das Geréat
einzuschalten. Driicken Sie die Taste N6, um den
automatischen Winkelmessmodus aufzurufen. Wenn der
aktuelle Modus der Entfernungsmessmodus oder der
Koordinatenmessmodus ist, driicken Sie ANG, um den
Winkelmessmodus aufzurufen.

4.1. SEITE 1

F1 ALL: ALL steht fir Messung and Speichern. Wenn
Sie die aktuelle Datei dndern oder eine neue Datei als
aktuelle Datei erstellen mochten, klicken Sie zuerst auf
die Schaltfliche FILE auf Seite 3. Beim Erstellen einer
neuen Datei erstellt das Gerdt automatisch eine .SMD-
und eine .SCD-Datei mit demselben Namen. SMD steht
fur South Measurement Data (wird zur Aufzeichnung von
horizontalen, vertikalen und SD-Zieldaten verwendet). SCD
steht fur Sudkoordinatendaten (3D-Koordinatennotation
fir gemessene Punkte wird verwendet).
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Wie kann der horizontale Winkel fur das Ziel-B/C durch

wiederholte Beobachtung gemessen werden?

a) Zielen Sie im Modus Horizontal Left (HL) auf Objekt
B, driicken Sie F3 HSET und geben Sie einen Wert ein:
0°00,30,. Driicken Sie die Tasten F1 ALL und F4 YES,
um das Ergebnis zu speichern. Geben Sie den Namen
des Punkts fir Ziel B ein. Driicken Sie erneut F4 REC,
um die Daten in der aktuellen Datei zu speichern.

b) Drehen Sie das Gerat im Uhrzeigersinn, um auf
Objekt C zu zielen. Driicken Sie die Tasten F1 ALL und
F4 YES, um das Ergebnis und den Punktnamen zu
speichern. Driicken Sie erneut F4 REC, um die Daten
zu speichern.

Q) Drehen Sie das EDM im horizontalen Rechtsmodus
(HR) in vertikaler Richtung. Driicken Sie die Tasten
F1 ALL und F4 YES, um das Ergebnis und den
Punktnamen zu speichern. Driicken Sie erneut F4
REC, um die Daten zu speichern.

d) Drehen Sie das Gerat gegen den Uhrzeigersinn, um
auf Ziel B zu zielen. Driicken Sie die Tasten F1 ALL
und F4 YES, um das Ergebnis und den Punktnamen
zu speichern. Driicken Sie erneut F4 REC, um die
Daten zu speichern.

Driicken Sie die HSET-Taste F3 zum zweiten Mal und geben
Sie dann den Wert ein: 90 ° 00 ,30 ,. Messen und notieren
Sie die Daten wie in den o0.g. Schritten. Der Wert von <BAC
kann berechnet werden auf die folgende Weise:

Station | Target HL/HR Reading Half-round Whole-round Average
5 HL o w 28" | 314227
1" C 138714 50 138° 14" 197
Round B HR 180°00°31" | o e 167 .
C 318" 14’ 47" 138° 14"
- S_ HL lg ,lll: g_ 138" 14' 257 195
Round B 2707 00° 317 1387 147207
c HR e 1w ag | U S
F2 OSET:

Einstellen des aktuellen horizontalen Winkels. Um den
aktuellen horizontalen Winkel einzustellen, driicken Sie die
OSET-Taste F2 und dann zur Bestatigung F4 YES.

3 i #

u s zertantaz.se WoANGLE o sEr 7 4 || U : 8 1etwoe )
WLz 1767 M3 2B g G m: eenene g
a8 a

ALL  OSET HSET P1j (no] [vES] || ALL esET msET P

] [ 0 0 [ 1
& & )(E) ‘@ a0 @& b oo e ® ® @
(a (b} [C]

F3 HSET:

Stellen Sie die aktuelle Ansicht als Pegel und Eingabewert
ein. Der Benutzer kann Grad/Minuten/ Sekunden durch
Setzen eines Punktes ,." Trennen.

4.2.SEITE2

F1 HOLD:

,HOLD" wird verwendet, um das Lesen von der horizontalen
Disc anzuhalten, wéahrend das Gerét gedreht wird. Wie kann
der HL-Wert flir das Ziel bei 90 ° 00'35 ,” gehalten ,werden?
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a) Drehen Sie das Gerat um und stellen Sie den
horizontalen Winkel nahe 90 ° 00'35 ,ein. Stellen Sie
dann die Tangentialschraube ein, bis der gewiinschte
Wert erreicht ist.

b) Driicken Sie die HOLD-Taste, um die Seite aufzurufen.
Losen Sie dann die horizontale Tangentialschraube
und zielen Sie auf das Ziel. Zu diesem Zeitpunkt
andert sich der horizontale Winkel nicht.

) Driicken Sie zur Bestatigung YES.
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F2 REP .:

REP. Es ist eine Abkurzung fiir den englischen Namen ,repeat

measurement (Messung wiederholen)” und bedeutet

Wiederholung der Messung. Erfordert die Messung des

horizontalen rechten Winkels, der der Anmerkung im

Uhrzeigersinn auf dem horizontalen Zifferblatt entspricht.

a) Positionieren Sie das Gerat an Punkt A. Anleitung fir
die Dreifachmessmethode <BAC:

b) Zielen Sie auf Punkt B und driicken Sie REP. HR ist 0 °
00,00,

) Drehen Sie das Gerat im Uhrzeigersinn, zielen Sie auf
Punkt C und driicken Sie HOLD

d)  Drehen Sie das Gerat im Uhrzeigersinn, zielen Sie
ein zweites Mal auf Punkt B und driicken Sie zum
Loslassen F3 REL.

e) Drehen Sie das Gerdt im Uhrzeigersinn, zielen Sie
ein zweites Mal auf Punkt C und driicken Sie F4
HOLD. Das Instrument zeigt wéahrend dieser beiden
Wiederholungen den horizontalen <BAC-Wert an.
Der Durchschnitt liegt bei 19 © 28 ,24 .

f) Drehen Sie das Gerat im Uhrzeigersinn, zielen Sie ein
drittes Mal auf Ziel B und driicken Sie F3 REL.

g)  Drehen Sie das Gerat im Uhrzeigersinn, zielen Sie
zum dritten Mal auf Punkt C und driicken Sie F4
HOLD. Das Gerat zeigt bei dreimaliger Messung den
horizontalen Wert <BAC an. Der Durchschnittswert
betragt 19 © 28 ,26 ,,.

h) Driicken Sie F2 EXIT und F4 YES, um das Meni zu

verlassen.
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F3V% ..
Driicken Sie F3 V%, um den vertikalen Winkel von vertikalen
Grad auf Prozent umzuschalten.

Wie in der Abbildung gezeigt, ist HL = 75 °° 00'00 ,, wenn
der vertikale Messwert auf Zenit 0 eingestellt wurde.
al=90°-L=90°-75°0000, =15°0000,,
Neigungswinkel i = 100 x tan 15 ° 00'00 ,= 26,7949% =~
26,79%. In analoger Zusammenstellung zum Ergebnis.

4.3.SEITE 3

F1 CPMS: CPMS wird verwendet, um das Anzeigeformat fir
den vertikalen Winkel zu andern. Der Depressionswinkel
ist eine negative Zahl und der Elevationswinkel ist eine
positive Zahl.

] 3 3
v osooeaze Gl u: oeearawe J | w: seamtizaen §
we: 72omrraas g |l owe: z2twrtazas g || owe: vziaivaast g
£ £ ]
v L

cPis R/L FILE pal || ceus R/ FILE p3

CPHS RVII. FILE P3,
@ @ & @ @® (%)mu—}.) @ @ & ® ®
F2 R/L:
Mit R / L wird der horizontale Winkel zwischen der rechten
und der linken Horizontalen umgeschaltet. In der gleichen
Richtung ist HR + HL = 360 °, auch HL = 360 ° - HR.

# ¥ #
Uz 29°31'a7.2" f' Ui 207310h7.2" ﬁ Uz 29731 a7.2" j
WLz 72°micaz.st g || HR: 287°1827.00 g HL: 72°m1taz.5t

CPHS  R/L  FILE FIE CPMS  R/L FILE r:x? CPHS R/L  FILE paf
@ éaw@ ® ® @ ® @ @ @{ﬂ‘[m @
F3-FILE:

FILE wird verwendet, um den aktuellen Job zu dndern, eine

neue Datei zu erstellen, Dateien umzubenennen/ l16schen/

exportieren oder Daten in die aktuelle Datei zu importieren.

Driicken Sie F3 FILE, F2 LIST, um die Profilliste aufzurufen.

Driicken Sie F4, um zur nachsten Seite zu gelangen.

a) NEW: Driicken Sie F1 NEW, um eine neue Datei zu
erstellen und sie ,180105_1" zu nennen.

b) Eigenschaften, Umbenennen und Ldschen einer
Datei: Halten Sie den Mauszeiger Uber die
aktuelle Datei, Zeile ,180105_1". Drlicken Sie
F4, um zur nachsten Seite zu gelangen. Die F1-
Schaltflache wechselt zum ATTR-Fenster (Attribute/
Eigenschaften) und zeigt den Namen, die GroBe, die
Daten, die Erstellungszeit und das Erstellungsdatum
fir das Profil an. Um den Cursor zu bewegen,
verwenden Sie die Richtungstasten und driicken
Sie F2 RENAME/F3 DELETE, um die aktuelle Datei
umzubenennen oder zu I6schen. A
ACHTUNG: Im Winkel-/Distanz-/Koordinatenmodus
und im Menliimodus. Wenn der Dateiname nicht
gedndert wird, speichert das Gerdt die Daten im
aktuellen Profil.

Ma

HEASECOORD FILE 3 || eaie || nate 3
o a3z e £ a8azo *
Fice EEEEITEIES || I | || CIECCEr—
] [ [}

a8 £ 8
BACK LIST HUM _ENT HEW  IHP. EXP. P1) || ATTR REHAME DEL. P2}

@@@@a’o@h@@@@@m
(a) (L] ()

Hame:188105-1.5M0 | Hame:z1g0105-1.5C0 §
size: 0 Bt || Size: 0 B
Data:z o4 || pata:z 0y
Cre Tine:11:37:18 §| Cre Time:11:37:18 f
Cre Date:?@18-03-20¢ || Cre Date:Z018-03-20¢
EXIT Pl P2}

GD@JGD(IDCE{)@@CED
id) (e)

5. MESSEN VON ENTFERNUNGEN
Wennderaktuelle Modus Winkel- oder Koordinatenmessung
ist, driicken Sie DIST, um den Entfernungsmessmodus
aufzurufen.

1. SEITE 1

F1 ALL:

Speichern horizontaler und vertikaler Messwerte in aktuellen
Dateien. Wie im Winkelmodus mussen aktuelle Dateien
eingestellt werden, bevor Daten gemessen und gespeichert
werden. Das Instrument berechnet die Koordinaten aus
den aktuellen Koordinaten, der Instrumentenhéhe und der
Zielhdhe, speichert die Koordinaten und zeichnet sie in
einer SCD-Datei auf.

F2 MEAS:

Messen Sie das aktuelle Ziel, ohne den Datensatz zu
speichern.

M3-MODE:

Der Standardmessmodus ist der prazise (Einzel-) Modus.
Driicken Sie F3, um den Modus zu andern.
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2. SEITE 2

F1 OFSET:

A. RICHTUNGSZENTRUM

Dieser Messmodus wird verwendet, wenn es schwierig
ist, das Prisma genau auf dem gemessenen Punkt zu
positionieren, z.B. das Messen der Mitte eines Baumes.
Positionieren Sie das Prisma einfach an einem Punkt, der
den gleichen horizontalen Abstand zum Instrument hat
wie das Prisma zum Instrument. Definieren Sie dann die
Instrumentenhéhe/Zielhdhe, um die Versatzmessung zu
starten. Auf diese Weise konnen Sie die Koordinaten der
Mitte des Objekts abrufen.

10

HD (x) = HD ()

HD (x) - Abstand zwischen Instrument und P-Prisma
HD (£) - der Abstand zwischen dem Instrument

und dem Punkt AO

a) Stellen Sie das Gerdt auf den erfassten Punkt
ein (wenn es schwierig ist, das Ziel mit Punkt AO
festzulegen, setzen Sie das Ziel auf Punkt P, der nahe
an A0 liegt).

b) Zielen Sie auf das Prisma P (Abb. c), driicken Sie F1
MEAS, drehen Sie das Gerat und zielen Sie dann auf
(A0). (Abb. d)

Q) Driicken Sie CODE, um die Koordinaten des Punktes
(A0) zu Uberprifen. Driicken Sie DIST, um den
Abstand zum Punkt (A0) zu Uberprifen.

d) Driicken Sie dann F1 NEXT, um fortzufahren. Hinweis:
Bevor Sie den Versatz messen, missen Sie zuerst die
Instrumentenhohe/Zielhohe definieren.
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B. ENTFERNUNGSZENTRUM

Wenn der Radius des Baums oder Sees bekannt ist, geben
Sie zur Messung der Entfernung und der Mittelkoordinaten
die bekannte GroBe HD wie in der folgenden Grafik ein
und messen Sie (P1) im Entfernungsverschiebungsmodus.
Der Abstand und die Koordinaten (PO) werden auf dem
Bildschirm angezeigt. Wenn der gemessene Punkt (P1) vor
dem zu messenden Punkt (PO) liegt, hat der exzentrische
Wert ein positives Vorzeichen, wahrend er weiter als der
Punkt (P0) einen negativen Wert hat.

a) Geben Sie den Versatzwert ein und bestétigen Sie
mit ENT (Abb. d).

b) Zielen Sie auf das Prisma P und driicken Sie MEAS
(Abb. e).

Q) Driicken Sie CORD, um die Koordinaten des Punktes
(AO) zu Uberprifen. Driicken Sie DIST, um den
Abstand zu AO zu tberprifen.

d) Driicken Sie dann F1 NEXT, um fortzufahren.

DIST.OFFSET
INPUT L or R oHD

oFfFset DIST.OFFSET
1.AHE.OFFSET
2. DIST . OFFSET
3.PLAMNE OFFSET
1.COLUMN OFFSET

D

¥ i
] ]
H n 41 : -1.5180 m 4
INPUT FORWARD 0OHD (3 IHPUT FORVRD oHD [
B ° LIS a 1| L] [

BACK ENT BACK ENT

i] [ i [ i 0 ] 0 [
@D @D )C![) @ @& CEDhCED G G & @
(a) () )

BIST.OFFSET 3 |[ pIsT.oFFSET DIST.OFFSET N
HL: 70°32°30.8" % HL: 70°32°57.9" & HL: 1187117159 &
sp o3 4 50 = sp 2.5888n 4
HD B HD @ HD 2.19950
up : B wo: K up 1.3653m 8
HEAS >Measuring HEXT

@ @b & @ @ @b @ @ &> ap @ &
@ {e) 0

C. DAS EBENEN-EXZENTER

Liegt der Punkt (PO) am Rand einer Ebene, die mit dem
reflektorlosen Modus nicht direkt gemessen werden kann,
sind drei zufallige Prismenpunkte (P1/ P2/P3) zu messen,
die auf derselben Ebene liegen. Dann ziele auf den Punkt
(P0). Das Gerat berechnet die Koordinaten automatisch.
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PO - Zielpunkt
P1, P2, P3 - zufallige Punkte des Prismas

a) Zielen Sie auf P1 und driicken Sie F1 MEAS. Zielen Sie
auf P2/P3 und driicken Sie F1 MEAS (Abb. E).

b) Drehen Sie das Gerat und zielen Sie auf den Punkt
(PO). Der Abstand zwischen Station und Punkt (PO)
wird angezeigt (Abb. F).

Q) Driicken Sie CORD, um die Koordinaten des Punkts
(PO) zu uberprifen, und dricken Sie DIST, um den
Abstand zu Uberprufen (Abb. g).

d) Driicken Sie dann F1 NEXT, um fortzufahren.
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ACHTUNG: In diesem Fall wurde das Gerat zuvor in den
Reflektorlosen Modus” geschaltet. Driicken Sie F1 HT im
Ment Koordinatenmessung, um die Geratehdhe auf 0 zu
setzen.

D. SPALTEN-EXZENTER

Der Spaltenversatz wird Ublicherweise verwendet, um die
Mitte einer Spalte zu messen. Angenommen, der Punkt
(PO) ist, wie in der Abbildung gezeigt, der Mittelpunkt der
Spalte.

Der Punkt (P1) ist der Schnittpunkt der Geraden (P0O) und
des Bogens, wahrend (P2) und (P3) die linken und rechten
Endpunkte des zylindrischen Durchmessers sind. Das Gerat
berechnet automatisch die 3D-Koordinaten des Punktes P.

a) Zielen Sie auf den Punkt (P1) und dricken Sie F1
MEAS (Abb. c). Zielen Sie auf den Punkt (P2) und
driicken Sie F4 SET; Zielen Sie auf den Punkt (P3) und
driicken Sie F4 SET. (Abb. f).

b) Driicken Sie CORD, um die Koordinaten des Punkts
(PO) zu Uberprifen, und driicken Sie DIST, um den
Abstand zu Uberprifen (Abb. g).

) Dricken Sie dann F1 NEXT, um fortzufahren.
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F2S.0.:

Extrahieren Sie SD/VD/HD einfach mit dem N6-

Extraktionsmend.

a) Geben Sie den Absteckwert 2,0 m ein und driicken
Sie zur Bestatigung F4 ENT.

b) Drehen Sie das Werkzeug um, um sicherzustellen,
dass der HR-Wert mit dem HR-Absteckwert
Ubereinstimmt.

Q) Bitten Sie darum, das Prisma des Systems in das
Sichtfeld zu verschieben. Zielen Sie auf das Prisma
und driicken Sie F2 MEAS. Das Ergebnis wird wie in
Abbildung (e) dargestellt.

d) dHD = tatsachliche HD - Absteckung HD = -6,8265
m. Dies bedeutet, dass sich das Prisma des Systems
um 6,8265 m von der Ausriistung entfernen sollte.
Driicken Sie nach dem Verschieben zur Bestatigung
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F3-FILE:

Die Bedienungsanleitung fiir dieses Menu entspricht der fir
den Winkelmessmodus. Benutzer kénnen die aktuelle Datei
frei andern, neue Dateien erstellen, umbenennen, I6schen
oder exportieren. HINWEIS: Beim Offnen von Dateien (iber
txt gibt es einige Unterschiede zwischen 600.txt und .dat.

6. MESSUNG DER KOORDINATEN

Wenn der  aktuelle Modus Winkel- oder
Entfernungsmessmodus ist, driicken Sie CORD, um den
Koordinatenmessmodus aufzurufen. Der Benutzer kann
die Koordinaten des belegten Punktes im Standard-CASS-
Format eingeben: ,Punktname; Code; E, N, Z". Sie kénnen
bis zu 200 Punkte eingeben.

6.1. FUNKTIONSTASTEN

In diesem Koordinatenmenl kénnen Benutzer Punkte
messen oder setzen. Wahlen Sie ein neues Profil aus
oder erstellen Sie es, um Koordinaten zu speichern, einen
belegten Punkt und ein riicklaufiges Visier festzulegen, die
Instrumentenhéhe und die Zielhdhe einzugeben. Daher
werden in diesem Kapitel die Funktionstasten nicht nach
Seitenreihenfolge vorgestellt. Das folgende Gebaude dient
als Beispiel zur Beschreibung der Schritte im Absteckmenti.
Die in der Abbildung gezeigten Koordinaten des besetzten
Punktes K1 / K2 / K3 wurden in das Gerat importiert. Es
ist davon auszugehen, dass das Gerat an K3 sitzt und K2
der Riickblickpunkt ist. Das Design sollte die Position der
Absteckpunkte 1/2/3/4 im Feld definieren.

12

CODE x/m yim Hfm

FYD 2448486865 432767706 3.121
FYD 2448438569 432 780.647
FYD 2448446333 432 809.625
FYD 2448494630 432796684

Absteckprofil editieren und auf dem PC bearbeiten: Geben
Sie die gewlinschten Koordinaten fiir die Punkte 1/2/3/4 ein
und speichern Sie sie als ,4points.csv”.

lale] ¢ | b [|E|
| 1 FYD|432767. 706 2443486. 865 3.121
| 2 FYD 432780. 647 2448438.569 3.121
| 3FYD 432809. 625 2448446.333 3.121

4 | dFYD 432796.68d 2d44849d. 63 3.121

W+ mh\dpoints/

F3 FILE/P3:
Dateien auflisten oder eine neue Datei erstellen: Driicken
Sie F3 FILE, F2 LIST und F1 NEW, um einen neuen Task zu
erstellen (Abb. C). Definieren Sie das Ende des Profilnamens
fur die FYD (Abb. D). Driicken Sie zur Bestatigung F4 ENT.
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F3 OCC, PUNKT BESETZT/P2:

Dricken Sie F3 OCC, um die Seite mit den Einstellungen
fur den belegten Punkt aufzurufen (Abb. A). Dort werden die
Koordinaten des zuletzt belegten Punkts angezeigt. Driicken
Sie F2 LIST, um die Liste der Punkte aufzurufen (Abb. B). In
der Liste der Punkte wird zuerst der Punkt in der bekannten
Datei angezeigt, gefolgt vom néchsten Punkt in der aktuellen
Datei. Bewegen Sie den Cursor auf K3 und driicken Sie ENT.
Details zu diesem Punkt werden angezeigt, einschlieBlich
Codes und Koordinaten. Driicken Sie F4 ENT und geben Sie
die Instrumentenhohe ein. Driicken Sie erneut F4 ENT, um
die Seite Einstellungen fir die Riickwartsmessung aufzurufen
(Abb. E). Driicken Sie F4 YES, um den letzten Ruckblickpunkt
anzuzeigen (Abb. F). Dieser Punkt sollte mit dem zuvor
festgelegten Punkt Ubereinstimmen. Driicken Sie F4 ENT,
um auf die in Abbildung g gezeigte Seite zuzugreifen. Der
HR-Pegel sollte gleich dem Azimut von K3 bis K2 sein, der
aus dem K3-Belegungspunkt und dem K2-Rickseitenpunkt
berechnet werden kann. Drehen Sie das Gerat, zielen Sie auf
das K2-Prisma und drticken Sie F4 YES, um den horizontalen
Winkel gleich dem Azimut von Punkt K3 zu Punkt K2
einzustellen (Abb. h).
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Um die Riickpunktkoordinaten zu Uberprifen, driicken
Sie F3 YES, geben Sie die Prismenhohe am Riickpunkt ein
und driicken Sie F3 ENT (Abb. K). Das Gerat Uberpruft und
berechnet die Differenz zwischen dem bekannten Punkt
(K3) und den Punkten, die wéhrend der Messung gemessen
wurden, und Uberprift den hinteren Punkt. Driicken
Sie F3 NEZ, um den Bildschirm zu wechseln und die
3D-Koordinaten fiir die gemessenen Punkte anzuzeigen.
Driicken Sie F3 (A), um den Bildschirm zu wechseln und die
Koordinatendifferenz anzuzeigen.

F2 B.S, BACKSIGHT/P2:

Verwenden Sie eine umgekehrte Koordinate oder einen

umgekehrten Winkel, um den horizontalen Wert fir

die umgekehrte Richtung festzulegen. Wenn der Befehl

,OCC" ausgefthrt wird, stellt das Gerat gleichzeitig die

belegte Koordinate und den horizontalen Messwert des

retrograden Punkts ein. Wenn Zweifel an der umgekehrten

Richtung bestehen, fiihren Sie den Befehl ,BS" erneut aus.

Um einen Umkehrpunkt festzulegen, driicken Sie F2 B.S.

auf der zweiten Seite im Koordinatenmeni (Abb. a). Es gibt

zwei Methoden:

a) Dricken Sie 1 (Ruckansicht koordinieren), um
das Ruckblickment aufzurufen. Drlcken Sie F2
LIST, um einen vorhandenen Punkt aufzurufen.
Die Funktionsweise ist die gleiche wie bei
.Besetztpunkteinstellung”.

b) Driicken Sie 2 (Ruckansicht nach Winkel). Geben Sie
300.1.33 ein, um einen Rickzugswinkel von 300 °
1'33 ,(Abb. E) zu definieren, und driicken Sie F4 ENT,
um mit dem nachsten Schritt fortzufahren.

<) Drehen Sie das Gerat, um auf das K2-Ziel zu zielen.
Driicken Sie F4 YES, um den horizontalen Messwert
auf die Richtung vom belegten Punkt K3 — B.S. Punkt
K2. Kehren Sie dann zum Koordinatenmenti zuriick.
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F1 HT, Instrumentenhéhe und Zielhhe/P2:

Scrollen  Sie  zum Anzeigen oder Einstellen der
Instrumentenh&he oder Zielhéhe im Koordinatenmessmodus
zu Seite 2 des Funktionsmenis und driicken Sie F1. Wenn
keine Anderungen vorgenommen werden miissen, driicken
Sie ESC, um zur letzten Seite zu gelangen.

U 61°oat 17§ || HEIGHT INPUT i
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F2 S.0., Absteckung/P3:
Driicken Sie F2 S.0, um auf die Absteckfunktion zuzugreifen.
Auf Seite 1/2 (Abb. B) Punkt 1.0CC. PT INPUT und Punkt
2. BACKSIGHT entsprechen dem OCC-Meni. und B.S. im
Koordinatenmessmodus. Daher wird im néachsten Teil des
Handbuchs Punkt 3.Layout PT ausfiihrlich beschrieben -
wie der Absteckpunkt direkt eingestellt wird.
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a) Driicken Sie auf der Menseite 1/2 3.LAYOUT PT, um
die Absteckfunktion aufzurufen.

b) Driicken Sie F2LIST, um die Liste der Punkte
anzuzeigen. Der Cursor bleibt automatisch auf der
ersten Seite. Driicken Sie ENT, um die detaillierte
Koordinate zu Uberpriifen (Abb. D). Driicken Sie F4
ENT und geben Sie die Zielhohe ein. Driicken Sie zur
Bestatigung erneut F4. Das Gerét zeigt HR und HD
zwischen Station K3 und Punkt 1 an (Abb. F).

Q) Driicken Sie F3 GUIDE, um HD und den gewtinschten
Azimut anzuzeigen (Abb. g). Drehen Sie das Gerét,
bis der Wert nahe 0 ° 0000 ,liegt (Abb. H).

d) Bringen Sie das Prisma zum Absteckpunkt, zielen Sie
auf die Mitte und driicken Sie MEAS, um die Position
zu bestatigen (Abb. i).

e) Driicken Sie die NEXT-Taste, um die Schritte bis zum
Abschluss der Absteckung zu wiederholen.
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Stellen Sie den aktuellen Prismenpunkt wie in der folgenden
Abbildung gezeigt auf 1 ,ein. Um das Prisma genau auf
Position 1 einzustellen, sollte der Benutzer die Personen
auf der Seite des Prismas, die die Position 1 m nach dem
Prismenpunkt 1 ,bestimmen, bitten, den Azimutpunkt 1 ,zu
bestéatigen. Nach dem Messen mit dem Band von 1'. auf 1
Jstellen Sie das Prisma auf die Position 0,732m.

Zielen Sie auf die Prismenmitte und driicken Sie F1 MEAS,
wie in Abbildung k gezeigt. An diesem Punkt ist die
horizontale Position des Prismas die erforderliche Position
fur Punkt 1. Markieren Sie diese Position, um den Einsatz
von Punkt 1 zu beenden. Driicken Sie F4 NEXT, um die
Absteckung von Punkt 2 aufzurufen Koordinaten (Abb. i).
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F1ALL/P_

Um die Differenz zwischen den tatsachlichen Koordinaten
mit den entworfenen Koordinaten zwischen den Punkten
1 bis 4 zu vergleichen, kann der Benutzer den Befehl ,ALL"
ausfihren, um die Koordinaten fiir die aktuelle Aufgabe zu
messen und zu speichern.

Exportieren Sie dazu die aktuellen Dateien auf einen USB-
Stick und offnen Sie die CSV-Datei mit Microsoft-Excel.
Vergleichen Sie die Differenz zwischen der tatsachlichen
und der entworfenen Koordinate, um die Absteckergebnisse
zu Uberprifen. Zielen Sie in Schritt 1 auf die Prismenmitte.
Driicken Sie F1 ALL, um die Daten zu speichern (Abb. A),
und driicken Sie dann F4 YES, um den Namen zu &ndern.
Messen Sie die Koordinaten des 2/3/4 Punkts wie in den
Abbildungen c-h gezeigt.
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1. Uberpriifen Sie die Liste der Punkte in der aktuellen
Reihenfolge: Driicken Sie F2 S.O in P3. Driicken Sie F2
1.0CC. PT INPUT und LIST, um die Liste anzuzeigen
(Abb. C).
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2. Exportieren Sie den aktuellen Auftrag auf einen
USB-Stick. Daten- und CSV-Dateien kénnen in der
SOUTH CASS-Software verwendet werden. Die
DXF-Datei ist ein Grafikaustauschformat, das von
AutoCAD und CASS erkannt werden kann. dxf ist ein
Grafikaustauschformat, das von AutoCAD erkannt
und als DWG-Format gespeichert werden kann. Die
txt-Dateien sind Rohdaten im Format 300 und 600.
* Die Datei ,.dat” kann von Windows TXT und die
Datei ,.csv” von Microsoft EXIT Coord File Export STN
K329 Excel gedffnet werden

6.2. SEITENMESSUNG

Driicken Sie F2 S.O in P3. Wenn die Sicht zwischen dem
belegten Punkt und dem Absteckpunkt verdeckt ist, kann
der Benutzer den Befehl ,Side Shot” oder ,Resection”
ausfihren, um den belegten Punkt hinzuzuftgen.

Rufen Sie das Side Shot-Men( auf. Geben Sie P1 als Namen
des Punktes ein und zielen Sie auf die Mitte des Punktes.
Driicken Sie F4 MEAS, um die Koordinaten des P1-Punkts
zu messen. Driicken Sie dann zum Speichern F4 YES.
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Stellen Sie die Tachymeter auf P1 und stellen Sie die
Position ein. Driicken Sie 1.0CC. PT INPUT Driicken Sie
im Absteckmeni F2 LIST, um die Punkteliste aufzurufen.
Bewegen Sie den Cursor auf P1 und dricken Sie ENT, um
Details anzuzeigen. Driicken Sie F4 YES und befolgen Sie die
nachsten Schritte wie in den vorherigen Beschreibungen.

6.3. RESEKTION

Resektion auch als freie Station bekannt. Wenn Sie den
Tachymeter an einem unbekannten Punkt einrichten,
werden die Koordinaten des belegten Punkts berechnet,
indem die Entfernung fiir etwa 2-7 bekannte Punkte oder
der Winkel fiir 3-7 bekannte Punkte gemessen wird.

Winkelresektion

Driicken Sie auf der zweiten Seite der Absteckfunktion

1.RESECTION, um zur nachsten Seite zu gelangen. Die

Koordinate kann nach Messung von mindestens 3 Punkten

berechnet werden.

1. Messen Sie den ersten bekannten Punkt: Geben
Sie P1 als neuen Stationsnamen und Gerdtehohe
ein (Abb. B). Driicken Sie F4 ENT, um zur Messseite
zu gelangen. Geben Sie den bekannten Punkt Q1
ein und dricken Sie F4. Das System ruft die Q1-
Koordinate aus der Liste auf und drtickt F4 OK. Zielen
Sie auf das Prismenzentrum am Punkt Q1 (Abb. F).
Driicken Sie F3 ANG, um die Messung zu beenden.
Das System misst dann weiter fiir den zweiten Punkt.

2. Messen Sie einen zweiten bekannten Punkt: wie in
den Bildern g-j.
3. Messen Sie einen dritten bekannten Punkt, wie in den

k-m-Abbildungen gezeigt.

Driicken Sie nach dem Messen des Q1/Q2/Q3-Punkts F1
NEXT, um zu Punkt 4 zu gelangen, oder driicken Sie F4
CALC, um die Koordinate zu berechnen (Abb. O). Driicken
Sie F4 NEZ, um das Ergebnis anzuzeigen. Dann F4 YES, um
die Daten im aktuellen Task zu speichern.
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Distanzresektion

Bei der Distanzresektionsmethode sollten mindestens
2 bekannte Punkte in die Berechnung der Koordinate
einbezogen  werden.  Die  Schritte  &hneln  der
Winkelresektionsmethode. Das einzige, worauf Sie achten
mussen, ist das Driicken der Taste F4 DIST, nachdem Sie
auf den Punkt gerichtet haben. Die Methode ahnelt der
Winkelresektion.

7. EINSTELLUNG UND INFORMATIONEN
Der Aufbau des Menusystems ist wie folgt:

2.Data Confirm —1.0N/ 2.0FF
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7.1. EINSTELLUNG

Driicken Sie auf der 2. Menuseite 1. ADJUSTMENT. Es
enthalt vier Befehle: 1. VO-Steuerung, 2. Kollimation, 3.
Horizontale Achse und 4. VO/Feste Achse. Der letzte Befehl
VO/Feste Achse zeigt die Ergebnisse der vorherigen drei
Befehle an. Bitte flihren Sie den letzten Befehl aus, bevor Sie
die Befehle 1-3 ausfiihren, um die vorhandenen Ergebnisse
zu l6schen. Bitte 6ffnen Sie den Sensor und stellen Sie den
Tachymeter gut ein, bevor Sie die Befehle ausfiihren.
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Der horizontale Winkel sollte HR (horizontal rechts) sein
und der V-Winkel sollte auf Zenit 0 eingestellt sein.

7.1.1. VO/FESTE ACHSE

Driicken Sie im Menu ,Einstellung” die Taste 4. VO/
Axis const.. VADJ_T und HADJ_T beziehen sich auf einen
Sensorfehler, wenn ein elektrischer Sensor installiert
ist. Driicken Sie F3 OFF, um die horizontale Achse zu
verlassen und Fehler 2C einzustellen. Driicken Sie F4,
um die Einstellung der horizontalen Achse zu aktivieren.
Driicken Sie F1 OSET, um das vorherige Ergebnis auf Null
zurlickzusetzen.
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7.1.2. VO EINSTELLUNG (WINKEL i)

Berechnen Sie den Fehler des vertikalen Ziels, um den
vertikalen Messwert zu korrigieren, indem Sie ein klares Ziel
auf beiden Seiten messen. Zielen Sie auf das Ziel im HL-
Programm, driicken Sie F4 1.VO Adjustment (Abb. B) und F4
OK. Drehen Sie das Gerét so, dass es auf denselben Punkt im

0
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HR-Programm zielt (Abb. C), und drticken Sie F4 OK, um die
Einstellung abzuschlieBen. Der Fehlerwert des vertikalen Ziels
wird angezeigt (Abb. D). Driicken Sie zur Bestatigung F4 YE.
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Wenn der vertikale Winkel 0 ist, ist i = (L + R-360 °)/233
Wenn der vertikale Winkel horizontal 0 ist, isti = (L + R-180
°)/2 oder (L + R-540°) / 2

7.1.3. KOLIMATION (2C)

Berechnen Sie den 2C-Fehler, um den horizontalen
Messwert zu korrigieren, indem Sie ein klares Ziel von
beiden Seiten messen. Zielen Sie auf das Ziel in HL, driicken
Sie 2.Collimation (Abb. B) und F4 OK. Drehen Sie das Gerat
so, dass es auf denselben Punkt in HR zielt (Abb. C), und
driicken Sie F4 OK, um die Einstellung abzuschlieBen.

2C=L—(R+180°)
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7.1.4. HORIZONTALE ACHSE

Berechnen Sie den Fehler der horizontalen Achse, um den
horizontalen Messwert anzupassen, indem Sie das Ziel mit
einem vertikalen Winkel messen: + 10 ° ~ + 45 ° auf beiden
Seiten. Zielen Sie auf HL ein Ziel mit einem vertikalen
Winkel von + 10 ° ~ + 45 ° und driicken Sie dann 3, um die
Seite der horizontalen Achse zu betreten (Abb. B). Driicken
Sie ungefahr 10 Mal F4 OK.

Drehen Sie das Geréat, um auf den gleichen Punkt auf der HR
zu zielen (Abb. C), und driicken Sie dann ca. 10 Mal F4 OK,
um die Einstellung abzuschlieBen.
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*Bitte stellen Sie den i-, 2C-Winkel und die horizontale Achse
nach langerem Transport oder anderen Vibrationen ein.

7.2. INFORMATIONEN

7.2.1. Driicken Sie auf der 2. MenUseite die Taste 2.INST.
CONSTANT (Abb. B). Der Standardwert ist 0. Andern Sie
diesen Wert nicht ohne Genehmigung.
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7.2.2. INFORMATIONEN

Driicken Sie 3. Information auf der 2. Mendiseite (Abb. B).

1. MB: 03/20180126 - Motherboard 03,
Aktualisierungsdatum ist der 26. Januar 2018.

2. EDM: 05/20161110 - EDM 05, Aktualisierungsdatum
ist der 10. November 2016.
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3. CCDV:  19/20160629 -  Horizontalschild 19,
Aktualisierungsdatum ist der 29. Juni 2016.

4. CCDH:  19/20160629 - Vertikales Schild 19,
Aktualisierungsdatum ist der 29. Juni 2016.

5. TILT: 01/20131015 - Tilt 01, Aktualisierungsdatum ist
der 10. November 2016.

7.3. PARAMETER
Driicken Sie 5. Parameter auf der 1. Menuseite.

MENU 172} |[ PARAMETERS i
1.DATA COLLECT ¥ 1.UNIT SET *
2.LAYOUT 4 2.MODE SET 3
3.HEMORY MGR. i 3.0THER SET i
& .PROGRAMS =] h.Format Parameterf
5 .PARAMETERS Pl 5.BlueTooth

-@-@@@@@

7.3.1. EINHEITSEINSTELLUNGEN

7.3.1.1. FEET

FuB Driicken Sie im Einheiteneinstellungsmodus 1.FEET, um
FiBe zwischen internationalen und US-FiiBen auszuwahlen.
* 1 internationaler FuBmesswert = 0,999,845 6 US-FuB.

7.3.1.2. ECKE

Driicken Sie im Einheiteneinstellungsmodus 2.Angle, um
die Winkeleinheit aus DEG (Grad), GON (Gon) und MIL
(Meilen) auszuwéhlen. StandardmaBig ist die DEG-Einheit
ausgewdhlt. * 360 DEG = 400 GON = 6400 MIL.

7.3.1.3. ENTFERNUNG

Driicken Sie im Einheiteneinstellungsmodus 3. Distance,
um die Entfernungseinheit von Meter, FuB und Zoll
auszuwahlen. * 1 Meter = 3,280839895 Fuf, 1 FuB = 12 Zoll.

7.3.1.4. TEMPERATUR UND DRUCK

Driicken Sie im Einheiteneinstellungsmodus 4.Temp.
& Press Sie, um die Temperatur- und Druckeinheit
auszuwahlen.

Temperatur: Driicken Sie mit dem Cursor in der ersten Zeile
F1°C oder F2 °F und dann zur Bestatigung F4 OK .

* °C ist standardmaBig ausgewahlt Druck:

Driicken Sie mit dem Cursor in der zweiten Zeile F1 hPA, F2
mmHg, F3 inHg und dann zur Bestatigung F4 OK.

* Der hPa-Wert ist standardmé&Big ausgewahlt.
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7.3.2. ANDERE EINSTELLUNGEN

7.3.2.1. MINIMALER WINKELWERT

Driicken Sie auf der ersten Seite 5. Parameter und
3. Other Set, driicken Sie 1.Min.Angle Read, um den
Mindestwinkelwert festzulegen. Driicken Sie 1/2/3/4, um 1s
/5s/10s/0.1s auszuwahlen. Die Standardeinstellung ist 1s.

7.3.2.2. MINDESTABSTANDSANZEIGE

Driicken Sie auf der ersten Seite 5. Parameter und 3. Other
Set, dricken Sie 2.Min.Dist Read, um den minimalen
Leseabstand festzulegen. Driicken Sie 1/2, um 1 mm/0,1
mm auszuwadhlen. Die Standardeinstellung ist 1 mm.

Ma

7.3.2.3. LINKE ODER RECHTE RICHTUNG

Driicken Sie 1.Differ, um ungleiche Koordinaten zwischen
der HL/HR-Richtung  beizubehalten.  Driicken  Sie
2.Equation, um gleiche Koordinaten unabhangig von HL-
und HR-Richtung beizubehalten. Die Standardeinstellung
ist Equation. Wenn die Hardware auf ,Equation” eingestellt
wurde. Bei der Messung der HR verwendet das System HR +
180 ° als Azimutwinkel, um die Koordinaten zu berechnen.
Wenn die Hardware bei der HR-Messung auf ,Differ”
eingestellt wurde, verwendet das System die tatséchliche
Richtung als Azimutwinkel. Mit anderen Worten betragt
der Unterschied zwischen den beiden Modi 180 °, was dem
Azimutwinkel vom besetzten Punkt zum Ziel entspricht.

7.3.2.4. AUTOMATISCHES AUSSCHALTEN

Driicken Sie 1/2, um die automatische Abschaltfunktion
aus- / einzuschalten. Wenn ,ON" ausgewahlt ist, um die
Funktion zu starten, schaltet sich das Gerat nach 30 Minuten
ohne Bedienung automatisch aus. Die Standardeinstellung
ist OFF.

7.3.2.5. HORIZONTALER-WINKEL-SUMMER

Driicken Sie 1/2, um die Funktion fiir den horizontalen
Winkelsummer aus-/einzuschalten. Wenn der Winkel h im
Bereichvon 0°+4°30,90°+4°30,180°+4°30,
270 ° £ 4 ° 30 liegt, aktiviert das Gerat den Summer. Die
Standardeinstellung ist AUS.

7.3.2.6. MESSSUMMER

Driicken Sie 1/2, um den Messsummer aus-/einzuschalten.
Der Summer signalisiert das Vielfache des Winkels. Das
Gerét ertont jedes Mal, wenn die Messung abgeschlossen
ist. Die Standardeinstellung ist ON.

7.3.2.7. KORREKTUR W.

Dricken Sie 1.0FF, um den W-Versatz zu deaktivieren.
Dadurch wird der W-Versatz eingestellt. K = 0; Drlicken
Sie 2.0.14, um die Korrektur w einzustellen, k = 0.14;
Driicken Sie 3.0.2, um die Korrektur w einzustellen, k
= 0.2. Der Standardwert ist 0,14. * k ist der Koeffizient
der Erdkrimmung und der atmosphéarischen vertikalen
Brechung, auch als w-Korrektur bekannt.

7.3.2.8. DATUM UND UHRZEIT

Geben Sie das aktuelle Datum und die Uhrzeit mit den
Zifferntasten ein. Driicken Sie zur Bestatigung OK. Die
interne Uhr des Tachymeters wird von einer Batterie auf
der Hauptplatine unterstitzt. Das eingegebene Datum und
die eingegebene Uhrzeit verschwinden auch nach dem
Ausschalten des Geréts nicht. Nur wenn das Geréat langere
Zeit nicht benutzt wird, ist der Akku auf dem Motherboard
leer und Daten gehen verloren. Der LB-01-Akku ladt das
Motherboard automatisch auf, solange das Geréat innerhalb
von 3-4 Stunden eingeschaltet wird.
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7.3.2.9. KOMMUNIKATIONSPARAMETER

Stellen Sie auf der Seite ,Comm Parameters” das Protokoll,
die Baudrate und das Format ein. Driicken Sie A / ¥, um
den Cursor zu bewegen. Driicken Sie = /=, um eine Option
auszuwdhlen. 1. Protokoll: Unidirektional, Ack / Nak 2.
Baud: 1200/2400/4800/9600/19200/3 400/57600/115200
3. Formatieren

* Die Baudrate ist nur fir die RS-232C-Verbindung
verfligbar. Gilt nicht fir USB- und Bluetooth-Anschlisse.

7.3.2.10. GITTERFAKTOR
Der Standardwert des Netzfaktors ist pu = 1.
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7.3.3. PARAMETERFORMATIERUNG
Driicken Sie 4.Format Parameter, um zu den
Grundeinstellungen zuriickzukehren.

7.3.4. BLUETOOTH
Driicken Sie 1/2, um Bluetooth aus- / einzuschalten. Die
Standardeinstellung ist AUS.
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8. SAMMELN, AUFBEWAHREN UND UBERTRAGUNG VON
DATEN

8.1. SAMMELN VON DATEN

Mit der Option ,Data Collect” auf der ersten Seite des Mentis
werden 3D-Koordinaten in der aktuellen Koordinatendatei
gemessen und gespeichert und die Beobachtungsdaten in
der aktuellen Messdatei gespeichert.

DATA COLLECT 172§ DATA COLLECT 2/24

1.0CC.PT INPUT E 1.CONFIG X
2 BACKSIGHT i ;
3.F5/SS a a
4.RESECTION r} Pl

0 0 i 0 0 0 0 0
a5 @{u)@ & G GD“D]EE) [a=3]

8.2. NEUER TASK BZW. AUFGABE

Driicken Sie auf der ersten Seite des Menus auf 1.Data

Collect. Rufen Sie die Dateiauswahlseite auf. Das Gerat

zeigt den neuesten Dateinamen auf dem Bildschirm an.

Driicken Sie F2 LIST und F1 NEW, um eine neue Aufgabe

zu starten. Das System nennt den neuen Task ,Data_Num”.

Driicken Sie zur Bestatigung F4 ENT. Bewegen Sie den

Cursor auf einen neuen Task und driicken Sie ENT, um die

neue Datei als aktuellen Job festzulegen.

1) Im Dateiauswahlmeni (Abb. B) kénnen Sie auch mit
der Zifferntaste einen neuen Namen eingeben und
zur Bestatigung ENT driicken. Das System erstellt
automatisch einen neuen Job.

2) Dricken Sie 3.FS/SS, um Winkel, Abstand und
Koordinaten in der aktuellen Datei zu messen.

3) Der 1. OCC. Mit PT INPUT oder 2.BACKSIGHT kénnen
Sie einen bekannten Punkt aus vorhandenen Dateien
als Besetztpunkt oder als Backtrack verwenden. 4) N6
fugt die Datei fix.lib als bekannte Koordinatendatei
im internen Speicher des Gerats hinzu. Sie kdnnen
3.MEMORY MGR auf der Mentseite und dann 1.File
Maintain, 4.FIXED DATA und F2 IMP driicken, um die
Koordinaten des belegten Punkts in das Gerat zu
importieren.
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8.3. EINSTELLEN DES OCC-PUNKTS UND DES BS-PUNKTS
Es wird davon ausgegangen, dass der Benutzer die
Koordinaten bereits in die Datei FIX.LIB importiert hat. (Eine
ausfihrliche Beschreibung der Schritte finden Sie in Kapitel
6.1)

8.3.1. EINEN BESETZTEN PUNKT EINSTELLEN

Dricken Sie 1. OCC.PT INPUT im Men ,Data Collect” (Abb.

A). Der zuletzt verwendete Punkt wird auf dem Bildschirm

angezeigt (Bild b ist die Standardeinstellung).

A Driicken Sie F2 LIST, um die Liste der Punkte
aufzurufen (Abb. C), bewegen Sie den Cursor auf
den bekannten Punkt K3, driicken Sie F4 ENT, um
die Koordinaten von Punkt K3 anzuzeigen (Abb. D),
driicken Sie F4 ENT.

B. Geben Sie die Instrumentenhohe ein (Abb. E) und
driicken Sie zur Bestatigung F4 ENT. Das Gerat
wechselt zur Seite zur Einstellung des hinteren
Winkels (Abb. F). Driicken Sie F4 YES. Der letzte
Umkehrpunkt wird angezeigt (Bild g ist die
Standardeinstellung).

C. Driicken Sie F2 LIST, um die Liste der Punkte
aufzurufen, bewegen Sie den Cursor auf den
bekannten Punkt K2 (Abb. H), driicken Sie ENT, um
auszuwdhlen, und F4 ENT, um zu bestéatigen, dass das
Gerat den Winkel von K3 nach K2 berechnet (Abb. 1))

D.  Zielen Sie auf die Mitte des hinteren Punkts und
driicken Sie zur Orientierung F4 YES (Abb. J).

E. Geben Sie die Hohe des Ziels ein und driicken Sie zur
Bestatigung F4 YES (Abb. L).

F. Driicken Sie F2 MEAS, um die Entfernungsmessung
zu starten (Abb. M). Das Gerét zeigt den Unterschied
an (Abb. N).

G. Driicken Sie F3 CORD, um zu den Echtzeitkoordinaten
des Endpunkts zu wechseln (Abb. O).

H. Driicken Sie F3 A, um zurlckzukehren zur Stelle
mit einer Koordinatendifferenz. Driicken Sie F4.
bestatigen J. J.
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8.3.2. ERSTELLEN EINES RUCKLAUFPUNKTS

Basierend auf der vorherigen Beschreibung kénnen Sie

nach dem Festlegen des belegten Punkts den bekannten

Punkt als retrograden Punkt eingeben oder aufrufen. Wenn

der Referenzpunkt unbekannt ist, nur die umgekehrte

Richtung verfiigbar ist oder Zweifel an den Anderungen

bestehen, fiihren Sie die Referenzpunkteinstellung separat

durch.

1. BS COORD

A. Driicken Sie im Meni ,Data Collect” (Abb. B) auf
2.BACKSIGHT und 1.BS COORD. Auf dem Bildschirm
wird der letzte retrograde Punkt angezeigt (Abb.
C). Driicken Sie zur Bestatigung F4 ENT. Das Gerat
berechnet den Winkel vom Besetztpunkt K3 zum
Rucklaufpunkt K2.

B. Zielen Sie auf die Mitte von Punkt K2. Dricken Sie
zum Einstellen F4 YES (Abb. D). Das Gerat fragt, ob
der hintere Punkt Uberprift werden muss. Driicken
Sie F3 NO (Abb. E) und kehren Sie zum Menu
.Datenerfassung” zurtick.
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Driicken Sie nach dem Messen von 4 Detailpunkten ESC
und kehren Sie zum Menti ,Data Collect” zurlick.

A Driicken Sie 3.FS/SS (Abb. B) und F2 VIEW, um die
Punkteliste aufzurufen (Abb. B). Bewegen Sie den
Cursor auf Punkt 1 (Abb. C) und driicken Sie F1 VIEW,
um die Koordinaten auszuwahlen (Abb. D). Driicken Sie
F4 P1 L, um zur nachsten Seite zu gelangen (Abb. E).
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2. BS ANGLE

A. Driicken Sie 2.BACKSIGHT und 2.BS ANGLE im Meni
,Data Collect” (Abb. B), geben Sie den Winkel von
K3 nach K2 ein: 300 ° 01'33 ,(Abb. C). Driicken Sie F4
ENT zur Bestatigung und Fahren Sie mit der nachsten
Seite fort (Abb. d).

B. Zielen Sie auf die Mitte des K2-Ziels und driicken Sie
F4 YES, um den horizontalen Winkel als umgekehrten
Winkel festzulegen (Abb. E). Driicken Sie F4 YES, um
den Winkel zu bestétigen (Abb. F), und driicken Sie
dann F4 REC, um die Entfernungsmessung zu starten

(Abb. G).
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8.4. FS/SS
Messen und speichern Sie die Koordinaten von

Detailpunkten durch den zuletzt belegten Punkt und den

retrograden Punkt.

A Driicken Sie 3.FS/SS im Menu ,data collect” (Abb.
A), driicken Sie F1 INPUT, um den Punktnamen, den
Code und die Zielhdhe (RHT) einzugeben, und F4
ENT, um dies zu bestatigen (Abb. C).

B. Driicken Sie F3 MEAS und F3 NEZ, um den Abstand
zu messen. Ein Beispiel ist in Abbildung e dargestellt.

C. Driicken Sie F4 YES, um die Daten in der
aktuellen Datei zu speichern und zur FS/ SS-Seite
zurlickzukehren (Abb. F).

D.  Der Punktname wird automatisch erhoht, z.B. von
1 auf 2. SchlieBen Sie die Messung der vier Punkte
basierend auf den vorherigen Schritten ab.
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8.5. RESEKTION

Stellen Sie das Gerdt auf einen unbekannten Punkt ein
und berechnen Sie die Belegung des Punkts, indem Sie
den Azimut oder die Entfernung durch mehrere bekannte
Punkte messen. Siehe Kapitel 6.4. fiir Details.

8.6. ,DATA COLLECT" KONFIGURATION
Driicken Sie 1.Config auf Seite 2 von Data Collect.

8.6.1. REIHENFOLGE

Driicken Sie auf der Seite Config auf 1.Collect Seq, um die

Sequenz einzurichten. Die Standardeinstellung ist ,EDIT —

MEAS".

A. EDIT —» MEAS: Stellen Sie den Punktnamen, den Code
und die Zielhéhe ein, bevor Sie Punkte messen.

B. MEAS - EDIT: Messen Sie Punkte, bevor Sie
Punktnamen, Code und Zielhche bearbeiten.

8.6.2. DATENBESTATIGUNGSFUNKTION

Driicken Sie auf der Seite Config auf 2.Data Confirm, um

die Datenbestatigungsfunktion zu aktivieren oder zu

deaktivieren. Die Standardeinstellung ist ON.

A ON: Nach dem Messen der Punkte fordert das
System den Benutzer auf, zu bestatigen, dass die
Daten gespeichert wurden.

B. OFF: Nach dem Messen der Punkte speichert
das Gerat die Daten automatisch, ohne dass eine
Benutzerbestatigung erforderlich ist. 8.6.3. SD/HD-
Auswahl Driicken Sie auf der Seite Config auf

8.6.3. 3. WAHLEN SIE SD/HD.

Die Standardeinstellung ist SD & HD A. SD & HD:

A. A.Die Daten werden in der Reihenfolge SD & HD
angezeigt

B. HD & VD: Die Daten werden in HD & VD-Reihenfolge
angezeigt
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9. SPEICHERMANAGEMENT

Memory MGR" wird auf der ersten Seite des Menis
angezeigt. Driicken Sie 3., um den Verwaltungsmodus
aufzurufen.
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Driicken Sie auf der Seite ,Memory MGR" auf 1.File Maintain.

9.1. MESSDATEIEN
Driicken Sie 1.MEAS.FILE auf der Seite ,File Maintain". Der
Cursor bleibt in der Zeile der aktuellen Datei. Driicken Sie
F4, um zur néachsten Seite zu gelangen. Driicken Sie ENT,
um die Punktliste der ausgewéhlten Datei anzuzeigen.

Bewegen Sie den Cursor auf Punkt 1 (Abb. D) und driicken
Sie F1 VIEW, um die Koordinatendaten von Punkt 1 zu
Uberprifen (Abb. E). Driicken Sie F4, um zur nachsten Seite
zu gelangen (Abb. F). Der horizontale Winkel ist der Azimut
von der Station zum Punkt 1; Dricken Sie ¥, um zum
néchsten Schritt zu gelangen (Abb. g).
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1. NEW: Driicken Sie NEW, um eine neue Datei zu
starten. Das System erstellt zwei Dateien, ,SMD" und
,SCD". ,SCD". ,SMD” fir die Messdaten und ,SCD"
fur die Koordinatendaten.

2. IMP:  Driicken  Sie IMP, um die
-Koordinatendatei in das Gerat zu importieren.

3. EXP: Dricken Sie EXP, um die Dateien ,TXT", ,DAT",
,CSV" und ,DXF" zu exportieren.

4. ATTR: Driicken Sie auf der zweiten Seite ATTR, um
die Attribute fir die aktuelle Datei anzuzeigen.
EinschlieBlich ~ Name,  GroBe,  Datenmenge,
Erstellungszeit und Datum.

5. RENAME: Driicken Sie auf der zweiten Seite RENAME,
um die ausgewahlte Datei umzubenennen. 6. DEL:
Dricken Sie auf der zweiten Seite DEL, um die
ausgewahlte Datei zu I6schen. Beachten Sie, dass ,SMD”
-und ,SCD" -Dateien gleichzeitig geldscht werden.

.SCD”

9.2. KOORDINATENDATEIEN

Driicken Sie 2.COORD.FILE, um die Dateiliste aufzurufen.
Die Funktionsbeschreibung ist dieselbe wie in Kapitel 9.1.
Messdateien

9.3. PCODE-DATEIEN

Vor der Messung kénnen Sie auf einem PC eine TXT-Datei
zur Codebearbeitung erstellen. Jeder Code wird in einer
separaten Zeile mit 10 Zeichen angezeigt. Kopieren Sie die
TXT-Datei wie in der folgenden Abbildung gezeigt auf das
Gerat:

Rev. 22.02.2022

Rev. 22.02.2022

T “
it s o)l |

B Code_1g0m o -
MrHE REEN Rt EEN
TR

HOAD

CARDEN

HOWSE

Lane

TREE

STH

oce

S

RIVER

(4] [x]

Driicken Sie im Men( ,File Maintain” auf 3.PCODE FILE (Abb.
B). Driicken Sie F1 NEW und geben Sie den Codenamen
.CODE1" ein (Abb. C). Driicken Sie ENT und kehren Sie
zur Dateiliste zuriick (Abb. D). Dricken Sie F2 IMP, um
die Dateiliste anzuzeigen, und bewegen Sie den Cursor
auf die gewiinschte Datei (Abb. E). Driicken Sie ENT, um
die Codedatei in CODE1 zu importieren. Das Gerat kehrt
automatisch zur Dateiliste zurtick (Abb. G). Driicken Sie ENT,
um die Codes anzuzeigen (Abb. H).

Driicken Sie in der Codeliste FIVIEW und F1 EDIT, um den
ausgewdhlten Code zu bearbeiten. Drlicken Sie F3 DEL und
F4 OK, um den ausgewahlten Code zu I6schen. Driicken Sie
F4 ADD, um den neu erstellten Code am Ende der Dateiliste
hinzuzuftgen.
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Beispiel: Driicken Sie 3.FS/SS im Mentu ,Data Collect”
(Abb. A). Der Name des Punkts lautet 6. Fir das Beispiel
wird angenommen, dass der Code fiir diesen Punkt eine
StraBenlaterne sein sollte: Verschieben bzw.bewegen Sie
den Cursor auf die Codezeile, driicken Sie F2 LIST zur
gewtinschten Codedatei (Abb. b) und driicken Sie ENT, um
auszuwéhlen. Bewegen Sie den Cursor auf ,004: LAMP”
(Abb. C) und drticken Sie zur Bestatigung ENT. Der LAMP-
Code wurde erfolgreich fir Schritt 6 verwendet.
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9.4. FESTE DATEN

Driicken Sie 4.FIXED DATA im Menu ,File Maintain” (Abb.
B), um die Liste der Koordinatendateien aufzurufen. Der
Dateiname lautet FIX.LIB und kann nicht bearbeitet werden.
Die Anzahl ist die Anzahl der Koordinaten.

Driicken Sie F4 EDIT oder ENT, um die Liste der bekannten

Punkte anzuzeigen.

A Driicken Sie F1 VIEW, um die Koordinaten des ersten
bekannten Punkts zu uberprifen (Abb. D), und
driicken Sie A oder F3 END, um den letzten Punkt
zu Uberprifen (Abb. E). Driicken Sie F2 STRT, um den
ersten Punkt zu Uberprifen (Abb. H). Driicken Sie F1
EDIT, um den ausgewahlten Punkt zu bearbeiten.

B. Driicken Sie F3 DEL und F4 OK, um den ausgewahlten
Punkt zu 16schen.
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C. Driicken Sie F4 ADD, um manuell einen neuen
belegten Punkt hinzuzufiigen. Der Punktname
sollte sich jedoch von den vorhandenen Punkten
unterscheiden.
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In der FIX.LIB-Koordinatendatei kdnnen maximal 200 Punkte
gespeichert werden. Wenn der Name der neu importierten
Punkte mit den vorhandenen Punkten Ubereinstimmt,
deckt das System die vorhandenen Punkte automatisch
ohne Benachrichtigung fiir jeden Punkt ab.

9.5. U FESTPLATTENMODUS
Dricken Sie die Taste 5.U Disk Mode im Meniu ,File
Maintain” (Abb. B).
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9.6. Datentransfer

Driicken Sie 2.Data Transfer im Menti ,MEMORY MGR" (Abb.
B), driicken Sie 1.SEND DATA oder 2.LOAD DAT, um die
Daten zu senden (Abb. C) oder herunterzuladen (Abb. D).

Ma

B.  Uber Bluetooth

Klicken Sie auf einem Computer mit Windows 10 und
Bluetooth auf das Symbol ,Start”. Wahlen Sie ,Setting-
Device - Bluetooth”, um eine Bluetooth-Verbindung
herzustellen und nach Hardware zu suchen. Bearbeiten
Sie den Pairing-Code als ,0000". Offnen Sie die
Datentibertragungssoftware. Klicken Sie in der Symbolleiste
auf die Schaltfliche ,COMM-para”, um die Verbindung
zu aktivieren. In der Statusleiste wird der COMM-Port
angezeigt, der flr diese Verbindung verwendet wurde.
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9.6.2. SENDEN VON DATEN

Der N6 kann vier Datentypen an einen Computer
Ubertragen: Messdaten, Koordinatendaten, Codedaten
und konstante Daten. Die Daten werden im Flash-Speicher
im Dateiformat gespeichert. Vor dem Senden der Daten
miissen Sie die Ubertragungssoftware aktivieren.

Erlauterung zu einem Beispiel: Driicken Sie 1.MEAS DATA,
um die Datei auszuwahlen (Abb. B). Auf dem Bildschirm
wird der neueste Dateiname angezeigt.
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9.6.1. ANSCHLUSS ZWISCHEN N6 UND COMPUTER

A, Uber USB

Verbinden Sie N6 mit einem USB-Kabel mit dem PC und
aktivieren Sie die Transformationssoftware ,NTS-360LNB.
exe”. Die Software sieht wie im Bild unten aus.

R e bt e

T o v GO e Swe

Klicken Sie in der Symbolleiste auf die Taste"COM-para”,
um die Verbindung zu aktivieren. In der Statusleiste wird
der fur diese Verbindung verwendete COMM-Anschluss
angezeigt.

* Das Windows Syste,fordert Sie auf, den Treiber fur das
USB-Kabel nach dem AnschlieBen zu installieren, den
Ordner ,Virtual COM Port Driver” auf den Computer zu
kopieren und den Treiber als diesen Ordner festzulegen.
Windows installiert den Treiber automatisch.

* Vergewissern Sie sich auch, dass die Baudrate und der
Kommunikationsport tibereinstimmen.
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Klicken Sie auf dem PC auf die Schaltflache ,COM down”,
bevor Sie auf dem N6 F4 ENT driicken, um die ausgewahlte
Datei zu senden. Klicken Sie auf die Taste ,Save”, um die
Datei nach dem Empfang der Daten von dem Tachymeter
zu speichern.

sEB:EEL e

9.6.3. LADEVORGANG VON DATEN
Der N6 kann drei Arten von Daten von einem Computer
Ubertragen: Koordinaten, Code und konstante Daten.
Sie mussen die Datei auswdhlen und den Datenlader
einschalten, bevor Sie konvertieren.

Senden von Daten am Beispiel von Koordinatendaten:

1. Aktivieren Sie die Software, klicken Sie auf die Taste
,Folder” und wahlen Sie die Datei ,4points.csv” aus.
Klicken Sie dann auf die Schaltflache ,COM up”.

2. Driicken Sie die Taste 1.LOAD COORD. Gehen Sie
zum Menl ,LOAD DATA" (Abb. A) und rufen Sie
die Dateiauswahlseite (Abb. B) auf. Driicken Sie F2
LIST, F1 NEW und F4 ENT, um eine neue Datei mit
dem aktuellen Datum zu erstellen. Bewegen Sie den
Cursor auf die neue Datei (Abb. E). Driicken Sie ENT,
um das Lesen der Daten zu bestatigen (Abb. F).
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10. VERTEILUNG

Die Layoutfunktion in diesem Kapitel entspricht fast
der Funktion S.O (Stake Out) auf der Registerkarte
Koordinatenmessung. Es ist davon auszugehen, dass die
Koordinaten der 19 belegten Punkte in die Datei ,FIX.LIB” im
Flash-Speicher importiert wurden, die entworfenen Punkte
in die Datei ,180514_FYD" importiert wurden. Driicken Sie
auf der ersten Seite des Ments auf 2.LAYOUT (Abb. A) und

e e 2 W* :::" “:":’;FW s s; rufen Sie die Auswahlseite auf (Abb. B). Driicken Sie F2
" v RINIBES16_ 1, . o . :

Fice CEETITRINE | © 4 ; LIST, um die Dateiliste anzuzeigen (Abb.), Bewegen Sie den

H n| Cursorauf ,180514_FYD" und driicken Sie ENT.
BACK HUM  ENT HEW 1M, EXP. r1+ STer

P B B DD e BB & | e g o AR -
M @M & @ M & & @& Py 3l ene ommrETEEy || seser 1 3
) o 1] J_HEIORY NGR. b i || 1reseo ]
. . . " . PHOGRAS “ . =
3. Klicken Sie auf dem Computer auf die Taste ,OK", 5. PARAHETERS Bhck LIST WoW £l || MEV TWE. £xP. Pi)

um die Software zu aktivieren. Das Gerét zeigt den
Datenladevorgang in Echtzeit an (Abb. G).

Nach Beendigung des Vorgangs kehrt das Gerdt zur
Schnittstelle ,LOAD DATA" zurlck (Abb. H).

* Der Punktname in FIX.LIB sollte nicht wiederholt werden.
Andernfalls deckt das System die Punkte ab, von denen es
stammt.

9.7. BEARBEITUNG VON BEKANNTEN KOORDINATEN
Driicken Sie 3.Fixed Pt unter ,MEMORY MGR", um
die Punkteliste aufzurufen (Abb. B). Die Schritte sind
vollstandig die gleichen wie in Abschnitt 9.3. Bewegen Sie
den Cursor auf den zu bearbeitenden Punkt, driicken Sie F1
VIEW, um die Koordinaten zu Uberprifen, und driicken Sie
F1 EDIT, um den ausgewahlten Punkt zu bearbeiten.
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9.8. AUSWAHL DER CODIERUNGSDATEI

Driicken Sie 4.Select code im Meni ,MEMORY MGR" (Abb.
A), um die Dateiauswahloberflaiche aufzurufen (Abb. B).
Driicken Sie F2 LIST, um die Codeliste anzuzeigen (Abb.
Q). Klicken Sie auf F4, um zur nachsten Seite zu gelangen.
Die Bedeutung der Funktionstasten F1-F4 ist dieselbe wie
in Kapitel 9.1. Der einzige Unterschied besteht darin, dass
der Cursor in der Codedatei bleibt (Abb. C-D). Driicken
Sie ENT, um die ausgewahlte codierte Datei als aktuelle
Datei festzulegen, bevor Sie zum Meni ,MEMORY MGR"
zurlckkehren (Abb. A).
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9.9. FESTPLATTENATTRIBUT

Driicken Sie 5.Disk Attr im Ment ,MEMORY MGR" (Abb. B).
Der Cursor zeigt standardmé&Big die erste Zeile ,FLASH" an.
Dricken Sie F1 ATTRIB oder ENT, um das Flash-
Speicherattribut zu Uberprifen (Abb. C). Die Kapazitat fir
N6 betragt 4,00 MB. Driicken Sie zum Beenden F4 EXIT
oder ESC. Driicken Sie F2 FORMAT, um den USB-Speicher
zu formatieren.
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10.1. ERSTELLUNG DES BESETZ- UND RUCKLAUFPUNKTS
Gleiche Schritte wie in Kapitel 8.3. Einstellung von

Besetztpunkt und Rickpunkt.

10.2. LAYOUTPUNKTEINSTELLUNG

Driicken Sie im Ment ,LAYOUT" auf 3. Layout PT (Abb. B).
Driicken Sie F2 LIST, um die Liste der Punkte aufzurufen
(Abb. D). Der Cursor bleibt automatisch auf dem
ersten Punkt (Abb. C). Dricken Sie ENT, um detaillierte
Informationen zum ausgewahlten Punkt anzuzeigen. Die
Beschreibung dieses Kapitels ist dieselbe wie in Kapitel 6.2.
Driicken Sie F4 ENT, um die Instrumentenh&he einzugeben
(Abb. E).

Driicken Sie erneut F4 ENT. Das Gerat berechnet HR und
HD vom belegten Punkt K3 bis zum Punkt 1 (Abb. F).

Driicken Sie F3 GUIDE, um HD zwischen dem aktuellen

Azimut und dem Projektazimut anzuzeigen.

. -53 ° 50'36 ,bedeutet, dass das Gerat rechts 53 °
50'36" zum Zielpunkt abbiegen sollte (Abb. H).

Richten Sie das Prisma auf den EDM-Azimut und stellen
Sie es so ein, dass der HD-Wert 0 ° 00'00 ,betragt. Drehen
Sie das Gerat vertikal, um auf die Mitte des Ziels zu zielen
(beachten Sie, dass der horizontale Winkel nicht bewegt
werden darf), und driicken Sie zum Messen F1 MEAS die
Entfernung (Abb. i). Fihren Sie das Prisma und bewegen
Sie es: -13,702 m. Ein Minusabstand bedeutet, dass sich das
Prisma um 13,702 m riickwarts bewegen sollte. Zielen Sie
auf die Mitte des Ziels und driicken Sie nach Abschluss der
Bewegung erneut F1 MEAS (Abb. J).
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11.1. REM

Die REM-Funktion wird hauptséchlich zum Messen
der vertikalen Hohe fur kleine Objekte verwendet, z.B.
Hochspannungskabel und sich ndhernde Kabel.

oo @b @D ao ao \@ b b ¢b O @D OO @D ‘@ D
® () @
et n o I - T
1 uia b o= cvaenae b || = o0er &
EETEE - oo Ui N 4 E
] - aocoe [ q
7

R i ]
wack Nt || orse me auioe ms || s wose @ wixy || mes moss mow mist

G0 @ @D GO @D @D oD @D D @O GD @D

) (o

W - 77,707 mi |[FOIWT R | |
wosioen 4

- - FEon o

- - oee wt || M5 020400 4

T ¥ oer ng || €t oovesen @

1 a7 ma 1 R | i vree || Z: -1.36%an 0
MEAS MIOE R.HT MEXT || MEAS MOOE RN MEXT || MEAS MODE W.HT MENT. || BACH LISY MM EMT

i
@ @b G @Cﬂ@ @ b G b @D @ @ B
[0} w m

10.3. SEITENMESSUNG

Wenn die Sicht zwischen dem belegten Punkt und dem
Absteckpunkt verdeckt ist, kann der Benutzer den Befehl
,Slide Shot” oder ,Resection” ausfiihren, um den belegten
Punkt hinzuzuftigen. Siehe Kapitel 6.3. als Referenz.
Driicken Sie auf der ersten LAYOUT-Seite auf 4.Side Shot,
um das Side Shot-Meni aufzurufen (Abb. A). Geben Sie
P1 als Namen des Punktes ein und zielen Sie auf die Mitte
des Ziels. Driicken Sie F4 MEAS, um die Koordinaten von
Punkt P1 zu messen (Abb. C). Driicken Sie dann F4 YES, um
aufzunehmen (Abb. D). Driicken Sie ESC, um zum LAYOUT-
Menu zurtickzukehren (Abb. E).

Bewegen Sie den Tachymeter auf Punkt P1 und richten
Sie das Gerat ordnungsgemal ein. Driicken Sie 1.0CC. PT
INPUT im Absteckmeni, um die Koordinaten des zuletzt
belegten Punkts anzuzeigen (Abb. F). Driicken Sie F2 LIST,
um die Liste der Punkte aufzurufen. Bewegen Sie den
Cursor auf P1 (Abb. G) und dricken Sie F4 ENT, um die
Details anzuzeigen (Abb. H). Fir die verbleibenden Punkte
verfahren Sie wie in der vorherigen Beschreibung.

Lavoul w2y | siee swon

RG]
ma S || 1eussrr e b ] o — e
v - > unenstant A [ weace - e X : e g
. . 3.uavour 1 T 5 avam 0
arks 5.0 KK PE BACH LIST M REAS || OREC. ¥ (e [vESD

w.sipe st r

i 7 ] ] ]
0O O e oo E e @ e E IE)J@ &
@) by ¢ 1

b &)
L s2g T Coce.er - EEE $|(T T
4.0ce. Py pwewr k|| Foece - ke foons i
Tavenimsnnt.a9vin 3 || 5 cane
peripd 5 Tor izt ween ) || —CTE | o
J.avour pr z0: 2 amaon A || ®1 reas)A || | oo
A.SIDE SHOT " BACK LIST MUM ERT UIEW SHCH  DEL. ADD BAEH  LIST

[ 7 [ ] ]
Gh ¢p GD GD @D @ﬂ@ G @ CEJ‘ G @ @ GDhC[D @@
{e) [ ® iy

o A
LT

10.4. RESEKTION

Positionieren Sie das Gerét an einem unbekannten Punkt.
Das System berechnet die Koordinaten basierend auf einer
Entfernungsmessung fiir 2-7 bekannte Punkte oder einer
Winkelmessung fiir 3-7 bekannte Punkte. Bitte tiberprifen
Sie Kapitel 6.4 als Referenz.

11. PROGRAMME

Driicken Sie auf der ersten Seite des Ments auf 4.Programs,
um auf die Systemprogramme zuzugreifen. Zu den
Programmen auf N6 gehdren REM, MLM, Z-Koordinate,
Flachenmessung, Punkt-zu-Linie und StraBe. In diesem
Kapitel werden alle diese Programme mit Ausnahme
der StraBe ausfiihrlich behandelt. Die Beschreibung des
,StraBenprogramms” wird separat beschrieben.

Platzieren Sie das Prisma auf dem Lot unterhalb des Ziels
und messen Sie die Prismenhohe v. Driicken Sie 1.REM
und T.INPUT R.HT, um die Prismenhohe einzugeben (Abb.
C). Driicken Sie zur Bestatigung F4 ENT. Zielen Sie auf die
Prismenmitte und driicken Sie F1 MEAS, um den Abstand
zu messen (Abb. E). VD ist die Hohe des Prismas. Zielen
Sie auf Ziel A. Sie sehen den Hoéhenunterschied von Ziel
A zum Boden (Abb. F). Um einen neuen Punkt zu messen,
drticken Sie F3 HD.
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11.2. MLM

Die MLM-Funktion wird hauptsachlich zum Messen von
HD/VD/SD/HL/HR zwischen zwei beliebigen Punkten
verwendet. Die Koordinaten der Punkte kdénnen aus
einer bekannten oder aktuellen Datei abgerufen, manuell
oder durch Messung eingegeben werden. Driicken
Sie im Programmmeni auf 2.MLM (Abb. A), um die
Koordinatendatei auszuwahlen (Abb. B). Driicken Sie
F4 ENT, um die Datei auszuwéhlen und die MLM-Seite
aufzurufen (Abb. C). Es gibt zwei Optionen: MLM-1 (A-B
A-C) und MLM-2 (A-B B-C).

1.REM e 4 || SELECT GooRD.FILE
2.HLH #* A.NLM-T{A-B A-C} ﬁ 3
3.2 CODRDINATE £ - LT 150c10 2T
n.ARER a 2.HLH-Z{A-B B-G} 1] ]
S.POINT TO LIKE A i} 2}

6 . foads BACK LIST HUM  ENT
1] 1] 1] | 1 0 i [ 1] [i] 1
(a:iw] (I)[ ]GD g & @& bJGD | & CED[ ]@ &
8 ( €]

MLM-1 (A-B A-C) wird verwendet, um HD/VD/SD/ HL/ HR
vom Startpunkt A bis zu einem beliebigen Punkt B, C zu
messen.

MLM-2 (A-B B-C) wird verwendet, um HD/VD/SD/HL/HR
von zwei verschiedenen Punkten aus zu messen.
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11.2.1. MLM-1 (A-B A-C)

A Berechnung durch Entfernungsmessung

Driicken Sie 1.MLM-1 (A-B, A-C), um Schritt 1 aufzurufen
(Abb. B). Dricken Sie F2 RHT, um die Prismenhohe
einzugeben (Abb. C), und driicken Sie F4 ENT, um dies zu
bestatigen. Zielen Sie auf Ziel A und driicken Sie F1 MEAS
und geben Sie Schritt 2 ein. Zielen Sie auf Ziel B (Abb. E)
und driicken Sie F1 MEAS. dSD, dHD, dVD und HR von
A nach B werden auf dem Bildschirm angezeigt (Abb. f).
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Driicken Sie F1 NEXT, um Schritt 2 zu wiederholen und auf
die Mitte von Punkt C zu zielen (Abb. G). Driicken Sie F1
MEAS. Die Werte fiir DSD, dHD, dVD und HR von Punkt
A bis C werden auf dem Bildschirm angezeigt (Abb. H).
Driicken Sie F1 NEXT, um die Schritte zu wiederholen, und
ESC, um den Vorgang zu beenden.

B. Berechnung durch Aufrufen von Koordinaten
Beispielsweise wurde eine Koordinatendatei mit 19
Kontrollpunkten ,19con.csv” in die Datei FIX.LIB auf der N6
Total Station importiert. Das Bild zeigt eine Situationskarte
fur die Punkte K1, K2 und K3. Die Seitenldnge und der
Winkel kénnen basierend auf den Koordinaten dieser drei
Punkte umgekehrt berechnet werden

K1t =2 ddf 505415
FumH3d EATTLE
Hy=2.506

of Fxe=2 443 10199
i =432 775851
e m =2 548

Verwenden Sie die K1/K2/K3-Koordinaten als A/B/C-
Punkte, um die Kante zu berechnen. Driicken Sie 1.MLM-1
(A-B A-C), um Schritt 1 aufzurufen (Abb. B), und driicken
Sie F4 LIST, um die Liste der Punkte aufzurufen. Der Cursor
bleibt in der ersten Zeile von K1 (Abb. C). Driicken Sie ENT,
um die Details fir K1 anzuzeigen (Abb. D).

Driicken Sie F4 YES, um zu Schritt 2 zu gelangen (Abb.
E). Driicken Sie F4 LIST und bewegen Sie den Cursor auf
K2 (Abb. f). Driicken Sie ENT, um die K2-Koordinaten
anzuzeigen (Abb. G). Driicken Sie YES. Auf dem Bildschirm
werden DSD, dHD, dVD und HR von A nach B angezeigt
(Abb. H). Die dHD- und HR-Werte sind die gleichen wie in
der Abbildung.
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Driicken Sie F1 NEXT, um Schritt 2 zu wiederholen (Abb. I).
Driicken Sie F4 LIST und bewegen Sie den Cursor auf Q3
(Abb. J). Driicken Sie dann ENT, um die Q3-Koordinaten
anzuzeigen (Abb. K). Driicken Sie F4 YES, dSD, dHD, dVD
und HR von A nach C werden auf dem Bildschirm angezeigt
(Abb. L). Die dHD- und HR-Werte sind in der Abbildung
dargestellt.

11.2.2. MLM-2 (A-B B-C)

A Berechnung durch Entfernungsmessung

Dricken Sie 2.MLM-1 (A-B, B-C), um mit Schritt 1
fortzufahren (Abb. B). Zielen Sie auf das Prismenzentrum in
Punkt A (Abb. B) und drticken Sie F1 MEAS, um den Abstand
zu messen, und fahren Sie mit Schritt 2 fort.

Zielen Sie auf das Prismenzentrum in Punkt B (Abb. C) und
driicken Sie F1 MEAS, um den Abstand zu messen. Der Wert
von dSD, dHD, dVD und HR von Punkt A nach B wird auf
dem Bildschirm angezeigt (Abb. D). Driicken Sie F1 NEXT,
um Schritt 2 zu wiederholen. Zielen Sie auf die Mitte von
Punkt C (Abb. E). Dricken Sie F1 MEAS, um den Abstand
dSD, dHD und HR von Punkt B nach C zu messen. Die
Ergebnisse werden auf dem Bildschirm angezeigt (Abb. F).
Dricken Sie F1 NEXT, um die Schritte zu wiederholen.
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B. Berechnung durch Abrufen von Koordinaten
Dricken Sie 2. MLM-2 (A-B B-C), um Schritt 1 aufzurufen.
Driicken Sie F4 LIST, um die Liste der Punkte aufzurufen.
Der Cursor bleibt am ersten bekannten Punkt K1 (Abb. C).
Driicken Sie 2.MLM-2 (A-B B-C), um Schritt 1 aufzurufen
(Abb. B), und driicken Sie F4 LIST, um die Liste der
Punkte aufzurufen. Der Cursor bleibt in der ersten Zeile
von K1 (Abb. C). Driicken Sie ENT, um die Details fur K1
anzuzeigen (Abb. D). Driicken Sie F4 YES, um mit Schritt 2
fortzufahren (Abb. E). Driicken Sie F4 LIST und bewegen Sie
den Cursor auf K2 (Abb. F). Driicken Sie ENT, um die K2-
Koordinaten anzuzeigen (Abb. G). Driicken Sie F4 YES, auf
dem Bildschirm werden dSD, dHD, dVD und HR von Punkt
A nach B angezeigt (Abb. H). Die dHD- und HR-Werte sind
die gleichen wie in der Abbildung. Driicken Sie F1 NEXT, um
Schritt 2 zu wiederholen (Abb. I). Driicken Sie F4 LIST und
bewegen Sie den Cursor auf K3 (Abb. J). Driicken Sie ENT,
um die K3-Koordinaten anzuzeigen (Abb. K). Driicken Sie F4
YES: dSD, dHD, dVD und HR von A nach C werden auf dem
Bildschirm angezeigt (Abb. L). Die dHD- und HR-Werte sind
in der Abbildung dargestellt.
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11.3. Z-KOORDINATE

Driicken Sie 3z COORDINATE, um die
Koordinatenauswahlseite aufzurufen (Abb. B). Driicken Sie
zur Bestdtigung F4 ENT.

I SELECT COORB_FILE |

e - EEECTEEN
L]

2 CODRDINATE
A.BEG.FT EHEUT

2. REF . MESS

+
2 mm *
9.2 COORDIHATE %
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d

S_POINT TO LINE
& Roads
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El
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Driicken Sie 1.0CC PT INPUT, um einen belegten Punkt
einzugeben oder abzurufen. Driicken Sie 2.REF MEAS, um
die Z-Koordinate durch Entfernungsmessung umgekehrt
zu berechnen. Ersetzen Sie anhand der berechneten
Koordinate die aktuelle. Stellen Sie den umgekehrten Wert
basierend auf den Anweisungen ein.

Driicken Sie im Menu ,Z-Coordinate” auf 1.0CC PT INPUT
(Abb. B). Schritt 1 wird auf dem Bildschirm angezeigt.
Sie kénnen F1 INPUT oder F2 LIST driicken, um einen
Besetztpunkt einzugeben oder abzurufen.

Driicken Sie F4 ENT, um die Koordinaten von Punkt 1
anzuzeigen, und driicken Sie F4 YES, um dies zu bestatigen.
Geben Sie die Hohe des Instruments ein (Abb. D) und
driicken Sie zur Bestatigung F4 ENT.

Driicken Sie 2.REF MEAS, um die Referenzpunkt-Messseite
aufzurufen (Abb. F). Driicken Sie F2 LIST, um die Liste der
Punkte aufzurufen, bewegen Sie den Cursor auf Punkt
4 (Abb. G), der angefordert werden soll, und driicken Sie
ENT, um die Koordinaten von Punkt 4 anzuzeigen (Abb. H).
Driicken Sie F4 YES und geben Sie zur Bestatigung R.Ht F4
ENT ein.

Zielen Sie auf die Prismenmitte bei Punkt 4 und driicken Sie
F4 YES, um die Messung zu starten. Das Ergebnis ist in Abb.
K dargestellt. Driicken Sie F4 CALC (Abb. L) und F4 SET, um
den Azimut von Punkt 1 bis Punkt 4 (Abb. M) zu berechnen.
Driicken Sie F4 YES, um das Gerét richtig zu positionieren
(Abb. N).

Ma

Driicken Sie auf der Seite ,Z-Coordinate” auf 1.0CC.
PT INPUT, um zur néchsten Seite wie in Abbildung o zu
gelangen. Punkt 4 wird auf dem Bildschirm angezeigt.
Driicken Sie F3 NEZ, um die Koordinaten fur den aktuell
belegten Punkt anzuzeigen. Im Vergleich zu Abbildung ¢
ist ersichtlich, dass sich die horizontale Koordinate nicht
geandert hat, die Z-Koordinate jedoch mit der neuen Hohe
aktualisiert wurde.

11.4. BEREICH

Durch Messen eines tatsachlichen Scheitelpunkts wird
die Flachenfunktion verwendet, um die Flache und den
Umfang des Polygons bzw. Vielecks zu berechnen.
Driicken Sie 4.AREA im Meni ,Program” (Abb. A). Zielen
Sie auf die Mitte des Prismas in Punkt 1 und drticken Sie F1
MEAS, um den Abstand zu messen (Abb. C). Die Koordinate
wird auf dem Bildschirm angezeigt (Abb. D). Zielen Sie
auf die Mitte des Prismas in Punkt 2 und driicken Sie F1
MEAS, um den Abstand zu messen (Abb. E). Der Umfang
und die Koordinate von Punkt 2 werden auf dem Bildschirm
angezeigt (tatsachlich ist es HD von Punkt 1 bis Punkt 2),
ohne die Oberflache (Abb. F). Zielen Sie in Punkt 3 auf
die Mitte des Prismas und driicken Sie F1 MEAS, um den
Abstand zu messen (Abb. G). Die Koordinate von Punkt 3
sowie die Flache und der Umfang zwischen den Punkten
1-2-3 werden auf dem Bildschirm angezeigt (Abb. 4). Zielen
Sie auf die Mitte des Prismas in Punkt 4 und dricken Sie
F1 MEAS (Abb. ). Die Koordinate von Punkt 4 sowie die
Flache und der Umfang der Punkte 1-2-3-4 werden auf
dem Bildschirm angezeigt (Abb. J).

Sie konnen die linken Eckpunkte messen und das Gerat
berechnet die Flache und den Umfang aus den aktuellen
Punkten. Die Messung der Eckpunkte sollte in der
folgenden Reihenfolge erfolgen: Punkt 1 — Punkt 2 —
Punkt 3 .. im oder gegen den Uhrzeigersinn. Driicken
Sie nach dem Messen F3 UNIT, um die Flachen- oder
Umfangseinheit zu andern.
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11.5. LINIENPUNKT THEORIE

Wie in der Abbildung gezeigt, lautet die Punkt-zu-Linie-
Theorie wie folgt:

Messen Sie den Abstand zwischen zwei beliebigen Punkten
P1 und P2, setzen Sie P1 als Startpunkt und den Azimut
von P1 nach P2 als N-Achse. Das Gerat berechnet die
horizontalen Koordinaten NA und EA fiir den besetzten
Punkt A.

Messen Sie dann einen weiteren Punkt P, um die NP-, EP-
und ZP-Koordinaten fiir Punkt P zu berechnen. EA und EP
sollten vertikale Abstande von Punkt A/P zur Linie P1-P2
sein.

Positionieren Sie das Gerat an Punkt A. Dricken Sie
5.Point to Line im Meni ,Program” (Abb. A) und geben
Sie die Koordinatenliste ein (Abb. B). Driicken Sie F4 ENT,
um die Datei auszuwahlen und die Seite fir den ersten
Punkt aufzurufen (Abb. C). Driicken Sie F2 R.HT, um die
Instrumentenhdhe und die Reflektorhéhe einzugeben (Abb.
D). Driicken Sie zur Bestatigung F4 ENT.

Zielen Sie auf die Prismenmitte von Punkt P1 und dricken
Sie F1 MEAS. Das Gerat wechselt zur Seite fiir Punkt 2 (Abb.
F). Zielen Sie auf die Prismenmitte am Punkt P2 (Abb. G)
und driicken Sie F1 MEAS. Der Bildschirm zeigt die Werte
von dSD, dHD und dVD von den Punkten P1 bis P2 (Abb.
H). Dricken Sie F4 OCC, um die Koordinaten von Punkt
A in einem unabhédngigen Koordinatensystem anzuzeigen
(Abb. I). EO = 21.439 bedeutet, dass sich Punkt A in einem
vertikalen Abstand von 21.439 m rechts von der Linie P1-P2
befindet.

Dricken Sie F4 P1/P2, um zur Seite von Abb. H
zurlickzukehren. Driicken Sie F1 NEZ, um die Seite fir die
Koordinatenmessung aufzurufen. Zielen Sie auf Punkt P
und dricken Sie F4 MEAS, um die Koordinate in diesem
unabhangigen System zu berechnen (Abb. K). EO = -9,844
m, der Messpunkt P befindet sich links von der Linie P1-P2
mit einem vertikalen Abstand von 9,744 m.

Driicken Sie F1 EXIT oder ESC, um die Funktion zum
Verbinden von Punkt zu Linie zu beenden.

11.6. REINIGUNG UND WARTUNG

a)  Verwenden Sie zur Reinigung der Oberflache
ausschlieBlich Mittel ohne atzende Inhaltsstoffe.

b) Lassen Sie nach jeder Reinigung alle Teile gut
trocknen, bevor das Geréat erneut verwendet wird.

Q) Bewahren Sie das Gerat an einem trockenen, kihlen,
vor Feuchtigkeit und direkter Sonneneinstrahlung
geschutztem Ort auf.

d) Es ist verboten, das Gerat mit einem Wasserstrahl zu
bespriihen oder in Wasser zu tauchen.

e) In  Hinblick auf technische Effizienz und zur
Vorbeugung vor Schaden sollte das Gerat regelmaBig
Uberprift werden.

f) Entfernen Sie die Batterie aus dem Gerat, wenn es
Uber einen langeren Zeitraum nicht genutzt wird.

g)  Zum Reinigen ist ein weicher, feuchter Lappen zu
verwenden.

h) Zum Reinigen darf man keine scharfen und/
oder Metallgegenstande (z.B. Drahtblrste oder
Metallspachtel) benutzen, weil diese die Oberflache
des Materials, aus dem das Gerat hergestellt ist,
beschadigen kénnen.

i) Reinigen Sie das Gerdt nicht mit saurehaltigen
Substanzen.  Medizinische  Gerdte, Verdiinner,
Kraftstoff, Ole oder andere Chemikalien kénnen das
Gerat beschadigen.
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SICHERE ENTSORGUNG VON AKKUMULATOREN UND
BATTERIEN

Verwenden Sie fiir das Gerat AAA Batterien mit 1,5 V.
Entnehmen Sie verbrauchte Batterien aus dem Gerét.
Fihren Sie dazu die gleichen Schritte durch wie beim
Einsetzen der Batterien. Entsorgen Sie leere Batterien bei
den entsprechenden Abgabestellen.

ENTSORGUNG GEBRAUCHTER GERATE

Dieses Produkt darf nicht tber den normalen Hausmdill
entsorgt werden. Geben Sie das Geréat bei entsprechenden
Sammel- und  Recyclinghdfen  fur  Elektro- und
Elektronikgerate ab. Uberpriifen Sie das Symbol auf dem
Produkt, der Bedienungsanleitung und der Verpackung. Die
bei der Konstruktion des Gerdtes verwendeten Kunststoffe
kénnen entsprechend ihrer Kennzeichnung recycelt werden.
Mit der Entscheidung fiir das Recycling leisten Sie einen
wesentlichen Beitrag zum Schutz unserer Umwelt. Wenden
Sie sich an die 6rtlichen Behérden, um Informationen tiber
Ihre lokale Recyclinganlagen zu erhalten..
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USER MANUAL

TECHNICAL DATA

Parameter value
TOTAL STATION
Model SBS-THE-600
190 x 195 x 355

Parameter name

Product name

Dimensions [mm]
Weight [kg] 55
Operating temperature [0C] -20 - 50

Data transmission USB, bluetooth

Keyboard alfanumeric, 25 keys

Tubular level [mm] 30"/2 mm

Box level [mm] 8"/2 mm
Battery

Type Li-ion

Voltage [V] 7,4 /3100 mAh

Battery time [h] 8

EDM (Electronic Distance Measurement)
Max. reflectorless range [m] 1000

M§X|mum range with a single 5000
prism [m]
Accuracy (object in shadow / overcast sky)

+/- (3 + 2ppmxD)
mm

Fine reflectorless mode

+/- (10 + 2ppmXD)

Tracking reflectorless mode
mm

+/- (2 + 2ppmXD)
mm

Fine mode with reflector

+/- (5 + 2ppmXD)

Tracking mode with reflector
mm

IR sheet mode with reflector =@ A3pibD)

mm
Distance readout
Max. [m] 99999999,9999
Min. [mm] 0,1
Time measurement

WY/o reflector (normal) [s] 0,3-3
WY/o reflector (max.) [s] <10

Fine mode with reflector [s] 03
Tracking mode with reflector [s] 0,1

IR sheet mode with reflector [s] 03

Correction

Atmospheric refraction
correction

manual entry,
automatic correction

manual entry, auto

Earth curvature correction .
correction

Ma
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manual entry, auto

Prism correction .
correction

meter, US survey
foot, international
foot, foot-inch

Distance units

LEGEND

c E The product satisfies the relevant safety
standards.

Read instructions before use.

E The product must be recycled.

Na

i)
J)

Keep packaging elements and small assembly parts
in a place not available to children.

Keep the device away from children and animals.

If this device is used together with another
equipment, the remaining instructions for use shall
also be followed.

2.3. PERSONAL SAFETY

Do not use the device when tired, ill or under the
influence of alcohol, narcotics or medication which
can significantly impair the ability to operate the
device.

The device is not designed to be handled by persons
(including children) with limited mental and sensory
functions or persons lacking relevant experience
and/or knowledge unless they are supervised by
a person responsible for their safety or they have
received instruction on how to operate the device.
The device can be handled only by physically fit
persons who are capable of handling it, properly
trained, familiar with this manual and trained within
the scope of occupational health and safety.

The device is not a toy. Children must be supervised
to ensure that they do not play with the device.

REMEMBER! When using the device, protect children
and other bystanders.

2.4. SAFE DEVICE USE

Telescope
. WARNING! or CAUTION! or REMEMBER! a)
10208 SRS & Applicable to the given situation (general
Tube length [mm] 154 warning sign).
Effective aperture [mm] 45 mm (EDM: 50 mm) A ATTENTION! Electric shock warning! (Warning b)
o should be followed when the battery is
Magpnification 30x supplied from the mains).
Field of view 130 PLEASE NOTE! Drawings in this manual are for
Minimum focusing range [m] 1,2 illustration purposes only and in some details may
. B differ from the actual machine. o)
Resolving power 3 The original operation manual is in German. Other
Grid backlight adjustable language versions are translations from German.
Compensator 2. USAGE SAFETY d)
ATTENTION! Read all safety warnings and all
System  dual axis instructions. Failure to follow the warnings and
liquid-electric instructions may result in an electric shock, fire A
[ ——— " and/or serious injury or even death.
The terms ,device” or ,product” are used in the warnings
Accuracy 1" and instructions to refer to TOTAL STATION. a)
Magnification 3x 2.1. ELECTRICAL SAFETY
Focusing range 0,5m ~oo a) The plug must fit the socket. Do not modify the
plug in any way. Using original plugs and matching b)
Field of view 5 sockets reduces the risk of electric shock.
b) Do not touch the device with wet or damp hands.
Angle measurement Q) Use the cable only for its designated use. Never use it
Measurement method absolute coding to carry the device or to pull the plug out of a socket.
Keep the cable away from heat sources, oil, sharp
Encoder disk diameter [mm] 79 edges or moving parts. Damaged or tangled cables Q
04"/1"/5"/10" increase the risk of electric shock. d)
Minimum reading ! : d) To avoid electric shock, do not immerse the cord,
ClpiITE plug or device in water or other liquids. Do not use
Accuracy 2" /5" the device on wet surfaces. o)
e) Prevent the device from getting wet. Risk of electric
1. GENERAL DESCRIPTION shock!
The user manual is designed to assist in the safe and f)
trouble-free use of the device. The product is designed 2.2. SAFETY IN THE WORKELA;E X X
and manufactured in accordance with strict technical a) Do not use the device in a potentially explosive
guidelines, using state-of-the-art technologies and environment, for example in the presence of
components. Additionally, it is produced in compliance flammable liquids, gases or dust. .
with the most stringent quality standards. b)  If you discover damage or irregular operation, %)
immediately switch the device off and report it to
DO NOT USE THE DEVICE UNLESS YOU HAVE a supervisor without delay. h)
THOROUGHLY READ AND UNDERSTOOD THIS c) Only the manufacturer’s service point may repair the
USER MANUAL. device. Do not attempt any repairs independently!
d) In case of fire, use a powder or carbon dioxide i)
To increase the product life of the device and to ensure I(fltejilef::rtericzftcline?/rcl(se:)e;omer it”:JtLeJ??\f\/(:r:?nr u:heoﬁg
trouble-free operation, use it in accordance with this user be followed when the b at ) lied ]9 th
manual and regularly perform maintenance tasks. The ¢ followed when the battery 1s supplied from the )
technical data and specifications in this user manual are mglns). . . k)
up to date. The manufacturer reserves the right to make €) Children or unagthonsed persons are forbidden to [}
changes associated with quality improvement. The device enter a wqu station. .
is designed to reduce noise emission risks to a minimum, f Regularly msp?ct t.he condition of the safety labels. If m)
taking into account technological progress and noise the labels arellleg|b|e, they must be replaced. n)
reduction opportunities. a) Please keep .thIS .mqnual available for future
reference. If this device is passed on to a third party,
the manual must be passed on with it.
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When not in use, store in a safe place, away from
children and people not familiar with the device who
have not read the user manual. The device may pose
a hazard in the hands of inexperienced users.

Keep the device in perfect technical condition. Before
each use check for general damage and especially
check for cracked parts or elements and for any other
conditions which may impact the safe operation of
the device. If damage is discovered, hand over the
device for repair before use.

Keep the device out of the reach of children.

Device repair or maintenance should be carried out
by qualified persons, only using original spare parts.
This will ensure safe use.

To ensure the operational integrity of the device, do
not remove factory-fitted guards and do not loosen
any screws.

When transporting and handling the device between
the warehouse and the destination, observe the
occupational health and safety principles for manual
transport operations which apply in the country
where the device will be used.

Clean the device regularly to prevent stubborn grime
from accumulating.

The device is not a toy. Cleaning and maintenance
may not be carried out by children without
supervision by an adult person.

It is forbidden to interfere with the structure of
the device in order to change its parameters or
construction.

Keep the device away from sources of fire and heat.
Do not overload the device.

While cleaning, never immerse the device in water or
other liquids.

Do not point the telescope directly at the sun.
Measurements must not be performed during
a thunderstorm.




0) The use of an umbrella is recommended to avoid
damage when working in direct sunlight or in the
rain.

Switch off the device before removing the battery.
Do not point the laser beam directly at the eyes, it
may damage eyesight.

& ATTENTION! Despite the safe design of the device

and its protective features, and despite the use of
additional elements protecting the operator, there is
still a slight risk of accident or injury when using the
device. Stay alert and use common sense when using
the device.

3. USE GUIDELINES

The device is used to perform precise measurement of
distances and horizontal and vertical angles in geodesy and
construction.

The user is liable for any damage resulting from
improper use of the device.
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3.1. DEVICE DESCRIPTION
3.1.1. THE DEVICE

Handle

Battery

Battery lock

Lens

Optical focusing ring
Spotting eyepiece
Eyepiece focusing ring

Nowuhkwn =

Ma

Eyepiece holder
Collimator

Telescope’s axis of rotation mark

Vertical wheel clamp

Vertical wheel fine motion screw

Tubular level
Tubular level screw
Horizontal wheel clamp

Horizontal wheel fine motion screw

Power button
Display

USB socket

Box level

Clamping lever

Set (levelling) screw
Base

3.1.2. THE KEYBOARD

90

©f @ e e @
@@ @ ®
* Y JKL MNO POR
HosT, 4 5 6
Uiz 39:12: o1 ; (.) (siu) 5\13 EZ__) 0
e eresnet g lll@ OO ®
ALL  OSET HSET ,,1? > s B res o
@®@O©O®
0 0 0 0 ENT ESC % POMER
@@ 900 @%8
@] e | ©
1. Vertical angle 8
2. Left horizontal angle
3. Function menu
4. Function button
5. Distance measurement mode / downward
6. Angle measurement mode / upward
7. Keyboard
8. Coordinate measurement mode / leftward
9. Menu button / rightward
10. POWER button
11.  Enter
12.  ESC button
13.  Asterisk button
3.1.3. FUNCTION KEYS

Name

Function

Asterisk button

Enter the asterisk
mode. In the
Manual, the button
will be marked

Button
as "*
Angle Enter the angle
measurement measurement mode.
Distance Enter the distance
measurement measurement mode.
Coordinate Enter the coordinate
measurement measurement mode.
@ Enter the menu
Menu

mode.
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Cancel operation
or return to the

ESC .
previous page /
item.
POWER button | Power on / off.

FD~ (T

Function keys

They correspond
to the information
displayed.

e PR Numeric
QO) 9) keyboard

Enter numbers /
characters.

o)

Scroll buttons

Move the cursor left,
right, up, and down.
In the Manual, the
keys are marked as
=/ A/

® ©0

Confirm data
selection or go to

Enter the next page /
item..
3.1.4. THE ICONS
Icon Meaning Operation
Dual sensor @( F2 )

Single sensor

OIGY GY,

Sensor off

@ (F2)(F3)

Bluetooth off

@5

system settings

@ Bluetooth

A OFF

Bluetooth on

@ (5

system settings

@ Bluetooth

@ ON

Mode
wy/o reflector

@

O | FS | | R PEE |

sl NOIO)
et | OO
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m Battery voltage

real-time battery voltage

3.2. PREPARING FOR USE

APPLIANCE LOCATION

The temperature of environment must not be higher than
40°C and the relative humidity should be less than 85%.
Ensure good ventilation in the room in which the device is
being used. There should be at least 10 cm distance between
each side of the device and the wall or other objects. The
device should always be used when positioned on an even,
stable, clean, fireproof and dry surface, and be out of the
reach of children and persons with limited mental and
sensory functions.

3.2.1. ASSEMBLING THE DEVICE

1. THE REFLECTOR

When measuring the distance, place the reflector prism at
the target. The reflector systems come with a single / triple
prism that can be mounted with the tribrach onto a tripod
or mounted onto a prism pole. Reflector systems can be
configured by the user.

2]
]
W

2. THE TRIBRACH
Use a screwdriver to loosen the screw which holds the
tribrach. Turn the screw counterclockwise. The equipment
can be removed now.

Anchor jaw
Box level
Fixing screw
RS - 232 port
Pin

Slot

Locking knob

3.2.2. DEVICE USE

Hold down the power key for 1 second to turn the device
on. The start page is the angle measurement mode (a). Press
ESC to go to system information (b). Press MENU F4 to see
information about the device (c). Hold down the power key
for 4 seconds to turn the device off.
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3 |[ 2018-83-20 11:14:42F | INFORMATION ¥
- pe7°gurgn.gn X % (| B 203720180126 i
U = 267°84°32.3" ) || | podel :NTS360R 4 || EbM :05/20161118 3
HLz 181°28°18.4" i || | number:s111559 CCDU:19/26160629 (i
g v :20180126 O || CCDH:19/20168620 &

aLL esET wmser 1) || V€T TILT:01/20131015

( 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
> ® @ >,® @ > @
3.2.3. INITIAL SETTINGS
Place the instrument on a tripod, then carefully level and
center it.

1. Use a plumb to level and center the instrument

A Setting up the tripod

. Extend the tripod legs to the appropriate height.
Align the tripod head parallel to the ground and
tighten the screws.

. Set the tripod center and the occupied point
approximately in the same vertical line.
. Press down firmly on the tripod to make sure it is

steady on the ground.

B. Mounting the instrument on the tripod

. Carefully place the instrument on the tripod head.
With the tripod screw loose, move the instrument
until the plumb is exactly over the center of the point.
Tighten the tripod screw.

C. Rough leveling of the device with the box level

. By turning the A and B leveling screws,bring the box
level bubble to the line perpendicular to the line
passing through the A and B adjusting screws and
through the center of the box level.

53

. Bring the bubble to the center of the box level by
turning the leveling screw C

D.  Accurate leveling with a tubular level

. Loosen the clamping screw of the horizontal wheel
and turn the instrument so that the axis of the tubular
level is parallel to the line joining the A and B leveling
screws . By turning these screws bring the bubble to
the top of the tubular level.

C

—

(~ 3 ‘O
. Turn the instrument by 90° (100 gon) around the

vertical axis and bring the level bubble to the top by
adjusting the C leveling screw.

I
o o

. CAUTION! Repeat the above two steps (from step

D) after each turning of the instrument by 90 ° (100

gon). Check that the tubular level bubble is at the top

in all 4 positions.

Centering with the optical plummet

A.  Adjust the focus with the eyepiece of the optical
plummet so that the crosshair (the cross of threads)
is clearly visible.

B. When watching the optical plummet, slightly
loosen the central connecting screw and move the
instrument evenly and gently (do not turn it) until the
cross of threads coincides with the point.

C. Repeat this operation until the instrument is precisely
positioned at the station point.

D.  Then tighten the tripod screw and re-level the
instrument precisely (as described in step 1D).

E. Turn the instrument and check that the tubular level
bubble is in the top position.

JE

3.2.4. THE ASTERISK BUTTON

Press ,*" to enter the asterisk mode. Press the = / </ A /
V¥ buttons to move the cursor. Press the function buttons
to perform the desired operation. Press ESC to return to
the main menu.

TRowP 1= | TIIE Semzor [ 6FFT
Plumnet 0 £

Contrast: 101 H
croshatr: 01 4
JILL TILT Point PARA X-ON XYON  OFF P1,

TILt Sensor: [ OFF13,
X i -eesuie *
v o-wervese

5
X-ON RYON_OFF_p2)
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. Directional buttons

. Reflector: The default setting is the reflectorless
(NON-P) mode. Press » to switch between the
modes with and without reflector.

. Plummet: Set the intensity of the laser plummet. Press
— to select the desired value. A value of 0 means that
the laser is turned off.

. Contrast of display: the default value is 10. Press A to
change the contrast of the LCD screen.

. Crosshairs: the crosshair illumination is set to 0 (OFF)
by default. Press ¥ to select the desired value.

2. Function buttons

. F1: LCD and keyboard backlight on / off. By default,
the backlight is on.

. F2: compensator on / off. The default setting is
a dual axis sensor. Press the F2 key to go to page
1 (of 2). Then press X-ON to obtain single X axis
compensation. Press the F2 (XYON) key to get biaxial
compensation. Press the F3 (OFF) key to turn off the
compensator. Press the F4 key to go to page 2 (of 2).
The compensation value at the current position will

be displayed.

. F3: laser spot on / off. By default, the laser pointer
is turned off.

. F4: audio mode (parameter setting menu). Entering

temperature and atmospheric pressure. The PPM
value will be automatically calculated based on the
atmospheric correction.

Reference: temperature 200C, pressure P = 1013hPa.
0,294922P
1-0,003661,

P - atmospheric pressure [hPa]
T - temperature [°C]

PPM = 278,44 -

The user can calculate the PPM value by the above formula
and input it manually.

WARNING! Temperature range: -30°C ~ +60°C (0.1 oC
increase), atmospheric pressure range: 560 hPa ~ 1066hPa
(0.1 hPa increase). PPM range: -999.9 ~ 999.9 ppm.

3. Reflection of signal

If the deviation between the line of sight and the
emitting/receiving axis is too great, set the emitting
axis in the center of the prism. Press ,*" and » twice
to select the prism mode. Then press F4 PARA and
aim at the center of the object. The signal intensity
appears on the monitor. The default constant value
of the prism is -30 mm. Adjust the horizontal tangent
unit or the focusing ring of the telescope. Then
the emitting axis will focus exactly on the center
of the target when the reflection signal reaches its
maximum value.

T : 200 °C TEHP. TEWP. : 20.0 °C %
PRESS . :{[XEME hPa * || PRESS PRESS.z1013.0 hPa
PRISH  : 0.0 nn 4 PRISH PRISH  :

PPH T 0.0 ppafj] PPH

SIGNAL [ 1 SIGNAL SIGNAL

BACK ENT BACK BACK

4. MEASURING ANGLE

Press the POWER button to turn on the instrument. Press
the N6 key to enter the automatic angle measurement
mode. If the current mode is distance measurement mode
or coordinate measurement mode, press ANG to enter the
angle measurement mode.

4.1. PAGE 1

F1 ALL:

ALL stands for Measure and Record. If you want to change
the current file or create a new file as the current file, press
the FILE button on page 3 first.

When creating a new file, the device will automatically
create an .SMD and .SCD file with the same name. SMD
stands for South measurement data (used to record
horizontal, vertical and SD target data). SCD stands for
South coordinate data (used to record 3D coordinates for
the measured points).

AT 7
voasravares 3o gy 3| womORIED | VG T4
MLz 1767 83" 288" i i §|| M o eatan i
a -] e
I

&
a mser wser erf [ pack ewr || sack e || wser wser pif

@unab@@cnmmzb@@@@@@m@@

i |[Fssss 3 i |[ wsss i

v wrsysye | Por -GN G : H

Wi wewar o | Pooo : o - 3| wouee w4
A ||[RMT : i.Ee0Ee g g Btz 1.eeeen F
1 1

SREC. 7 [WO] [YES] | BACK SREM WUM REC. || >REc. 7 [M0] [VES] || BACK sREW MM mEC.

@ ED”(ID @ @ CHJU‘CHJ @ @ Gﬂc(m @ @ C’DIMGEJ @
8 g)

How to measure the horizontal angle for target B / C by

repeated observation?

a. Aim at object B in horizontal left (HL) mode, press F3
HSET, then input the value 0 ° 00,30 ,.
Press the F1 ALL and F4 YES buttons to save the
result. Input the point name for target B. Press F4
REC again to save the data to the current file.
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b. Turn the device clockwise to aim at object C.

Press the F1 ALL and F4 YES buttons to save the result
and the point name. Press F4 REC again to save the
data.

C. Turn the EDM vertically in the Horizontal Right (HR)
mode. Press the F1 ALL and F4 YES buttons to save
the result and the point name. Press F4 REC again to
save the data.

d.  Turn the device anti-clockwise to aim at target B.
Press the F1 ALL and F4 YES buttons to save the result
and the point name. Press F4 REC again to save the
data.

Press F3 HSET the second time and input the value
90 ° 00,30 ,. Measure and record the data as in the
above steps. The <BAC value can be calculated as

follows:
Station Target HL/HR Reading Half-round Whole-round Average
8 AL 000 28" | 35 140227
1™ [ 138°14' 50 138" 14" 197
Round |8 PP I T
[ 318° 14’ 47" 138° 14’
8 90° 00' 26" I 19.5”
- < HL e 1a apr | 1381425 N
Round | & PP 7T T IO
c 48" 14' 46"
F2 OSET:

Setting the current horizontal angle. To set the current
horizontal angle, press the F2 OSET key, then F4 YES to
confirm.

% 4 3
u s zertantaz.a g Woanee o sET 7 3 || v esTermose d
WLz 176°uaczaN g Al m: eosens g
a a a
ALL  OSET HSET Pij (HO] [VES] || ALL esET msET e}

] 0 1]
& ' )@ (IE D @m'@ &) @& ®| |®
a g

F3 HSET:
Input values. User can separate degrees / minutes / seconds
by inserting a period ,.".

4.2. Page 2

F1 HOLD:

,HOLD" is used to hold the reading from the horizontal disc

while turning the device.

How to maintain the HL reading at 90 ° 0035 ,for the

target?

a) Turn the device and set a horizontal angle close to
90 ° 0035 ,, then adjust the tangential screw until the
desired value is reached.

b) Press the HOLD button to enter the page. Then
loosen the horizontal tangential screw and aim at
the target. At this point, the horizontal angle will not
change.

Q) Press YES to confirm.

T h e ser | F 3
vz esTiRaz.aT o uoroesTARTETLET
MLz 2TaicRRoEt oo h F [T L U N

- | a
ALL  OSET  WSET F1) BAGK ENT ALL  OSET  MSET  P1)

@@“@@@@w@@@ﬂ:‘ma
a l (e

F2 REP .:

REP (repeat measurement). To repeat the measurement

requires measurement at a right horizontal angle, equal to

the annotation on the horizontal dial, clockwise.

Position the device at point A. The following are the

guidelines for the triple measurement method <BAC:

a) Aim at point B, press REP. The HR is 0 ° 00,00 ,,

b) Turn the device clockwise, aim at point C, press HOLD

) Turn the device clockwise, aim at point B a second
time, press F3 REL to release.




d) Turn the device clockwise, aim at point C a second
time, press F4 HOLD. The instrument will show the
horizontal <BAC value during these two repetitions.
The average is 19 ° 28 24 .

e) Turn the device clockwise, aim at target B a third
time, press F3 REL.

f) Turn the device clockwise, aim for the third time at
point C, press F4 HOLD. The device will show the
<BAC horizontal value when measuring three times,
the average value is 19 ° 28 ,26 ,.

9) Press F2 EXIT and F4 YES to exit the menu.
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F3V% .:
Press F3 V% to toggle the vertical angle reading from
vertical degrees to %.

As shown in the figure, if the vertical reading has been set
to zenith 0, HL = 75 °° 00°00".

al =90°-L=90°-75°00'00" = 15°0000 ,,

inclination angle i = 100 x tan 15 ° 00'00 ,= 26.7949%
~26.79%. Similarly to the result.

4.3. PAGE 3

F1 CPMS:

CPMS is used to switch the vertical angle display format.
The depression angle is a negative number and the
elevation angle is a positive number.

i
v os0'zetizet
]

ML 72°81°33.5"

3

v osorzerazer G|l v ozetmiaree

we: o 7zimitaase g || WLz 7ztm1cazase
£

P sk

8
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F3 FILE:

FILE is used to change the current job, create a new file,
rename / delete / export files, or import data into the
current file.

Press F3 FILE, F2 LIST to enter the profile list. Press F4 to go
to the next page.

a. NEW: Press F1 NEW to create a new file, name it
,180105_1".
b. Properties, renaming and deleting a file: hold the

cursor over the current file, line ,1780105_1".

Press F4 to go to the next page. The F1 button will
go to the ATTR (Attributes / Properties) window and
show the name, size, data, creation time and creation
date for the profile.

To move the cursor, use the directional keys. Press F2
RENAME / F3 DELETE to rename or delete the current
file.

NOTE: The Angle / Distance / Coordinate and Menu
modes. If the file name is not changed, the device
will save the data to the current profile.

MEASECOURD FILE *
*

LEUTE 801055
]

0319 i
aaze *
I —

(=
HEW  1HP. EXP. P1)

0319 ¥
eazo *
paetes ]

]

a
BACK LIST HUM _ENT

(a)

Gb@haD(ﬁ)
(b)

Hane:180105-1.5H0  §
size: 0 B

Data: L]
Cre Time:11:37:18 §
Cre Date:2018-03-208
EXIT Py

Hame:1BE105-1.5C0  §
size: o B
pata: o
Cre Time:11:37:18 §
Cre Date:Z@18-03-206
EXIT P2}

a
ATTR REHAME DEL. P2}
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5. DISTANCE MEASUREMENT

When the current mode is angle measurement or
coordinate measurement, press DIST to enter the distance
measurement mode.

1. PAGE 1

F1 ALL:

Saving horizontal and vertical readings to the current files.
As with the angle mode, current files must be set before
measuring and saving data.

The instrument will calculate coordinates from the current
coordinates, instrument height and target height, then save
the coordinates and record in an .SCD file.

F2 MEAS:

Measure the current target without saving the record.

M3 MODE:

The default measurement mode is the Fine (Single) Mode.
Press F3 to change the mode.
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F2R/L:
R / L is used to switch the horizontal angle between the
horizontal right and left. In the same direction, HR + HL =
360 °, also HL = 360 ° - HR.
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2. PAGE 2

F1 OFFSET:

A. ANGLE OFFSET

This measurement mode is used when it is difficult to
position the prism exactly on the measured point, e.g.
measuring the center of a tree. Simply position the prism

on a point that has the same horizontal distance to the
instrument as the prism to the instrument. Then define
the instrument height / target height to start the offset
measurement. This allows you to obtain the coordinates of
the center of the object.

B Prism P
~

HD (x) = HD (£)
HD (x) - distance between the instrument and the P prism
HD (£) - distance between the instrument and the point A0

a. Position the device at the occupied point (when
point AQ is difficult to set the target, set the target at
point P which is close to A0).

b. Aim at prism P (fig. ¢), press F1 MEAS, turn the
device, then aim at (A0). (fig. d)

C. Press CODE to check the coordinates of the point
(A0). Press DIST to check the distance to the point
(A0).

d. Press F1 NEXT to proceed.

Note: Before measuring the offset, you must first
define the instrument height / target height.

@ @p op @ @ @ D G I @ D W ¢ @ D @
(o) ) @

B. DISTANCE OFFSET

If the radius of a tree or a lake is known, to measure the
distance and the coordinates of the center, input the
known value of HD as in the graph below and measure (P1)
in the distance offset mode. The distance and coordinates
of (P0O) will be displayed on the screen. If the measured
point (P1) is in front of the point to be measured (P0), the
offset value has a positive sign, if the measured point (P1) is
further than the point (P0) it has a negative value.

a) Input the offset value, press ENT to confirm (fig. d).

b) Aim at the prism P, press MEAS (fig. e).

) Press CORD to check the coordinates of the point
(AO). Press DIST to check the distance to AO.

d)  Then press F1 NEXT to proceed.
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offset % DIST.OFFSET 4 || DIST.OFFSET i
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2.DIST.OFFSET 4 || EECEIIC 40 : 15180 n 4
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DIST.OFFSET @ || DIST.OFFSET ¥ |[ prst.orFser
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sD 4 S0 = 1.5155m 4 50 2.5888n 4
HD @ HO B.6586m [ WO : 2.1995m [
up & up 1.3609m 6 || wo : 1.3653n 6
HERS SHeasuring SET

C. PLANE OFFSET

If the point (PO) lies on the edge of a plane which cannot be
measured directly by the reflectorless mode, three random
prism points (P1 / P2 / P3) lying on the same plane shall
be measured.

Then aim at point (P0). The device will calculate the
coordinates automatically.

PO - target point
P1, P2, P3 - random points of the prism

a) Aim at P1 and press F1 MEAS. Aim at P2 / P3 and
press F1 MEAS (fig. e).

b) Turn the instrument, aim at the point (P0). The
distance between the station and the point (P0) will
be displayed (fig. f).

Q) Press CORD to check the coordinates of the point
(P0) and press DIST to check the distance (fig g).

d) Then press F1 NEXT to proceed.
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NOTE: in this case, the device has previously been switched

to ,reflectorless mode”. Press F1 HT in the coordinate
measurement menu to set the instrument height to 0.

D. COLUMN OFFSET

The column offset is commonly used to measure the center
of a column. As shown in the figure, assume the point (P0)
is the center of the column.




(P1) is the point of intersection of the line (PO) and the arc,

while (P2) and (P3) are the left and right end points of the

cylindrical diameter. The device will automatically calculate

the 3D coordinates of the point P.

a) Aim at the point (P1) and press F1 MEAS (fig. ¢). Aim
at the point (P2) and press F4 SET. Aim at the point
(P3) and press F4 SET. (fig. f).

b) Press CORD to check the coordinates of the point
(P0) and press DIST to check the distance (fig g).

¢)  Then press F1 NEXT to proceed.
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Stake out SD / VD / HD easily with the stakeout menu of

N6.

a) Input the stakeout value 2.0m, press F4 ENT to
confirm.

b) Turn the instrument to make sure the HR reading
matches the HR stakeout reading.

(9] Ask to shift the layout prism to the field of view. Aim
at the layout prism and press F2 MEAS, the result will
show as in figure (e).

d)  dHD = actual HD - stakeout HD = -6.8265m. This
means that the layout prism should move away from
the equipment by 6.8265 m. After shifting, press F2
MEAS to confirm.
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F3 FILE:

The operating instructions for this menu are the same as
those for the angle measurement mode. Users can freely
change the current file, create new files, rename, delete or
export them.

NOTE: When opening files by ,txt", there are some
differences between 600.txt and .dat.
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6. MEASUREMENT OF COORDINATES

When the current mode is Angle or Distance measurement
mode, press CORD to enter the coordinate measurement
mode. The user can input the coordinates of the occupied
point in the standard CASS format: ,Point name; Code; E, N,
Z". You can input up to 200 points.

6.1. FUNCTION KEYS

In this coordinate menu, users can measure or stake out
points. Select or create a new profile to save coordinates,
set an occupied point and the back sight, input instrument
height and target height. In this chapter we will not
introduce the function keys according to the page order.
The following building will serve as an example to describe
the steps in the stakeout menu. The coordinates of the
occupied points K1 / K2 / K3, as shown in the figure, have
been imported into the device. Assume that the equipment
is settled at K3, while K2 is the back-sight point. The project
is to define the location of the stakeout points 1/2/3/4 in
the field.

PT CODE xm yfm Hfm

FYD 2448486865 432767706 3.121
FYD 2448438569 432780647 3.121
FYD 2448446333 432809625 3.121
FYD 2448494630 432796684 3.121

Edit the stakeout profile on PC: input the requested
coordinates for points 1/2/3/4, save them as “4points.csv”.

[ o e i [y |
1 | 1 FYD 432767. 706 2d48486. 865 3.121
2 | 2FYD 432780. 647 2448438.569 3,121

| 3 | 3FID|432809.625 2448446.333 3.121
4 | 4 FYD 432796.684 2448494.63 3.121

W <> w\deoiats/

F3 FILE / P3:

Listing files or creating a new file:

Press F3 FILE, F2 LIST and F1 NEW to create a new job (fig.
c). Define the end of the profile name as FYD (fig. d) Press
F4 ENT to confirm.
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F3 OCC, OCCUPIED POINT / P2:

Press F3 OCC to enter the occupied point setting page (fig.
a); it will show the coordinates of the last occupied point.
Press F2 LIST to enter the list of points (fig. b).

The list of points will show the point from the known file
followed by the subsequent point from the current file.
Move the cursor to K3 and press ENT. Details of that point
will be displayed, including the codes and coordinates.
Press F4 ENT and input the instrument height, press F4 ENT
again to enter the backsight measurement setup page (fig.
e). Press F4 YES to display the last backsight point (fig. f).

This point should be the same as the point previously set.
Press F4 ENT to access the page shown in figure g.

The HR horizontal reading should be equal to the
azimuth from K3 to K2 which can be calculated from the
K3 occupancy point and the K2 backsight point. Turn the
instrument, aim at the K2 prism, press F4 YES to set the
horizontal angle equal to the azimuth from point K3 to
point K2 (fig. h).
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F2 S.0O, Stakeout / P3:

Press F2 S.O. to access the stakeout function. On page 1/2
(fig. b), point 1.0CC. PT INPUT and point 2. BACKSIGHT
are the same as the OCC and B.S. menu in the coordinate
measurement mode. Therefore, in the next part of the
Manual, point 3.Layout PT is described in detail and how to
set the stakeout point directly.

v 61 0Lt 17§ LAvoUT 172§ Lavout 2/2%
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To check the back point coordinates press F3 YES, input
the prism height at the backsight point and press F3 ENT
(fig. k). The device will check and calculate the difference
between the known point (K3) and the points measured
during the control measurement of the backsight point.
Press F3 NEZ to switch the screen to display the 3D
coordinates for the measured points. Press F3 (A) to switch
the screen to display the coordinates difference.

F2 B.S, BACKSIGHT / P2:

Use the backsight coordinate or angle to set the horizontal

reading of the backsight direction.

When the ,0CC" command is running, the equipment will

set the coordinate of the occupied point and the horizontal

reading of the backsight point in the same time. If there is
any doubt about the backsight direction, please rerun the

“BS” command.

To set a back-sight point, press F2 B.S. on the second page

in the coordinates menu (fig. a). There are two methods:

a) Press 1 (backsight by coordinate) to enter the
backsight menu. Press F2 LIST to recall an existing
point. The method of operation is the same as for
occupied point setting.

b) Press 2 (back sight by angle). Input 300.1.33 to define
the backsight angle of 300° 1'33 ,(fig. e). Press F4
ENT to go to the next step.

Q) Turn the instrument to aim at the K2 target. Press
F4 YES to set the horizontal reading matching the
direction from the occupied point K3 — B.S. point K2.
Then return to the coordinates menu.
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F1 HT, Instrument Height and Target Height / P2:

To display or set the instrument height or target height,
go to page 2 of the function menu in the coordinate
measurement mode and press F1.

If no changes need to be made, press ESC to go to the
last page.
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a) In the menu, on page 1/2, press 3.LAYOUT PT to enter
the stakeout function.

b) Press F2LIST to display the list of points. The cursor
will stay on the first page automatically. Press ENT
to check the detailed coordinate (fig. d); Press F4
ENT and input the target height, press F4 again to
confirm. The device will show HR and HD between
station K3 and point 1 (fig. f).

) Press F3 GUIDE to display HD and the desired
azimuth (fig. g). Turn the instrument until the value
is close to 0° 00'00 ,(fig. h).

d) Bring the prism to the stakeout point, aim at the
center and press MEAS to confirm the position (fig. i).

e) Press the NEXT button to repeat the steps until
completion of the stakeout.
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As shown in the figure below, set the current prism point as
1,.To accurately set the prism to position 1, the user should
ask the persons on the side of the prism, who define the
position 1m after the prism point 1, to confirm the azimuth
point 1 ,. After measuring with tape from 1’ to 1%, set the
prism to the position 0.732m.

Aim at the prism center, press F1 MEAS as shown in dwg. k.
At this moment, the horizontal position of the prism is the
required position for point 1. Mark this position to finish
staking out point 1. Press F4 NEXT to recall the stakeout
coordinates of point 2 (fig. i).




FTALL/P_

To compare the difference between the actual coordinates
and the designed coordinates between points 1-4, the user
can execute the ,ALL" command to measure and store the
coordinates for the current job.

To do this, export the current files to a USB stick, using
Microsoft-Excel to open the csv file. Compare the difference
between the actual and the designed coordinates to
double-check the staking out results.

Aim at the prism center on point 1. Press F1 ALL to save the
data (fig. a) then press F4 YES to change the name. Measure
the coordinates of the 2/3/4 point as shown in figures c-h.
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1. Check the list of points within the current job: Press
F2 S.0 in P3. Press F2 1.0CC. PT INPUT and LIST to
display the list (fig. C).
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2. Export the current job to a USB stick.
Dat and csv files can be used in SOUTH CASS
software; dxf file is a graphics interchange format
that can be recognized by AutoCAD and CASS.
dxf is a graphics interchange format that can be
recognized by AutoCAD and saved in the .dwg
format. The txt files are raw data in the 300 and 600
format.
*The ,.dat" file can be opened by Windows TXT and
the ,.csv” file can be opened by Microsoft EXIT Coord
File Export STN K329 Excel.

6.2. SIDE SHOT

Press F2 S.O in P3. If the view between the occupied point
and the staking point has been obscured, the user can
execute the ,Side Shot” or ,Resection” command to add
the occupied point. Enter the Side Shot menu. Input P1 as
the name of the point, aim at the center of the point. Press
F4 MEAS to measure the coordinates of the P1 point. Then
press F4 YES to save.
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Set the total station on P1 and adjust the position. Press
1.0CC. PT INPUT in the stakeout menu, press F2 LIST to
enter the points list. Move the cursor to P1 and press ENT
to view the details. Press F4 YES and follow the next steps
as in the previous instructions.

6.3. RESECTION

Resection is also known as free station. Set up the total
station on an unknown point, it will calculate the coordinates
of the occupied point by measuring the distance for about
2-7 known points or measuring the angle for 3-7 known
points.

Angle resection

On the second page of the stakeout function, press

1.RESECTION to go to the next page. The coordinate can be

calculated after measuring at least 3 points.

1. Measure the first known point: Input P1 as the new
station name and the device height (fig. b). Press
F4 ENT to go to the measurement page. Input the
known point Q1, press F4. The system will recall the
Q1 coordinate from the list, press F4 OK. Aim at prism
center at point Q1 (fig. f). Press F3 ANG to end the
measurement. The system then continues to measure
for the second point.

2. Measure the second known point: as in figures g-j.

3. Measure the third known point as shown in the k-m
figures.

After measuring the Q1 / Q2 / Q3 points, press F1 NEXT
to move to point 4 or press F4 CALC to calculate the
coordinate (fig. 0). Press F4 NEZ to display the result. Press
F4 YES to save the data to the current job.
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Distance resection

In the distance resection method, at least 2 known points
should be included in the calculation of the coordinate. The
steps are similar to the angle resection method. The only
thing to pay attention to is pressing the F4 DIST key after
aiming at the point. The method is similar to the angular
resection.

7. ADJUSTMENT AND INFORMATION
The structure of the menu system is as follows:
1.Collect Seq —1.EDIT-MEAS/ 2. MEAS-EDIT
—)[2.Dam&nﬁrm =1.0N/ 2.0FF
3.Select SO/HD —1.5DEHD/ 2HDGVD

1.Meas File
~1.0CCPT Input _>|:2'c"’°'""mE

3Peodefile  —1.Meas. Data
5 ;-;':E‘W aFedFile | 2.Coord.Data
+ hesertion 5.U Disk Mode | 3.PCode Data
p > 1.Send Data 4.Fixed Data
“~1.Config a1
. Load Data . Load Coord.
—1.0CCPT Input
2 Backstght ew 2.0ad PCode [~1.International
-Backsigh Search Load Fixed [L2.USA Survey
3.Layout PT
Delete 1LDEG
4.Side Shot ‘ 2600
“—1Resection Jash ML
—1.File Maintain— y

ot [
Page 1/2 2 Select Code Flle 1File 3.FeetInch
1.0ata Collect ) || L0 D 2.0CCPT Input 1Temp. C/F
2tayout ——| e 3.Backsight 2 Press
3.Memory MGR- 2.MLM 4.layout PT LAngle Meas
4,Programs ——>| 32 Coordinate S5.Coord. Inverse 2.Distance Meas
SParzmeters— | ° % 6.Export Pile Coord .Coord.Meas
Page 2/2 < Point toLine 1.Feet FINE[S)
Ladjustment—| | 0 2Angle 2FINE[N]
2Inst. Constant| _ﬂ'um Set 3.Distance 3.FINE[R]
3.Information y 4 Temp. &Press TRACKING

s Zode Set 1.Power On Mode NEZ
4.Format Parameter 2.0 hiqde -ENZ
§ S.NEZIENZ“ | Zenith 0

_s's;“m;ii:‘m" .V Angle 20/H0 ————>|_2 Horizontal 0
g .Min Angle Read = 1s/55/10s/0.1s
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VO/Axis Const. 3FaceinLorR = Differ/Equation

4.Aute Power Off — OFF/ON
5.H-Angle Buzzer — OFF/ON
1Meas Buzzer izn— OFF/ON
2W-Correction  — OFF{ONJ0.2
3.Date&Time [Pmlmt
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Farmat

7.1. ADJUSTMENT

On the 2nd page of the menu, press 1T.ADJUSTMENT. It
contains four commands: 1. VO Control, 2. Collimation, 3.
Horizontal axis and 4. VO / Axis const. The last VO / Axis
const. command displays the results of the previous three
commands. Please execute the last command before
executing commands 1-3 to clear the previous results.
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Please open the sensor and set the total station well before
executing the commands.

The horizontal angle should be HR (horizontal right) and
the V angle should be set to zenith = 0.

7.1.1.VO / AXIS CONST.

In the ,Adjustment” menu, press 4. VO / Axis const. The
VADJ_T and HADJ_T refer to a sensor error if an electrical
sensor has beeen installed.

Press F3 OFF to exit the horizontal axis adjustment and
error 2C adjustment. Press F4 to enable horizontal axis
adjustment.

Press F1 OSET to reset the previous result to zero.
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7.1.2. VO ADJUSTMENT (i ANGLE)

Calculate the error of the vertical disc to correct the vertical
reading by measuring a clear target on both sides.

Aim at the target in the HL program, press F4 1.VO
Adjustment (fig. b) and F4 OK. Turn the instrument so as to
aim at the same point in the HR program (fig. c), press F4
OK to finish the adjustment. The vertical target error value
is displayed (fig. d), press F4 YE to confirm.
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If the vertical angle is zenith 0, i = (L + R-360 °) / 233
If the vertical angle is horizontal 0, i = (L + R-180 °) / 2 or
(L+R-540°)/2

7.1.3. COLIMATION (2C)

Calculate the 2C error to correct the horizontal reading by
measuring a bright target from both sides. Aim at the target
in HL, press 2.Collimation (fig. B) and F4 OK. Turn the device
to aim at the same point in HR (fig. C), press F4 OK to finish

the adjustment.
2C=L—(R+180°)
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7.1.4. HORIZONTAL AXIS

Calculate the horizontal axis error to adjust the horizontal
reading by measuring the target with a vertical angle of +
10 ° ~ £ 45 ° on both sides. Aim at a target in HL with
a vertical angle of + 10 ° ~ + 45 °, then press 3 to enter the
horizontal axis page (fig. b). Press F4 OK about 10 times.
Turn the instrument to aim at the same point in HR (fig. ¢),
then press F4 OK about 10 times to finish the adjustment.
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* Please adjust the i angle, 2C and horizontal axis after
prolonged transportation or other vibration.

7.2. INFORMATION

7.2.1. Press the 2.INST.CONSTANT button in the 2nd menu
page (fig. b). The default is 0. Do not change this value
without authorization.
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7.2.2. INFORMATION

Press 3. Information in the 2nd menu page (fig. b).

1. MB: 03/20180126 - Motherboard 03, updated on
January 26, 2018.

2. EDM: 05/20161110 - EDM 05, updated on November
10, 2016.

3. CCDV: 19/20160629 - Horizontal disc 19, updated on
June 29, 2016.

4. CCDH: 19/20160629 - Vertical disc 19, updated on
June 29, 2016.

5. TILT: 01/20131015 - Tilt 01, updated on November
10, 2016.

7.3. PARAMETERS
Press 5. Parameter in the 1st menu page.
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7.3.1. UNIT SETTINGS

7.3.1.1. Feet

In the unit set mode, press 1.FEET to select between
international and US feet.

* 1 international foot = 0.999,845 6 US foot.

7.3.1.2. ANGLE

In the unit set mode, press 2.Angle to select the angle unit
from DEG (degree), GON (gon), and MIL (mile). The DEG
unit is selected by default.

*360 DEG = 400 GON = 6400MIL.

7.3.1.3. DISTANCE

In the unit set mode, press 3.Distance to select the distance
unit from meter, foot and inch.

*1 meter = 3.280839895 feet, 1 foot = 12 inches.

7.3.1.4. TEMPERATURE AND PRESSURE

In the unit set mode, press 4.Temp. & Press to select the
temperature and pressure unit.

Temperature: With the cursor on the 1st line, press F1°C or
F2°F then press F4 OK to confirm.

*°C is selected by default

Pressure: With the cursor on the second line, press F1 hPA,
F2 mmHg, F3 inHg, then press F4 OK to confirm.

* The hPa value is selected by default.
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7.3.2. OTHER SETTINGS

7.3.2.1. MINIMUM ANGLE READING

On the first page, press 5. Parameters and 3. Other Set,
press 1.Min.Angle Read to set the minimum angle reading.
Press 1/2/3/4 to select 1s / 5s / 10s / 0.1s. The default
setting is 1s.

7.3.2.2. MINIMUM DISTANCE READING

On the first page, press 5. Parameters and 3. Other Set,
press 2.Min.Dist Read to set the minimum distance reading .
Press 1/2 to select Tmm or 0.Tmm. The default setting is
Tmm.

7.3.2.3. LEFT OR RIGHT DIRECTION

Press 1.Differ to maintain unequal coordinates between
the HL / HR directions. Press 2.Equation to keep equal
coordinates regardless of the direction of HL and HR. The
default setting is Equation.

If the instrument has been set to ,Equation”, when
measuring HR the system will use HR + 180 ° as the azimuth
angle to calculate the coordinates. If the instrument has
been set to ,Differ” in HR measurement, the system will use
the actual direction as the azimuth angle. In other words,
the difference between the two modes is 180°, which is the
azimuth angle from the occupied point to the target.

7.3.24. AUTOMATIC POWER OFF

Press 1/2 to turn the auto power off function to OFF or
ON. If ,ON" is selected to enable the function, the unit
will automatically turn off after 30 minutes without any
operation. The default setting is OFF.

7.3.2.5. H-ANGLE BUZZER

Press 1/2 to turn the horizontal angle buzzer function to
OFF or ON . When the angle h is in the range of 0 ° + 4 ° 30
,90°+4°30,180°+4°30, 270 ° + 4 ° 30', the device
activates the buzzer. The default setting is OFF.

73.26. Measurement buzzer

Press 1/2 to turn the measurement buzzer OFF / ON. The
buzzer signals a multiple angle. The device will sound the
buzzer each time a measurement is completed. The default
setting is ON.

7.3.2.7. W-CORRECTION

Press 1.0FF to disable W-correction. This will set the
W-correction to k = 0; Press 2.0.14 to set the W-correction
to k = 0.14; Press 3.0.2 to set the W-correction to k = 0.2.
The default value is 0.14.

* k is the coefficient of earth curvature and atmospheric
vertical refraction, also known as the W-correction.

7.3.2.8. DATE AND TIME

Enter the current date and time with the numeric keys. Press
OK to confirm. The total station’s internal clock is supported
by a battery located on the main board. The date and time
entered will not disappear even after the device is turned
off. Only when the device is not used for a long time, the
battery on the motherboard will run out and the data will
be lost. The LB-01 battery will automatically charge the
motherboard as long as the device is turned on for 3-4
hours.
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7.3.29. COMMUNICATION PARAMETERS

On the ,Comm Parameters” page, set the protocol, baud
rate and format. Press A / ¥ to move the cursor. Press = /
= to select an option.

1. Protocol: Unidirectional, Ack / Nak

2. Baud: 1200/2400/4800/9600/19200/3
400/57600/115200
3. Format

* The baud rate is only available for the RS-232C
connection. Not applicable to USB and Bluetooth ports.

7.3.2.10. GRID FACTOR
The default value of the grid factoris u = 1.
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7.3.3. FORMAT PARAMETER

Press 4.Format Parameter to return to the initial settings.

7.3.4. BLUETOOTH
Press 1/2 to turn the Bluetooth OFF / ON. The default
setting is OFF.
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8. COLLECTION, STORAGE AND SHARING OF DATA

8.1. COLLECTING DATA

The ,Data Collect” option on the first page of the menu
is used to measure 3D coordinates and save them in the
current coordinate file and to save the observation data in
the current measurement file.
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8.2. NEW JOB

Press 1.Data Collect on the first page of the menu, enter

the file selection page, the device will display the latest file

name.

Press F2 LIST and F1 NEW to start a new job. The system will

name the new job as ,Data_Num”. Press F4 ENT to confirm.

Move the cursor to a new job and press ENT to set the new

file as the current job.

1) In the file selection menu (fig. b), you can also input
a new name using the number key and pressing
ENT to confirm. The system will automatically create
a new job.

2) Press 3.FS / SS to measure angle, distance and
coordinates within the current file.

3) In 1.0CC. PT INPUT or 2.BACKSIGHT you can use
a known point from existing files as an occupied
point or a backsight point.
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4) N6 adds the fixlib file in the device's internal
memory as a file of known coordinates. You can
press 3.MEMORY MGR in the menu page, then 1.File
Maintain, 4.FIXED DATA and F2 IMP to import the
coordinates of an occupied point into the instrument.
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8.3. SETTING AN OCC POINT AND BS POINT
It is assumed that the user has already imported the
coordinates into the FIX.LIB file. (A detailed description of
the steps is presented in chapter 6.1)

8.3.1. SETTING AN OCCUPIED POINT

Press 1. OCC.PT INPUT in the ,Data Collect” menu (fig. a),

the last occupied point will be displayed on the screen

(picture b is the default).

A Press F2 LIST to enter the list of points (fig. c), move
the cursor to the known point K3, press ENT to
display the coordinates of K3 (fig. d), press F4 ENT.

B. Input the instrument height (fig. s) and press F4 ENT
to confirm. The device will go to the backsight angle
adjustment page (fig. f). Press F4 YES. The newest
backsight point will be displayed (fig. g shows the
default setting)

C. Press F2 LIST to enter the list of points, move the
cursor to the known point K2 (fig. h), press ENT to
select and F4 ENT to confirm, the device will calculate
the angle from K3 to K2 (fig. I)

D.  Aim at the center of the backsight point, press F4 YES
for orientation (fig. j).

E. Input the target height and press F4 YES to confirm
(fig. I).

F. Press F2 MEAS to start distance measurement (fig.
m), the device will show the difference (fig. n).

G. Press F3 CORD to switch to the real time coordinates
of the backsight point (fig. o).

H. Press F3 A to go back to the coordinate difference
page. Press F4. to confirm.
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8.3.2. SETTING BACKSIGHT POINT

Based on the previous instructions, after setting the

occupied point you can input or recall the known point as

a backsight point. If the reference point is unknown, only

the backsight direction is available, or if there are some

doubts about the changes, perform the reference point
setting separately.

1. BS COORD

A Press 2.BACKSIGHT and 1.BS COORD in the ,Data
Collect” menu (fig. b), the screen will show the latest
backsight point (fig. ¢). Press F4 ENT to confirm. The
device will calculate the angle from the occupied
point K3 to the backsight point K2.

B. Aim at the center of K2. Press F4 YES to set (fig. d).
The device will ask if it is necessary to check the
backsight point. Press F3 NO (fig. e) and return to
the ,Data collection” menu.
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2. BS ANGLE

A Press 2.BACKSIGHT and 2.BS ANGLE in the ,Data
Collect” menu (fig. b), input the angle from K3 to K2:
300 ° 01'33 ,(fig. ). Press F4 ENT to confirm and go
to the next page (fig. d).

B. Aim at the center of the K2 target, press F4 YES to set
the horizontal angle as the backsight angle (fig. e).
Press F4 YES to confirm the angle (fig. f) then press
F4 REC to start distance measurement (fig. g).
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84.FS/SS

Measure and store the coordinates of detail points through

the last occupied point and the backsight point.

A. Press 3.FS / SS in the ,data collect” menu (fig. a),
press F1 INPUT to input the point name, code and
target hight (R.HT), press F4 ENT to confirm (fig. c).

B. Press F3 MEAS and F3 NEZ to measure the distance,
an example is shown in figure e.

C. Press F4 YES to save the data to the current file and
return to the FS / SS page (fig. f).

D.  The point name will increase automatically, e.g. from
1 to 2. Complete the measurement of the four points
based on the previous steps.
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After measuring 4 detail points, press ESC and return to the

,Data Collect” menu.

A. Press 3.FS / SS (fig. b) and F2 VIEW to enter the point
list (fig. b). Move the cursor to point 1 (fig. ¢) and
press F1 VIEW to select the coordinates (fig. d). Press
F4 P11 to go to the next page (fig. e).

B. Press ¥ repeatedly to check the coordinate from
point 2 to point 4 (fig. f-h).
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8.5. RESECTION

Set the instrument on an unknown point, calculate the
occupancy by measuring the azimuth or distance through
several known points. Please see chapter 6.4 for details.

8.6. ,DATA COLLECT” CONFIGURATION
Press 1.Config on page 2 of the Data Collect menu.

8.6.1. SEQUENCE

Press 1.Collect Seq on the Config page to set up the

sequence. The default setting is ,EDIT — MEAS".

A EDIT — MEAS: Set point name, code and target
height before measuring points.

B. MEAS — EDIT: Measure points before editing point
name, code and target height.

8.6.2. DATA VALIDATION

Press 2.Data Confirm on the Config page to enable or

disable the data confirmation function. The default setting

is ON.

A ON: After measuring the points, the system will
remind you to confirm that data has been saved.

B. OFF: After measuring the points, the device will
automatically save the data without the need for user
confirmation.

8.6.3. SD / HD SELECTION

On the Config page, press 3. Select SD / HD, the default

is SD&HD

A. SD&HD: The data will be displayed in the order of
SD&HD.

B. HD&VD: The data will be displayed in the order of
HD&VD.
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9. MEMORY MANAGEMENT
The first page of the menu will show ,Memory MGR", press
3. to enter the management mode.
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Press 1.File Maintain in the ,Memory MGR" page.

9.1. MEASUREMENT FILES

Press 1.MEAS.FILE on the ,File Maintain” page, the cursor
will remain on the line of the current file. Press F4 to go
to the next page. Press ENT to display the point list of the
selected file.

Move the cursor to point 1 (fig. d), press F1 VIEW to check
the coordinate data of point 1 (fig. e). Press F4 to go to the
next page (fig. f). The horizontal angle is the azimuth from
station to point 1; press ¥ to go to the next step (fig. g).
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1. NEW: Press NEW to start a new file, the system will
create two files, ,SMD" and ,SCD". ,SCD". The ,SMD"
is for the measurement data and ,SCD" is for the
coordinate data.

2. IMP: Press IMP to import the ,SCD" coordinate file
into the device.

3. EXP: Press EXP to export the ,TXT", ,DAT", ,CSV" and
DXF" files.

4. ATTR: Press ATTR on the second page to display the
attributes of the current file including the name, size,
amount of data, creation time and date.

5. RENAME: Press RENAME on the second page to
rename the selected file.

6. DEL: Press DEL on the second page to delete the
selected file. Note that the ,SMD" and ,SCD" files will
be deleted at the same time.

9.2. COORDINATE FILES

Press 2.COORD.FILE to enter the file list. The description
of functions is the same as in chapter 9.1. ,Measurement
files”.

9.3. PCODE FILES

Before the measurement, you can create a TXT file on a PC
for code editing, each code appears on a separate line
within 10 characters. Copy the TXT file to the device as
shown in the figure below:
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Press 3.PCODE FILE in the ,File Maintain” menu (fig. b).
Press F1 NEW and input the code name ,CODE1” (fig. c).
Press ENT and go back to the file list (fig. d). Press F2 IMP to
display the file list, move the cursor to the desired file (fig.
e). Press ENT to import the code file into CODE1. The device
will return to the file list automatically (fig. g). Press ENT to
display the codes (fig. h).

In the code list, press FIVIEW and F1 EDIT to edit the
selected code. Press F3 DEL and F4 OK to delete the
selected code. Press F4 ADD to add the newly created code
to the end of the file list.
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Example: press 3.FS / SS in the ,Data Collect” menu (fig.
a), the name of the point is 6. For the sake of the example,
assume that the code for this point is a street lamp: Move
the cursor to the code line, press F2 LIST for the requested
code file (fig. b) and press ENT to select. Move the cursor
to ,004: LAMP” (fig. ¢) and press ENT to confirm. The LAMP
code has been successfully used for point 6.
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9.4. FIXED DATA

Press 4.FIXED DATA in the ,File Maintain” menu (fig. b)
to enter the list of coordinate files. The file name is FIX.
LIB and it cannot be edited; the number is the number of
coordinates.

Press F4 EDIT or ENT to display the list of known points.

A) Press F1 VIEW to check the coordinates of the first
known point (fig. d), press A or F3 END to check
the last point (fig. e). Press F2 STRT to check the first
point (fig. h); Press F1 EDIT to edit the selected point.

B) Press F3 DEL and F4 OK to delete the selected point.

C)  Press F4 ADD to manually add a new occupied point
but the point name should be different from the
existing points.
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A maximum of 200 points can be saved in the FIX.
LIB coordinate file. if the name of the newly imported
points is the same as the existing points, the system will
automatically cover the existing points without notification
for each point.

9.5. U DISK MODE
Press the 5.U Disk Mode button in the ,File Maintain” menu
(fig. b).
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9.6. DATA TRANSFER
Press 2.Data Transfer in the ,MEMORY MGR" menu (fig. b),
press 1.SEND DATA or 2.LOAD DAT to send the data (fig. c)

or download the data (fig. d).
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9.6.1. CONNECTION BETWEEN N6 AND PC
A.  ViaUSB
Connect N6 to PC with USB cable, activate the transform

software ,NTS-360LNB.exe". The software looks like in the
picture below:

Click the ,COM pair” button on the toolbar to activate the
connection, the status bar will show the COMM port used
for that connection.

* Windows will ask you to install the driver for the USB
cable after connected. Copy the ,Virtual COM Port Driver”
folder to the computer and set the driver as this folder.
Windows will install the driver automatically.

* Also confirm that the baud rate and communication port
match.

B. Via Bluetooth

Click the ,Start” icon on a PC with Windows 10 and
Bluetooth. Select ,Setting - Device - Bluetooth” to open
the Bluetooth connection and search for hardware. Edit the
pairing code as ,0000". Open the data transfer software.
Click the ,COMM pair” button on the toolbar to activate the
connection, the status bar will show the COMM port used
for that connection.

42

|

9.6.2. SENDING DATA

The N6 can transfer four types of data to a PC: measurement
data, coordinate data, code data and constant data. The
data is saved in the flash memory in the file format. Before
sending the data, you must activate the transfer software.

Explanatory example:
Press 1.MEAS DATA to select the file (fig. b), the screen will
show the latest file name.
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Click the ,COM down” button on the PC before pressing
F4 ENT on the N6 to send the selected file. Click the ,Save”
button to save the file after receiving data from the total
station.

9.6.3. LOADING DATA

The N6 can transfer three kinds of data from a PC:
coordinates, code and constant data. You must select the
file and turn on the data loader before converting.

Sending data on the example of coordinate data:

1. Activate the software, click the ,Folder” button and
select the ,4points.csv” file. Then click the ,COM up”
button.

2. Press the 1.LOAD COORD button. Go to the ,LOAD
DATA" menu (fig. a) and enter the file selection page
(fig. b). Press F2 LIST, F1 NEW and F4 ENT to create
a new file with the current date. Move the cursor to
the new file (fig. e). Press ENT to confirm the data
loading (fig. ).
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3. Click ,OK" button on the PC to activate the software,
the device will show the data loading process in real
time (fig. g). After finishing the process, the device
will return to the ,LOAD DATA” interface (fig. H).

* The point name in FIX.LIB should not be repeated.

Otherwise, the system will cover the points exited.

9.7. EDITING THE KNOWN COORDINATES

Press 3.Fixed Pt under ,MEMORY MGR" to enter the point
list (fig. b), the steps are completely the same as in section
9.3. Move the cursor to the point to be edited, press F1
VIEW to check the coordinates and press F1 EDIT to edit

the selected point.
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9.8. SELECTING THE CODE FILE
Press 4.Select code file in the ,MEMORY MGR" menu (fig.
a) to enter the file selection interface (fig. b). Press F2 LIST
to display the code list (fig. c). Click on F4 to go to the next
page. The meaning of the F1-F4 function keys is the same
as in chapter 9.1.
The only difference is that when the cursor remains in the
code file (fig c-d), press ENT to set the selected code file
as the current file before returning to the ,MEMORY MGR"
menu (fig. a).
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9.9. DISK ATTRIBUTE

Press 5.Disk Attr in the ,MEMORY MGR" menu (fig. b), the
cursor will default to the first ,FLASH" line. Press F1 ATTRIB
or ENT to check the flash memory attribute (fig. c), the
capacity of N6 is 4.00MB. Press F4 EXIT or ESC to exit. Press
F2 FORMAT to format the USB memory.

10. LAYOUT

The layout function in this chapter is almost the same as the
S.0. (Stake Out) function in the coordinate measurement
tab. Assume that the coordinates of 19 occupied points
have been imported into the"FIX.LIB” file in the flash
memory, the designed points have been imported into the
,180514_FYD" file. Press 2.LAYOUT on the first page of the
menu (fig. a) and enter the selection page (fig. b). Press
F2 LIST to display the file list (fig. c), move the cursor to
,180514_FYD" and press ENT.
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10.1. SETTING AN OCCUPIED POINT AND BACKSIGHT
POINT

The same steps as in chapter 8.3. Setting an occupied point
and backsight point.

10.2. SETTING A LAYOUT POINT

Press 3. Layout PT in the ,LAYOUT" menu (fig. b). Press
F2 LIST to enter the list of points (fig. d), the cursor will
automatically stay on the first point (fig. c). Press ENT to
display detailed information about the selected point. The
description in this chapter is the same as in chapter 6.2.
Press F4 ENT to input the instrument height (fig. e).

Press F4 ENT again, the device will calculate HR and HD
from the occupied point K3 to point 1 (fig. f).

Press F3 GUIDE to display the HD between the current
azimuth and the designed azimuth,

. -53 ° 50'36 ,means the equipment should turn right
53°50'36" to the stakeout point (fig. h).

Aim and set the prism to the EDM azimuth until the HD
value is 0 ° 0000 ,. Turn the device vertically to aim at the
center of the target (note that the horizontal angle should
not be moved), press F1 MEAS to measure the distance (fig.
i).

Guide the prism and move: -13.702 m. A minus distance
means that the prism should move backward 13.702 m. Aim
at the center of the target and press F1 MEAS again after
the movement has been completed (fig. j).
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10.3. SIDE SHOT

If the view between the occupied point and the stakeout
point is obscured, the user can execute the ,Side Shot” or
,Resection” command to add the occupied point. Please
see Chapter 6.3. for reference.

Press 4.Side Shot on the first LAYOUT page to enter the
Side Shot menu (fig. a). Input P1 as the point name, aim
at the center of the target. Press F4 MEAS to measure the
coordinates of point P1 (fig. c). Then press F4 YES to record
(fig. d). Press ESC to return to the LAYOUT menu (fig. e).
Move the total station to point P1 and set up the equipment
properly. Press 1.0CC. PT INPUT in the stakeout menu to
display the coordinates of the point occupied last (fig. f).
Press F2 LIST to enter the list of points. Move the cursor to
P1 (fig. g) and press F4 ENT to see the details (fig. h). For
the remaining points, proceed in the same way as in the
previous description.
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10.4. RESECTION

Set the device on an unknown point, the system will
calculate coordinates based on distance measurement for
2-7 known points or an angle measurement for 3-7 known
points. Please see chapter 6.4 for reference.

11. PROGRAMS

Press 4.Programs on the first page of the Menu to access
the system programs. Programs on N6 include REM, MLM,
Z coordinate, area measurement, point to line and road.
This chapter covers all of these programs in detail, with the
exception of the road. The road program will be described
separately.

HEHU 2% 1.HEH +
1.0ATA COLLECT ] 2_HLN &
2. LATOUT 4 3.2 COORDIHATE 4
J.MEMURY MOH. 4] . AREA a
n PHOGRAMS a S.POINT TO LIME B
ranll: TERS Pl &.Hoads
J I 1 ]
C} {33( m D (E) @‘_ | @&
£ ]
11.1. REM

The REM function is mainly used to measure vertical height
of small objects, e.g. high voltage cables and sagging
cables.
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Place the prism on the plumb line below the target,
measure the prism height v.

Press 1.REM and 1.INPUT RHT to input the prism height
(fig. ). Press F4 ENT to confirm. Aim at the prism center and
press F1 MEAS to measure the distance (fig. e). VD is the
height of the prism.

Aim at target A. You will see the height difference from
target A to the ground (fig. f). To measure a new point,
press F3 HD.
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11.2. MLM

The MLM function is mainly used to measure HD / VD / SD
/ HL / HR between any two points. The coordinates of the
points can be recalled from a known or current file, entered
manually or by measurement.

Press 2.MLM in the program menu (fig. a) to select the
coordinate file (fig. b). Press F4 ENT to select the file and
enter the MLM page (fig. c). There are two options, MLM-1
(A-B A-C) and MLM-2 (A-B B-C).
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MLM-1 (A-B A-C) is used to measure HD / VD /SD / HL / HR
from starting point A to any point B, C.
MLM-2 (A-B B-C) is used to measure HD /VD /SD / HL/ HR
from two different points.

11.2.1. MLM-1 (A-B A-C)

A.  Calculation by distance measurement

Press 1.MLM-1 (A-B, A-C) to enter step 1 (fig. b). Press
F2 R.HT to input the prism height (fig. c), press F4 ENT to
confirm. Aim at Target A, press F1 MEAS and enter step 2.
Aim at Target B (fig. e) and press F1 MEAS.

The dSD, dHD, dVD and HR from A to B will be displayed
on the screen (fig. f).
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Press F1 NEXT to repeat step 2 and aim at the center of
point C (fig. g). Press F1 MEAS. The values of DSD, dHD,
dVD and HR from point A to C will be displayed (fig. h).
Press F1 NEXT to repeat the steps, press ESC to exit.

B. Calculation by recalling coordinates

For example, a coordinate file with 19 control points
,19con.csv” has been imported into the FIX.LIB file on the
N6 Total Station. The drawing shows a situational map for
points K1, K2 and K3. The side length and the angle can
be calculated inversely based on the coordinates of these
three points.

K1 Tui=2 ddk 508,417
P2 BATT1E
H,=2.306

=2 498 21009
. Fo.=132 775951
e m Ha=2946

Use the K1 / K2 / K3 coordinates as A / B / C points to
calculate the edge.

Press 1.MLM-1 (A-B A-C) to enter step 1 (fig. b), press F4
LIST to enter the list of points. The cursor will remain on
the first line of K1 (fig. c), press ENT to see the details for
K1 (fig. d).

Press F4 YES to go to step-2 (fig. e); press F4 LIST and
move the cursor to K2 (fig. f). Press ENT to display the K2
coordinates (fig. g).

Press YES, the screen will show DSD, dHD, dVD and HR from
A to B (fig. h). The dHD and HR values are the same as in
the figure.
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Press F1 NEXT to repeat step 2 (fig. i). Press F4 LIST and
move the cursor to Q3 (fig. j), then press ENT to display the
Q3 coordinates (fig. k).

Press F4 YES. The dSD, dHD, dVD and HR from A to C will
be displayed (fig. i). The dHD and HR values are as shown
in the figure.

11.2.2. MLM-2 (A-B B-C)

A. Calculation by distance measurement

Press 2.MLM-1 (A-B, B-C) to go to step 1 (fig. b). Aim at
the prism center at point A (fig. b) and press F1 MEAS to
measure the distance and go to step 2.

Aim at the prism center at point B (fig. c), press F1 MEAS to
measure the distance. The value of dSD, dHD, dVD and HR
from point A to B will be displayed (fig. d).
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Press F1 NEXT to repeat step 2. Aim at the center of point C
(fig. e). Press F1 MEAS to measure the distance of dSD, dHD
and HR from point B to C. The results will be displayed (fig.
f). Press F1 NEXT to repeat the steps.
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B. Calculation by recalling coordinates

Press 2. MLM-2 (A-B B-C) to enter step 1. Press F4 LIST to
enter the list of points, the cursor will remain at the first
known point K1 (fig. c).

Press 2.MLM-2 (A-B B-C) to enter step 1 (fig. b), press F4
LIST to enter the list of points. The cursor will remain on
the first line of K1 (fig. ), press ENT to see the details for
K1 (fig. d).

Press F4 YES to go to step 2 (fig. e); Press F4 LIST and
move the cursor to K2 (fig. f). Press ENT to display the K2
coordinates (fig. g). Press F4 YES, the screen will show the
dSD, dHD, dVD and HR from point A to B (fig. h). The dHD
and HR values are the same as in the figure.

Press F1 NEXT to repeat step 2 (fig. i). Press F4 LIST and
move the cursor to K3 (fig. j), press ENT to display the
coordinates of K3 (fig. k). Press F4 YES, the dSD, dHD, dVD
and HR from A to C will be displayed (fig. i). The dHD and
HR values are as shown in the figure.
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11.3. THE Z COORDINATE
Press 3.Z COORDINATE to enter the coordinate selection
page (fig. b). Press F4 ENT to confirm.
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Press 1.0CC PT INPUT to input or recall an occupied point.
Press 2.REF MEAS to calculate the Z coordinate inversely
by distance measurement. Using the computed coordinate
replace the current one. Set the backsight reading based
on the directions.

Press 1.0CC PT INPUT in the ,Z Coordinate” menu (fig. b).
Step 1 will be displayed on the screen. You can press F1
INPUT or F2 LIST to input or recall an occupied point.




correctly (fig. n).

2 Eooks it

Press F4 ENT to see the coordinates of point 1, press F4 YES
to confirm. Input the height of the instrument (fig. d) and
press F4 ENT to confirm.

Press 2.REF MEAS to enter the reference point measurement
page (fig. f). Press F2 LIST to enter the list of points, move
the cursor to point 4 (fig. g) to be required and press ENT
to display the coordinates of point 4 (fig. h). Press F4 YES
and input R.Ht F4 ENT to confirm.

Aim at the prism center at point 4, press F4 YES to start the
measurement. The result is shown in fig. k. Press F4 CALC
(fig. I) and F4 SET to calculate the azimuth from point 1 to
point 4 (fig. m). Press F4 YES to position the instrument

Ma

T

smn

3.7 conEnIMATE

e

.POINT TO LM
Fnain

FOiNIE © ek
e &
: " 4
sirn "

g & @D

L T
- ALk L L

LR - L L W4
v M vamn W Siean wesaee @
z L

» ns i1 ras i

ﬂ:?l\:T.lﬂ'Dﬁ:

WERD CooRo.pATe 4 || VHS.HT TR

3 ]
1.0ee.PT T L W IANGARS.84S mE k "
3.REF MERS 2 £ aazrer.zms wt || 1HS.HTEEEEEEEIDN 4

] 2 sz H

> oa v (W (s | maoe i

@ @ @ @ @ & & @ @ @ @ @ @
@) o o
2 COBRD IWATE & |[ ¢ coeDimaTE 1 - AEAD EOOKD.BATA
1.0EE.FT NPT L Ho. @ L) we oz ZhaRNEh a30n
vacens ol eoon o [ €0 arrsessn o
a o | C— | < saxmn g
Losss Lisr e rre seen > 0e v g vt
- ; -

@ @b _Gb @ & GO G @ @ @ @ @ @ @ ®D D
@ w ™
TR (e s T - Z comormic P

H : H g
*r I o SR Nenm : e é ey |
B[ s s . R | I |
onen o (my rvis) cate sor
go ¢go D ¢Gb D @D D D D CD‘EIJ b @D {!I)IED W
@ w m
prere—— [ coonsirmiE 0
o 2 | roceen w2
s S s 3
- )
1h0) [vEs]

gb ¢ D @D GO @D O @
() )

In the ,Z Coordinate” page, press 1.0CC.PT INPUT to go to
the next page as in figure o.

Point 4 will be displayed, press F3 NEZ to display the
coordinates of the currently occupied point. Comparing
with Figure ¢, it can be seen that the horizontal coordinate
has not changed, but the Z coordinate has been updated
with the new height.

11.4. AREA

The Area function is used to calculate the area and
perimeter of a polygon by measuring an actual vertex.
Press 4.AREA in the ,Program” menu (fig. a). Aim at the
center of the prism at point 1, press F1 MEAS to measure
the distance (fig. ¢). The coordinate will be displayed on
the screen (fig. d). Aim at the center of the prism at point
2, press F1 MEAS to measure the distance (fig. e). The
perimeter and coordinate of point 2 will be displayed (in
fact it is the HD from point 1 to point 2), without the surface
area (fig. f). Aim at the center of the prism at point 3, press
F1 MEAS to measure the distance (fig g). The coordinate of
point 3 and the surface area and perimeter between points
1-2-3 will be displayed (Figure 4). Aim at the center of the
prism at point 4, press F1 MEAS (fig i), the coordinate of
point 4 and the surface area and perimeter of points 1-2-3-
4 will be displayed (fig j).

You can measure the left vertices and the device will
calculate the surface area and perimeter from the current
points. The measurement of vertices should be in the
following order: point 1 — point 2 — point 3 ..., clockwise
or counterclockwise. After measuring, press F3 UNIT to
change the unit of surface area or perimeter.
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11.5. POINT TO LINE

As shown in the figure, the point-to-line theory is as
follows:

measure the distance between any two points P1 and P2,
set P1 as the starting point, and the azimuth from P1 to P2
as the N axis. The equipment will calculate the horizontal
coordinates NA and EA for the occupied point A.

Then measure another point P to calculate NP, EP and
ZP coordinates for point P. EA and EP should be vertical
distances from point A / P to line P1-P2.

Position the instrument at point A. Press 5.Point to Line in
the ,Program” menu (fig. a) and enter the coordinate list
(fig. b). Press F4 ENT to select the file and enter the page for
the first point (fig. c). Press F2 R.HT to input the instrument
height and reflector height (fig. d). Press F4 ENT to confirm.
Aim at the prism center at point P1, press F1 MEAS, the
device will go to the page for point 2 (fig. f). Aim at the
prism center at point P2 (fig. g), press F1 MEAS. The screen
will show the values of dSD, dHD and dVD from points P1
to P2 (fig. h).

Press F4 OCC to display the coordinates of point A in an
independent coordinate system (fig. i). EO = 21,439 means
that point A is to the right of the line P1-P2 at a vertical
distance of 21,439m.

Press F4 P1 / P2 to go back to the page in fig. h. Press
F1 NEZ to enter the coordinate measurement page. Aim at
point P and press F4 MEAS to calculate the coordinate in
this independent system (fig. k).

EO = -9.844m, the station point P is to the left of the P1-P2
line with a vertical distance of 9.744m.

Press F1 EXIT or ESC to exit the function of point to line.

12. CLEANING AND MAINTENANCE

a) Use only non-corrosive cleaners to clean the surface.

b)  After cleaning the device, all parts should be dried
completely before using it again.

) Store the unit in a dry, cool place, free from moisture
and direct exposure to sunlight.

d) Do not spray the device with a water jet or submerge
it in water.

e) The device must be regularly inspected to check its
technical efficiency and spot any damage.

f) Do not leave the battery in the device if it will not be
used for a longer period of time.

a) Use a soft, damp cloth for cleaning.

h) Do not use sharp and/or metal objects for cleaning
(e.g. a wire brush or a metal spatula) because they
may damage the surface material of the appliance.

i) Do not clean the device with an acidic substance,
agents of medical purposes, thinners, fuel, oils or
other chemical substances because it may damage
the device.

SAFE REMOVAL OF BATTERIES AND RECHARGEABLE
BATTERIES

1.5V AAA batteries are installed in the devices. Remove
used batteries from the device using the same procedure
by which you installed them. Recycle batteries with the
appropriate organisation or company.

DISPOSING OF USED DEVICES

Do not dispose of this device in municipal waste systems.
Hand it over to an electric and electrical device recycling
and collection point. Check the symbol on the product,
instruction manual and packaging. The plastics used to
construct the device can be recycled in accordance with
their markings. By choosing to recycle you are making
a significant contribution to the protection of our
environment. Contact local authorities for information on
your local recycling facility.
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INSTRUKCJA OBStUGI

DANE TECHNICZNE

Opis parametru

Nazwa produktu

Model

Wymiary [mm]

Ciezar [kg]
Temperatura pracy [oC]

Transmisja danych
Klawiatura

Libella rurkowa [mm]

Libella pudetkowa [mm]
Bateria

Rodzaj

Napiecie [V]

Czas pracy [h]

Pomiar odlegtosci

Wartos¢
parametru

TACHIMETR
SBS-THE-600
190 x 195 x 355
55
-20 - 50
USB, bluetooth

Alfanumeryczna,
25 przyciskow

30"/2 mm
8"/2 mm

Li-ion
7,4 /3100 mAh
8

EDM (Electronic Distance Measurement)

Czas pracy [h]

Maksymalny zasieg
bez odbtysnika [m]

Maksymalny zasieg
z pojedynczym pryzmatem [m]

Doktadnos¢

8

1000

5000

(obiekt w cieniu/przy zachmurzonym niebie)

Tryb doktadny bez odbtysnika

Tryb $ledzenia bez odbtysnika

Tryb doktadny z odbtysnikiem

Tryb $ledzenia z odbtysnikiem

Tryb arkusza IR z odbty$nikiem

Odczyt odlegtosci

Maksymalny [m]

Minimalny [mm]

Pomiar czasu

Bez odbtysnika (w normie) [s]

Bez odbtysnika (maksymalnie) [s]
Tryb doktadny z odbtysnikiem [s]
Tryb $ledzenia z odbtysnikiem [s]
Tryb arkusza IR z odbtysnikiem [s]

+/- (3 + 2ppmxD)
mm

+/- (10 + 2ppmXD)

mm

+/- (2 + 2ppmXD)
mm

+/- (5 + 2ppmXD)
mm

+/- (2 + 2ppmXD)
mm

99999999,9999
0,1

0,3-3
<10
03
0,1
03

Ma
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Korekta
Korekta (refrakcja) WponEEHAITE
reczne, korekta
atmosferyczna
automatyczna
Wprowadzanie
Korekta krzywizny ziemi reczne, korekta
automatyczna
Wprowadzanie
Korekta pryzmatu reczne, korekta
automatyczna
Metry, stopy
Jednostki odlegtosci amgrykansk|e, Sikelpy
miedzynarodowe,
stopy-cale
Teleskop
Obraz Prosty
Dtugos¢ tubusu [mm] 154

Efektywna przestona [mm] 45 mm (EDM: 50 mm)
Powiekszenie 30x
Pole widzenia 1°30°

Minimalny dystans

ogniskowania [m] 2
Zdolnos¢ rozdzielcza 3"
Podswietlenie siatki Regulowane
Kompensator
S p’ryno%vv\clau—oesllglrt?yczny
Zakres pracy 4'
Doktadnos¢ 1"
Powiekszenie 3x
Zakres ogniskowania 0,5m ~co
Pole widzenia 5
Pomiar kata
Metoda pomiaru bizevigzgise
Srednica dysku enkodera [mm] 79
Odczyt minimalny nggoimsal{jleo
Doktadnos¢ 2"/5"

1. OGOLNY OPIS

Instrukcja przeznaczona jest do pomocy w bezpiecznym
i niezawodnym uzytkowaniu. Produkt jest zaprojektowany
i wykonany S$cisle wedtug wskazan technicznych przy
uzyciu najnowszych technologii i komponentéw oraz przy
zachowaniu najwyzszych standardéw jakosci.

PRZED PRZYSTAPIENIEM DO PRACY NALEZY
DOKLADNIE PRZECZYTAC | ZROZUMIEC NINIEJSZA
INSTRUKCJE.

Dla zapewnienia dtugiej i niezawodnej pracy urzadzenia
nalezy dba¢ o jego prawidtowa obstuge oraz konserwacje
zgodnie ze wskazéwkami zawartymi w tej instrukcji. Dane
techniczne i specyfikacje zawarte w tej instrukcji obstugi sg
aktualne. Producent zastrzega sobie prawo dokonywania
zmian zwigzanych z podwyzszeniem jakosci. Uwzgledniajac
postep techniczny i mozliwos¢ ograniczenia hatasu,
urzadzenie zaprojektowano i zbudowano tak, aby ryzyko
jakie wynika z emisji hatasu ograniczy¢ do najnizszego
poziomu.

OBJASNIENIE SYMBOLI

c € Produkt spetnia wymagania odpowiednich
norm bezpieczenstwa.

Przed uzyciem nalezy zapoznac sie z instrukcja.

E Produkt podlegajacy recyklingowi.

i} UWAGA! lub OSTRZEZENIE! lub PAMIETAJ!
opisujaca dang sytuacje (ogdlny znak
ostrzegawczy).

A UWAGA! Ostrzezenie przed porazeniem
pradem elektrycznym! (Do ostrzezenia nalezy
stosowac sie, gdy urzadzenie zasilane jest
z sieci elektrycznej).

& UWAGA! llustracje w niniejszej instrukcji obstugi
maja charakter pogladowy i w niektérych szczegotach

moga roznic sie od rzeczywistego wygladu produktu.
Instrukcja oryginalng jest niemiecka wersja instrukgji.
Pozostate wersje jezykowe sa ttumaczeniami z jezyka
niemieckiego.

2. BEZPIECZENISTWO UZYTKOWANIA
UWAGA! Przeczytaj = wszystkie  ostrzezenia
dotyczace bezpieczenstwa oraz wszystkie instrukcje.
Niezastosowanie sie do ostrzezen i instrukcji moze
spowodowac porazenie pradem, pozar i/lub ciezkie
obrazenia ciata lub $mier¢.

Termin ,urzadzenie” lub ,produkt” w ostrzezeniach

i w opisie instrukcji odnosi sie do TACHIMETRU.

2.1. BEZPIECZENSTWO ELEKTRYCZNE

a) Wtyczka urzadzenia musi pasowal do gniazda.
Nie modyfikowa¢ wtyczki w jakikolwiek sposéb.
Oryginalne wtyczki i pasujace gniazda zmniejszajg
ryzyko porazenia pradem.

b) Nie wolno dotyka¢ urzadzenia mokrymi lub
wilgotnymi rekoma.

Q) Nie nalezy uzywac przewodu w sposéb niewtasciwy.
Nigdy nie uzywa¢ go do przenoszenia urzadzenia lub
do wyciagania wtyczki z gniazda. Trzyma¢ przewod
z dala od zrédet ciepta, oleju, ostrych krawedzi
lub ruchomych czesci. Uszkodzone lub poplatane
przewody zwiekszaja ryzyko porazenia pradem.

d)  Aby unikng¢ porazenia pradem elektrycznym,
nie nalezy zanurza¢ kabla, wtyczki ani samego
urzadzenia w wodzie lub innym ptynie. Nie wolno
uzywac urzadzenia na mokrych powierzchniach.

e) Nie wolno dopuszcza¢ do zamoczenia urzadzenia.
Ryzyko porazenia pragdem!

2.2. BEZPIECZENSTWO W MIEJSCU PRACY

a) Nie uzywal urzadzenia w strefie zagrozenia
wybuchem, na przyktad w obecnosci tatwopalnych
cieczy, gazoéw lub pytow.
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b) w razie stwierdzenia uszkodzenia lub
nieprawidtowosci w pracy urzadzenia nalezy je
bezzwtocznie wylaczy¢ i zgtosic to do osoby
uprawnionej.

) Naprawy urzadzenia moze wykona¢ wytgcznie
serwis producenta. Nie wolno dokonywa¢ napraw
samodzielnie!

d) W przypadku zaprészenia ognia lub pozaru, do
gaszenia urzadzenia pod napigciem nalezy uzywac
wytgcznie gasnic proszkowych lub $niegowych (CO,).

e) Na stanowisku pracy nie moga przebywac dzieci ani
osoby nieupowaznione.

f) Nalezy regularnie sprawdza¢ stan naklejek
z informacjami  dotyczacymi  bezpieczenstwa.
W przypadku gdy, naklejki sa nieczytelne nalezy je
wymienic.

g) Zachowa¢ instrukcje uzytkowania w celu jej
pdzniejszego uzycia. W razie, gdyby urzadzenie miato
zostac przekazane osobom trzecim, to wraz z nim
nalezy przekazac réwniez instrukcje uzytkowania.

h)  Elementy opakowania oraz drobne elementy
montazowe nalezy przechowywa¢ w miejscu
niedostepnym dla dzieci.

Urzadzenie trzymac z dala od dzieci i zwierzat.

)] W trakcie uzytkowania tego urzadzenia wraz z innymi
urzadzeniami nalezy zastosowal sie réwniez do
pozostatych instrukcji uzytkowania.

C PAMIETAJ! Nalezy chroni¢ dzieci i inne osoby
postronne podczas pracy urzadzeniem.

2.3. BEZPIECZENSTWO OSOBISTE

a) Niedozwolone jest obstugiwanie urzadzenia w stanie
zmeczenia, choroby, pod wptywem alkoholu,
narkotykéw lub lekéw, ktére ograniczajg w istotnym
stopniu zdolnosci obstugi urzadzenia.

b) Urzadzenie nie jest przeznaczone do tego, by
byto uzytkowane przez osoby (w tym dzieci)
o ograniczonych funkcjach psychicznych,
sensorycznych i umystowych lub nieposiadajace
odpowiedniego doswiadczenia i/lub wiedzy, chyba ze
sg one nadzorowane przez osobe odpowiedzialng za
ich bezpieczenstwo lub otrzymaty od niej wskazéwki
dotyczace tego, jak nalezy obstugiwac urzadzenie.

) Urzadzenie moga obstugiwaé osoby sprawne
fizycznie, zdolne do jego obstugi i odpowiednio
wyszkolone, ktore zapoznaty sie z niniejsza instrukcjg
oraz zostaty przeszkolone w zakresie bezpieczenstwa
i higieny pracy.

d) Urzadzenie nie jest zabawka. Dzieci powinny byc
pilnowane, aby nie bawity sie urzadzeniem.

2.4. BEZPIECZNE STOSOWANIE URZADZENIA

a) Nieuzywane urzadzenia nalezy przechowywac
w miejscu niedostepnym dla dzieci oraz oséb
nieznajacych  urzadzenia lub  tej  instrukcji
obstugi. Urzadzenia sa niebezpieczne w rekach
niedoswiadczonych uzytkownikow.

b) Utrzymywa¢  urzadzenie w  dobrym  stanie
technicznym. Sprawdza¢ przed kazda praca czy
nie posiada uszkodzen ogodlnych lub zwigzanych
z elementami ruchomymi (pekniecia  czesci
i elementow lub wszelkie inne warunki, ktére moga
mie¢ wplyw na bezpieczne dziatanie urzadzenia).
W przypadku uszkodzenia, odda¢ urzadzenie do
naprawy przed uzyciem.

) Urzadzenie nalezy chroni¢ przed dzie¢mi.
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dodatkowych elementow zabezpieczajacych
uzytkownika, nadal istnieje niewielkie ryzyko
wypadku lub odniesienia obrazen w trakcie pracy 1.
z urzadzeniem. Zaleca sie zachowanie ostroznosci 2.
i rozsadku podczas jego uzytkowania. 3.
3. ZASADY UZYTKOWANIA ‘51
Urzadzenie stuzy do wykonywania precyzyjnych prac 6'
pomiarowych w geodezji i budownictwie — odlegtosci oraz 7'
katéow poziomych i pionowych. 8'
Odpowiedzialnos¢ za wszelkie szkody powstate 9'
w wyniku uiytkowania g d go Z przeznac iem ,Ib
ponosi uzytkownik. 1 1‘
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.
20.
21.
22.
23.
50

Naprawa oraz konserwacja urzadzen powinna by¢
wykonywana przez wykwalifikowane osoby przy
uzyciu wytacznie oryginalnych czesci zamiennych.
Zapewni to bezpieczenstwo uzytkowania.

Aby  zapewni¢  zaprojektowana integralnosé
operacyjng  urzadzenia, nie nalezy usuwal
zainstalowanych fabrycznie oston lub odkrecac érub.
Przy transportowaniu i przenoszeniu urzadzenia
z miejsca magazynowania do miejsca uzytkowania
nalezy uwzgledni¢ zasady bezpieczenstwa i higieny
pracy przy recznych pracach transportowych
obowiazujacych w kraju, w ktérym urzadzenia sa
uzytkowane.

Nalezy regularnie czysci¢ urzadzenie, aby nie
dopusci¢ do trwatego osadzenia sie zanieczyszczen.
Urzadzenie nie jest zabawka. Czyszczenie
i konserwacja nie moga by¢ wykonywane przez
dzieci bez nadzoru osoby doroste;j.

Zabrania sie ingerowania w konstrukcje urzadzenia
celem zmiany jego parametréw lub budowy.
Trzymac urzadzenia z dala od zrédet ognia i ciepta.
Nie nalezy przecigzac¢ urzadzenia.

Podczas czyszczenia lub uzytkowania urzadzenia
nigdy nie wolno zanurza¢ go w wodzie lub innych
cieczach.

Nie wolno kierowac lunety bezposrednio w stonce.
Nie wolno wykonywa¢ pomiaréw podczas burzy.
Aby unikng¢ uszkodzen podczas pracy w petnym
stoncu lub na deszczu zalecane jest uzycie parasola.
Przed wyjeciem akumulatora urzadzenie nalezy
wytaczyc.

Nie wolno kierowa¢ wiazki lasera bezposrednio
strone oczu, grozi to uszkodzeniem wzroku.

UWAGA! Pomimo iz  urzadzenie  zostato
zaprojektowane tak aby byto bezpieczne, posiadato
odpowiednie $rodki ochrony oraz pomimo uzycia

Ma

3.1. OPIS URZADZENIA
3.1.1. BUDOWA URZADZENIA

Uchwyt

Bateria

Blokada baterii

Obiektyw

Optyczny pierscien ogniskujacy
Okular lunety

Pierécien do ustawiania ostrosci okularu
Uchwyt okularu

Kolimator

Znaczek osi obrotu lunety

Sruba zaciskowa koto pionowego
Sruba leniwa kota pionowego
Libella rurkowa

Sruba libelli rurkowej

Sruba zaciskowa kota poziomowego
Sruba leniwa kota poziomego
Przycisk zasilania

Wyswietlacz

Gniazdo USB

Libella pudetkowa

Dzwignia mocujaca

Sruba ustawcza (poziomujaca)
Podstawa

3.1.2. BUDOWA KLAWIATURY

Na

"e o P Klawiatura Wprowadzanie cyfr/
‘ \ e QO) (9) numeryczna znakow.
© (@] ©
[Ta_|asc oer ca :
g @/ @ @ @ @ PrTesuwaJa kursor
® Y JKL MNO POR o w EY\IO,.W prellwo,
i —— § = O G & 0 @ @ Przyciski ) wgore i deoL o
e 61°06°16" & @;_m) (S%U) E\;vs &Z?-) przesuwania W instrukcji przyciski
AL OsET HseT v s AR 1el e .Z?(? iz/rszf/rs,,
®@0OO 8 oo :
0 0 0 0 ENT ESC &  POWER Zatwierdzenie
| G0 @ ® @ O PO @ @ wyboru danych
@ | ® ‘ &) Enter lub przejscie do
o 8 ‘ @ nastepnej strony /
1. Kat pionowy pozyaL
2. Kat poziomy lewy 3.1.4. ZNACZENIE IKON
3. Menu funkcyjne - -
4, Przycisk funkcyjny lkona Znaczenie Operacja
5. Tryb pomiaru odlegtosci/ruch w doét
6.  Tryb pomiaru kata/ ruch w gére Podwdjny ;
7. Klawiatura czujnik @ @ CF__E)
8. Tryb pomiaru wspétrzednych / ruch w lewo
9. Przycisk menu / ruch w prawo Poied
10.  Przycisk POWER ojedynczy (:)( F2 )( F1 )
11.  Enter EI czujnik T
12. Przycisk ESC
13.  Przycisk ,gwiazdka” Czuini
e b @® D (FD)
3.13. KLAWISZE FUNKCYINE wylaczony
Przycisk Nazwa Dziatanie 3 @ @
glvfg:;iiek‘i,v tryb Bluetooth ustawienia systemowe
® Przygsk " W instrukgji przycisk wytgczony @ Bluetooth
~gwiazdka .
bedzie oznaczony (D
jako ,*". - OFF
@ Pomiar kata \A{)erﬁgfu"\{(tgb :g @@
P ata. Bluetooth ustawienia systemowe
Pomiar Wejscie w tryb whaczony (5> Bluetooth
odlegtodci pomiaru odlegtosci.
Wejscie w tryb @ ON
CORD Pomiar porJniaru v
wspdtrzednych . Tryb bez
wspotrzednych. odblyénika @ @
@ Menu \r/nV:J:Sle do trybu -
. m Tryl
- - L z odbtysnikiem @ @ @
Anulowanie operadji
@ ESC lub powrét do @
poprzedniej strony/ Arkusz
ki) o | ooy | OO
Przycisk Wigczanie/
POWER wylaczanie zasilania. Napiecie baterii Napiecie baterii w czasie
Odpowiadaja pe rzeczywistym
~(F4) wiadaj
D Przyciski wyswietlanym
funkcyjne informacjom na
ekranie.
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3.2. PRZYGOTOWANIE DO PRACY

UMIEJSCOWIENIE URZADZENIA

Temperatura otoczenia nie moze przekraczaé 40°C
a wilgotno$¢ wzgledna nie powinna przekracza¢ 85%.
Urzadzenie nalezy ustawi¢ w sposob zapewniajacy dobra
cyrkulacje powietrza. Nalezy utrzyma¢ minimalny odstep 10
cm od kazdej $ciany urzadzenia. Urzadzenie nalezy trzymac
z dala od wszelkich goracych powierzchni. Urzadzenie
nalezy zawsze uzytkowal na rownej, stabilnej, czystej,
ognioodpornej i suchej powierzchni i poza zasiegiem
dzieci oraz oso6b ograniczonych funkcjach psychicznych,
sensorycznych i umystowych.

3.2.1. MONTAZ URZADZENIA

1. ODBLYSNIK

Podczas pomiaru odlegtosci, pryzmat reflektora(odbtysnika)
ustawi¢ w miejscu docelowym. Systemy odbtysnikéw sa
wyposazone w pojedynczy/potrojny pryzmat, ktdéry moze
by¢ zamontowany wraz ze spodarka na statywie lub na
tyczce do pryzmatu. Systemy odbtysnikéw moga byc
samodzielnie konfigurowane przez uzytkownika.

é

2. SPODARKA

Za pomoca srubokreta poluzowac srube mocujgca spodarke
w przeciwnym kierunku do ruchu wskazéwek zegara. Mozna
wyciagnac sprzet.

Szczeka kotwiczaca
Libella pudetkowa
Sruba mocujaca
Port RS — 232
Bolec

Szczelina

Pokretto blokujace

3.2.2. URUCHAMIANIE URZADZENIA

Przytrzymac klawisz zasilania przez 1 sekunde, aby wiaczy¢
urzadzenie. Strona poczgtkowa to tryb pomiaru kata (a).
Wocisna¢ ESC, aby przejs¢ do informacji systemowych (b).
Wcisng¢ MENU F4, aby sprawdzi¢ informacje dotyczace
urzadzenia (c). Przytrzymac klawisz zasilania przez 4 sekundy,
aby wytaczy¢ urzadzenie.
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3.2.3. USTAWIENIA POCZATKOWE
Ustawi¢ instrument na statywie, a nastepnie doktadnie je
wypoziomowac i scentrowac.

1. Poziomowanie i centrowanie instrumentu za pomoca
pionu

A Rozstawienie statywu

. Wysuna¢ nogi statywu na odpowiednig wysokos¢.

Ustawi¢ gtowice statywu réwnolegle do podtoza
i dokrecic $ruby.

. Ustawi¢ srodek statywu i zajmowany punkt mniej
wiecej na tej samej linii pionu.

. Nalezy zdecydowanie nacisng¢ statyw, aby upewnic¢
sie, ze jest dobrze ustawiony na podtozu.

B. Mocowanie instrumentu na statywie

. Ostroznie umiesci¢ instrument na gtowicy statywu.

Przy niedokreconej srubie sercowej przesuwac
instrument do momentu az ciezarek pionu bedzie
umieszczony doktadnie nad $rodkiem punktu.
Dokreci¢ srube sercowa.

C. Zgrubne poziomowanie urzadzenia za pomocg libelli
pudetkowej

. Obracajac $rubami poziomujagcymi A i B przesunac
pecherzyk libelli pudetkowej do linii, ktdéra jest
prostopadta do linii przechodzacej przez sSruby
nastawcze A i B oraz przechodzi przez srodek libelli
pudetkowej.

—0
e;

. Obracajac Srube poziomujaca C przesunac¢ pecherzyk
do s$rodka libelli pudetkowej

o
5

D.  Doktadne poziomowanie przy uzyciu libelli rurkowej

. Poluzowa¢ Srube zaciskowa kota poziomego i tak
obréci¢ instrument, aby o$ libelli rurkowej byta
rownolegta do linii taczacej Sruby poziomujace A i B.
Obracajac tymi srubami doprowadzi¢ pecherzyk do
srodka libelli rurkowej do gérowania).

C

—_—

(» 8 “Q

. Obroci¢ instrument o 90° (100 gradéw) wokét osi
pionowej i przesuna¢ pecherzyk libelli do gérowania
poprzez regulowanie Sruby poziomujacej C.

5
o o

. UWAGA! Nalezy powtorzy¢ dwie powyzsze czynnosci
(z podpunktu D) po kazdym obrocie instrumentu
o 90° (100 gradow). Nalezy sprawdzi¢ czy we
wszystkich 4 potozeniach pecherzyk libelli rurkowej
jest w gérowaniu.

2. Centrowanie przy uzyciu pionownika optycznego

A, Wyregulowa¢ ostros¢  przy uzyciu  okularu
pionownika optycznego, tak aby celownik (krzyz
nitek) byt dobrze widoczny.

B. Podczas obserwacji pionownika optycznego, nalezy
lekko poluzowac¢ centralna Srube taczaca i przesuwac
instrument réwnomiernie i delikatnie (nie obracac
instrumentu) do momentu, az krzyz nitek pokryje sie
z punktem.

C. Nalezy powtarzaé te czynno$¢ do momentu,
az instrument precyzyjnie ustawi sie w punkcie
pomiarowym.

D.  Nastepnie dokreci¢ $rube sercowg i ponownie
precyzyjnie wypoziomowac instrument (jak opisano
w punkcie 1D).

E. Obroci¢ instrument i sprawdzi¢, czy pecherzyk libelli
rurkowej znajduje sie w gérowaniu.

3.2.4. PRZYCISK ,GWIAZDKA"

Wcisnaé ,*" aby wejs¢ w tryb gwiazdki. Wcisnaé przyciski
kierunkowe »/=/A/V, aby przesuna¢ kursor. Wcisnaé
przyciski funkcyjne, aby wykonac zadana operacje. Wcisnaé
ESC, aby wrdci¢ do gtéwnego menu.
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1. Przyciski kierunkowe

. Odbtysnik: ustawieniem domysinym jest tryb bez
odbtysnika (NON-P). Wcisna¢ = aby przetaczac sie
miedzy trybami z odbtysnikiem i bez odbtysnika.

. Pionownik: ustawienie intensywnosci pionownika
laserowego. Wcisna¢ =, aby wybra¢ zadanag wartos¢.
Wartos¢ 0 oznacza wytaczenie lasera.

. Kontrast wyswietlacza: ustawiona warto$¢ domysina
to 10. Wcisna¢ A, aby zmieni¢ kontrast ekranu LCD.
. Krzyz  kresek: ustawiona warto$¢ domyslna

podswietlenia celownika to 0 (OFF). Wcisna¢ ¥, aby
wybrac zgdang wartosc.

2. Przyciski funkcyjne

. F1: wlaczenie/wytaczenie podswietlenia ekranu LCD
i klawiatury. Domyslnie podswietlenie jest wkaczone.
. F2: wiaczanie/wytaczanie kompensatora. Domysinym

ustawieniem jest czujnik dwuosiowy. Wcisnac
klawisz F2, aby przejs¢ do 1 strony (z 2). Nastepnie
wcisna¢ X-ON, aby uzyskac pojedyncza kompensacje
osi X. Wcisna¢ klawisz F2 (XYON), aby uzyskac
kompensacje dwuosiowa. Wcisnac¢ klawisz F3 (OFF),
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aby zamkna¢ kompensator. Wcisna¢ klawisz F4,
aby przejs¢ do strony 2 (z 2). Zostanie wyswietlona
warto$¢ kompensacji w aktualnej pozycji.

. F3: wiaczanie/wylaczanie plamki lasera. Domysinie
wskaznik laserowy jest wytgczony.
. F4: tryb audio (menu ustawien parametréw).

Woprowadzanie wartosci temperatury i ci$nienia
atmosferycznego. Zostanie automatycznie obliczona
warto$¢ PPM na podstawie korekty atmosfery.

Odniesienie: temperatura 20°C, cisnienie P=1013hPa.
0,294922P

PPM = 27844 - —= 2227
1-0,003661,

P — cisnienie atmosferyczne [hPa]
T - temperatura [oC]

Uzytkownik moze samodzielnie obliczy¢ wartos¢ PPM
na podstawie podanego powyzej wzoru, a nastepnie
wprowadzic ja recznie.

UWAGA! Zakres temperatury: -30°C ~ +60°C (wzrost
co 0,1°C), zakres cisnienia atmosferycznego: 560 hPa ~
1066hPa (wzrost co 0,1 hPa). Zakres PPM: -999,9 ~ 999,9

ppm.

3. Odbicie sygnatu
Jesli odchylenie miedzy linig wzroku a osig nadawczo
— odbiorczg jest zbyt duze nalezy ustawi¢ o$
nadawczg na $rodku pryzmatu.
Wcisna¢ ,*" i dwa razy = , aby wybrac tryb pryzmatu.
Nastepnie wcisna¢ F4 PARA i wycelowa¢ w srodek
obiektu. Na monitorze ukaze sie intensywnos¢
sygnatu. Domyslnie ustalona warto$¢ stata pryzmatu
wynosi -30 mm.
Wyregulowa¢ pozioma jednostke styczng lub
pierscien ogniskujacy teleskopu. Woéwczas 03
emitujgca skupi sie doktadnie na $rodku celu, gdy
odbijajacy sygnat osiggnie maksymalng wartosc¢.

TEMP. = 20.0 ‘c ¥ TEMP. - 20.0 ‘e ¥ TEMP. =
LIS 1013 . LTI PRESS_:1013.0 hPa %
PRISH : 0.0 nm 3 || PRISH
PPH i 0.0 ppmfi] || PPH
SIGHAL [ 18 || sichaL
BACK ENT BACK
I 0 0 0 ] ) 0 0 0 1
e & e e @& [e=3]

4. POMIAR KATA

Wcisna¢ przycisk POWER, aby wiaczy¢ urzadzenie. Wcisnadé
klawisz N6, aby wejs¢ w tryb automatycznego pomiaru
kata. Jesli aktualny tryb to tryb pomiaru odlegtosci lub
tryb pomiaru wspotrzednych nacisngé ANG, aby przejs¢ do
trybu pomiaru kata.

4.1. Strona 1

F1 ALL:

ALL oznacza pomiar i zapis. Jesli uzytkownik chce zmieni¢
biezacy plik lub utworzy¢ nowy plik jako biezacy plik, nalezy
najpierw nacisnac przycisk FILE na stronie 3.

Podczas tworzenia nowego pliku, urzadzenie automatycznie
utworzy plik .SMD i .SCD pod ta sama nazwa. SMD oznacza
potudniowe dane pomiarowe (s uzywane do zapisu
danych tarczy poziomej, pionowej i SD). SCD oznacza
dane wspdtrzednych potudniowych (sa uzywane zapisu
wspotrzednych 3D dla mierzonych punktéw).

PL
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Jak zmierzy¢ kat poziomy dla celu B/C poprzez wielokrotna

obserwacje?

a) Wycelowa¢ w obiekt B w trybie Horizontal Left (HL),

nacisna¢ klawisz F3 HSET, a nastepnie wprowadzi¢
wartos¢: 0°00' 30",
Wecisnac¢ przyciski F1 ALL, i F4 YES aby zapisac¢ wynik.
Wprowadzi¢ nazwe punktu dla celu B. Nacisngc
ponownie F4 REC, aby zapisa¢ dane w biezacym
pliku.

b) Obroci¢ urzadzenie w kierunku zgodnym z ruchem
wskazdwek zegara, aby wycelowac w obiekt C.
Wecisnaé przyciski F1 ALL i F4 YES, aby zapisa¢ wynik
i nazwe punktu. Nacisnag¢ ponownie F4 REC, aby
zapisa¢ dane.

<) Obréci¢ EDM w kierunku pionowym w  trybie
Horizontal Right (HR).

Wecisnag¢ przyciski F1 ALL i F4 YES, aby zapisa¢ wynik
i nazwe punktu. Nacisna¢ ponownie F4 REC, aby
zapisac dane.

d) Obroci¢ urzadzenie w kierunku przeciwnym do ruchu
wskazdwek zegara, aby wycelowac w obiekt B.
Wcisnaé przyciski F1 ALL i F4 YES, aby zapisa¢ wynik
i nazwe punktu. Nacisna¢ ponownie F4 REC, aby
zapisac dane.

Za drugim razem nacisna¢ klawisz F3 HSET, a nastepnie
wprowadzi¢ wartos¢: 90°00" 30". Zmierzy¢ i zapisa¢ dane
jak w powyzszych krokach. Wartos¢ <BAC mozna obliczy¢
W nastepujacy sposob:

Jak "utrzymac" odczyt HL w pozycji 90°00'35" dla celu?

a) Obrocic urzadzenie i ustawic kat poziomy zblizony do
90°00'35", nastepnie wyregulowac $rube styczna, az
do osiggniecia zadanej wartosci.

b) Nacisng¢ przycisk HOLD, aby wej$¢ na strone.
Nastepnie poluzowaé pozioma Srube stycznag
i wycelowac¢ na cel. W tym momencie kat poziomy
nie ulegnie zmianie.

Q) Nacisna¢ YES, aby potwierdzic.

T [n e ser F 3
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F2 REP.:

REP. Jest skrotem od angielskiej nazwy ,repeat

measurement” i oznacza powtdrzenie pomiaru. Wymaga

pomiaru pod katem poziomym prawym, réwnym adnotagji
na tarczy poziomej zgodnie z ruchem wskazéwek zegara.

Ustawi¢ urzadzenie na punkcie A. Przewodnik dla metody

potréjnego pomiaru <BAC:

a) Wycelowac w punkt B, nacisna¢ REP. HR wynosi 0°00'
00"

b) Obroci¢ urzadzenie w kierunku zgodnym z ruchem
wskazowek zegara, wycelowa¢ w punkt C, nacisnaé
HOLD

) Obroci¢ urzadzenie w kierunku zgodnym z ruchem
wskazéwek zegara, wycelowa¢ w punkt B po raz
drugi, nacisng¢ F3 REL, aby zwolnic.

d)  Obrdci¢ urzadzenie w kierunku zgodnym z ruchem
wskazéwek zegara, wycelowa¢ w punkt C po raz
drugi, nacisna¢ F4 HOLD. Urzadzenie pokaze pozioma
wartos¢ <BAC podczas tych dwdch powtdrzen.
Srednia wynosi 19°28' 24".

e) Obroci¢ urzadzenie w kierunku zgodnym z ruchem
wskazéwek zegara, wycelowac w cel B po raz trzeci,
nacisna¢ F3 REL.

f) Obroci¢ urzadzenie w kierunku zgodnym z ruchem
wskazdwek zegara, wycelowac po raz trzeci w punkt
C, nacisng¢ F4 HOLD. Urzadzenie pokaze pozioma
wartos¢  <BAC podczas trzykrotnego pomiaru,
Srednia wartos¢ wynosi 19°28' 26"

g)  Wecisna¢ F2 EXIT i F4 YES, aby wyjs¢ z menu.

Station | Target | HL/HR Reading Half-round | Whole-round | Average
g HL n'.mj B yagm 22
™ c 138°14° 50 138° 14 107
Round 5 . WO
c 318" 14' 47" 138° 14
] 90° 00' 26" R 19.5"
- G ML ogigsgr]| BE WS -
Round B R 270°00°31" | ey g qen
3 ag* 14’ 46"
F2 OSET:

Ustawianie aktualnego kata poziomego. Aby ustawi¢
aktualny kat poziomy, nalezy wcisna¢ klawisz F2 OSET,
a nastepnie F4 YES, aby potwierdzi¢.
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P A N N QP g R
F3 HSET:

Wartosci wejsciowe. Uzytkownik moze oddzieli¢ stopnie/
minuty/sekundy wstawiajac kropke ".".

4.2. Strona 2

F1 HOLD:

"HOLD" stuzy do wstrzymania odczytu z poziomego dysku
podczas obracania urzadzenia.
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F3V%.:
Nacisna¢ F3 V%, aby przetaczy¢ odczyt kata pionowego ze
stopni pionowych na procenty.

Jak pokazano na rysunku, jezeli odczyt pionowy zostat
ustawiony jako zenit 0, HL=75°°00'00".
al=90°-L=90°-75°00"00"=15°00'00",

kat nachylenia i=100xtan 15°00'00"=26,7949 % =~26.79%.
Analogicznie do wyniku.

4.3.STRONA 3

F1 CPMS:

CPMS stuzy do przetaczania formatu wyswietlania kata
pionowego. Kat depresji jest liczba ujemng, natomiast kat
elewadji jest liczbg dodatnia.
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F2 R/L:
R/L stuzy do przetaczania kata poziomego miedzy
poziomym prawym i lewym. W tym samym kierunku HR +
HL = 360 °, rébwniez HL = 360 ° - HR.

Uz 29°31ta7.2"
HL:  72°m1°32.5"

Uz 20731 w72
HR: 2718270
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F3 FILE:
FILE stuzy do zmieniania biezacego zadania, tworzenia
nowego pliku, zmieniania nazwy/ usuwania/ eksportowania
plikéw lub importowania danych do biezacego pliku.
Nacisna¢ F3 FILE, F2 LIST, aby wejs¢ do listy profili. Wcisnaé
F4, aby przej$¢ do nastepnej strony.
a. NEW: Nacisna¢ F1 NEW, aby utworzy¢ nowy plik
i nazwac go "180105_1".

b.  Wiasciwosci, zmiana nazwy i usuwanie pliku:
przytrzymac¢ kursor na biezagcym pliku, linia
"180105_1".

Nacisnac¢ F4, aby przejs¢ do nastepnej strony. Przycisk
F1 przejdzie do okna ATTR (atrybuty/wtasciwosci)
i pokaze nazwe, rozmiar, dane, czas utworzenia, date
utworzenia dla danego profilu.

Aby przesuna¢ kursor, nalezy uzy¢ klawiszy
kierunkowych, nacisna¢ F2 RENAME/ F3 DELETE aby
zmieni¢ nazwe lub usunac biezacy plik.

UWAGA: W trybie kata/odlegtoéci/wspoétrzednych
oraz w trybie Menu. Jedli nazwa pliku nie ulegnie
zmianie, urzadzenie zapisze dane do biezacego
profilu.
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5. POMIAR ODLEGLOSCI
Gdy aktualnym trybem jest pomiar kata lub wspétrzednych,
nacisna¢ DIST, aby przejs¢ do trybu pomiaru odlegtosci.

1. STRONA 1

F1 ALL:

Zapisywanie odczytéw poziomych i pionowych w biezacych
plikach. Podobnie jak w przypadku trybu kata, przed
pomiarem i zapisaniem danych nalezy ustawic¢ biezace pliki.
Instrument obliczy wspétrzedne z biezacych wspotrzednych,
wysokosci instrumentu i wysokosci docelowej, a nastepnie
zapisze wspotrzedne i nagra w pliku .SCD.

F2 MEAS:

Mierzenie biezgcego celu bez zapisywania rekordu.

M3 MODE:

Domyslnym  trybem pomiaru jest Tryb Doktadny

(Pojedynczy). Nacisna¢ F3, aby zmienic tryb.
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2. STRONA 2

F1 OFSET:

A. EKSCENTR KIERUNKU

Ten tryb pomiaru wykorzystywany jest wtedy, kiedy trudno
jest ustawi¢ pryzmat doktadnie na mierzonym punkcie,
np. pomiar $rodka drzewa. Wystarczy ustawi¢ pryzmat
na punkcie, ktéry ma taka sama odlegtos¢ pozioma do
instrumentu jak pryzmat do instrumentu. Nastepnie
zdefiniowaé wysokos¢ instrumentu / wysokos¢ celu, aby
rozpoczgc pomiar przesuniecia. Dzieki temu mozna uzyskac
wspotrzedne srodka obiektu.

& Prism P
~

HD (x) = HD (£)
HD (x) — odlegtos¢ miedzy instrumentem a pryzmatem P
HD (£) - odlegtos¢ miedzy instrumentem a punktem AQO

a. Ustawi¢ urzadzenie w zajetym punkcie (gdy punkt AO
jest trudny do ustawienia celu, ustawi¢ cel w punkcie
P, ktory jest blisko A0).

‘PL




PL

b. Wycelowa¢ na pryzmat P (rys. c), nacisna¢ F1 MEAS,
obréci¢ urzadzenie, a nastepnie wycelowac¢ na (A0).
(rys. d)

c Wcisng¢ CODE aby sprawdzi¢ wspotrzedne punktu
(A0). Wcisng¢ DIST aby sprawdzi¢ odlegtos¢ do
punktu (A0).

d. Nastepnie nacisna¢ F1 NEXT, aby przejs¢ dalej.
Uwaga: Przed pomiarem przesuniecia, nalezy
najpierw  zdefiniowa¢  wysokos¢ instrumentu/
wysokos¢ celu.
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B. EKSCENTR ODLEGLOSCI

Jesli promien drzewa lub jeziora jest znany, aby zmierzyc
odlegtos¢ i wspdtrzedne Srodka, nalezy wprowadzi¢ znang
wielkos¢ HD jak na ponizszym wykresie i zmierzy¢ (P1)
w trybie przesuniecia odlegtosci. Odlegtos¢ i wspétrzedne
(P0) zostang wyswietlone na ekranie.

Jezeli mierzony punkt (P1) znajduje si¢ przed punktem,
ktéry ma by¢ pomierzony (P0), wartos¢ ekscentru ma znak
dodatni, gdy jest dalej niz punkt (PO) ma wartos¢ ujemna.

+
- i
HD
— - Al B b »
- T
P
a. Wprowadzi¢ warto$¢ przesuniecia, nacisna¢ ENT aby

potwierdzi¢ (rys. d).
. Wycelowac¢ na pryzmat P, wcisngé MEAS (rys. e).

c Wcisnaé CORD, aby sprawdzi¢ wspotrzedne punktu
(A0). Wcisna¢ DIST, aby sprawdzi¢ odlegto$¢ do
punktu AO.

d. Nastepnie wcisng¢ F1 NEXT aby przejs¢ dalej.
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C. EKSCENTR PrASZCZYZNY

Jezeli punkt (PO) lezy na krawedzi ptaszczyzny, ktéra nie
moze by¢ mierzona bezposrednio przez tryb bez reflektora,
nalezy zmierzy¢ trzy losowe punkty graniastostupa (P1/P2/
P3) lezace na tej samej ptaszczyznie.

Nastepnie  wycelowa¢ w punkt (P0). Urzadzenie
automatycznie obliczy wspétrzedne.

Ma

PO — punkt docelowy
P1, P2, P3 — losowe punkty graniastostupa

a) Wycelowac¢ na P1 i nacisnag¢ F1 MEAS. Wycelowac¢ na
P2 /P3 i nacisna¢ F1 MEAS (rys. e).

b) Obroci¢ urzadzenie, wycelowa¢ w punkt (PO).
Wyswietli sie odlegtos¢ pomiedzy stacja a punktem
(PO) (rys. f).

Q) Wcisnag¢ CORD, aby sprawdzi¢ wspotrzedne punktu
(P0) i wcisnac DIST, aby sprawdzi¢ odlegtos¢ (rys g).

d) Nastepnie wcisna¢ F1 NEXT, aby przejs¢ dalej.
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UWAGA: w tym przypadku, urzadzenie zostato wczesniej
przetaczone na "tryb bezreflektorowy". Nacisna¢ F1 HT
z menu pomiaru wspétrzednych, aby ustawi¢ wysokosé
urzadzenia jako 0.

D. EKSCENTR KOLUMNY

Przesuniecie kolumny jest powszechnie stosowane do
pomiaru $rodka kolumny. Jak pokazano na rysunku,
zatdézmy, ze punkt (P0) jest srodkiem kolumny.

Punkt (P1) jest punktem przeciecia prostej (PO) i tuku,
natomiast (P2) i (P3) sa lewym i prawym punktem korcowym
Srednicy cylindrycznej. Urzadzenie automatycznie obliczy
wspbdtrzedne 3D punktu P.

a) Wycelowac¢ na punkt (P1) i nacisng¢ F1 MEAS (rys. c).
Wycelowac w punkt (P2) i nacisnac¢ F4 SET; wycelowac
w punkt (P3) i nacisna¢ F4 SET. (rys. f).

b)  Wcisna¢ CORD, aby sprawdzi¢ wspotrzedne punktu
(P0) i wcisnac DIST, aby sprawdzi¢ odlegtos¢ (rys g).

o) Nastepnie wcisngc F1 NEXT, aby przejs¢ dalej.
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F2S.0.:

Wyodrebnianie SD/VD/HD w prosty sposéb za pomoca

menu wyodrebniania N6.

a) Wprowadzi¢ wartos¢ tyczenia 2.0m, wcisna¢ F4 ENT,
aby potwierdzic.

b)  Obrdci¢ urzadzenie, aby upewni¢ sie, ze odczyt HR
jest zgodny z odczytem tyczenia HR.

Q) Poprosi¢ o przesuniecie pryzmatu uktadu do pola
widzenia. Wycelowa¢ w pryzmat i wcisnac¢ F2 MEAS,
wynik bedzie pokazany jak na rysunku (e).

d) dHD= rzeczywiste HD - tyczenie HD = -6.8265m.
Oznacza to, ze pryzmat uktadu powinien oddali¢
sie od sprzetu o 6,8265m. Po przesunieciu nalezy
nacisna¢ F2 MEAS, aby potwierdzic.
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Instrukcja obstugi dla tego menu jest taka sama jak dla
trybu pomiaru kata. Uzytkownicy moga dowolnie zmieniac¢
biezacy plik, tworzy¢ nowe pliki, zmienia¢ ich nazwy,
usuwac lub eksportowac.

UWAGA: Przy otwieraniu plikdw przez txt, istnieja pewne
réznice miedzy 600.txt i .dat.

6. POMIAR WSPOERZEDNYCH

Gdy aktualnym trybem jest tryb pomiaru kata lub
odlegtosci, nacisnag¢ CORD, aby przejs¢ do trybu pomiaru
wspotrzednych.

Uzytkownik moze wprowadzi¢ wspétrzedne zajmowanego
punktu w standardowym formacie CASS: "Nazwa punktu;
Kod; E, N, Z". Mozna wprowadzi¢ maksymalnie 200
punktéw.

6.1. KLAWISZE FUNKCYJNE

W tym menu wspotrzednych uzytkownicy moga mierzyc
lub wytycza¢ punkty.

Nalezy wybra¢ lub utworzy¢ nowy profil, aby zapisaé
wspotrzedne, ustawi¢ zajety punkt i celownik wsteczny,
wprowadzi¢ wysoko$¢ instrumentu i wysoko$¢ celu.
Dlatego w tym rozdziale nie zostanag wprowadzone
przyciski funkcyjne wedtug kolejnosci stron.

Ponizszy budynek postuzy jako przyktad do opisania
krokow menu tyczenia. Wspétrzedne zajetego punktu K1/
K2/K3, jak pokazano na rysunku, zostaty zaimportowane
do urzadzenia. Nalezy zatozy¢, ze sprzet zostat osadzony
w punkcie K3, a K2 jest punktem obserwacji wstecznej.
W projekcie nalezy okresli¢ potozenie punktéw tyczenia
1/2/3/4 w terenie.
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PT CODE xfm yfm Hfm

FYD 2448486865 432767706 3.121
FYD 2448438569 432780647 3.121
FYD 2448446333 432809625 3.21
FYD 2448494630 432796684 3.121

Edycja profilu tyczenia na komputerze: Wprowadzi¢ zadane
wspotrzedne dla punktow 1/2/3/4, zapisac je jako "4points.
csv".

ale| ¢ D E |

1 | 1FYD|432767. T06 2448436, 865 3.121
2 | 2 FYD 432780647 2443438. 569 3.121
| 3 | 3FYD 432809. 625 2448446. 333 3.121
4 | 4FYD 432796.68d  2448494.63 3.121
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F3 FILE/P3:

Wyswietlanie listy plikow lub tworzenie nowego pliku:
Nacisng¢ F3 FILE, F2 LIST i F1 NEW, aby utworzy¢ nowe
zadanie (rys. c). Koncowke nazwy profilu okresli¢ jaki FYD
(rys. d) Nacisna¢ F4 ENT aby potwierdzi¢.
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F3 OCC, ZAJMOWANY PUNKT/P2:

Wcisnac F3 OCC, aby wejs¢ na strone ustawien dla punktow
zajetych (rys. a), pokaze ona wspotrzedne ostatnio zajetego
punktu. Wcisng¢ F2 LIST, aby wejs¢ na liste punktow (rys.b).
Na liscie punktéw jako pierwszy pojawi sie punkt ze znanego
pliku, nastepnie kolejny punkt z pliku biezgcego. Przesunaé
kursor na K3 i wcisna¢ ENT. Wyswietla sie szczegoly
dotyczace tego punktu, w tym kody i wspdtrzedne. Weisnac
F4 ENT i wprowadzi¢ wysokos$¢ instrumentu, wcisnaé
ponownie F4 ENT, aby wejs¢ na strone ustawien wstecznego
pomiaru (rys. e). Nacisng¢ klawisz F4 YES, aby wyswietli¢
ostatni punkt pomiaru wstecznego (rys. f). Punkt ten powinien
by¢ taki sam jak punkt poprzednio ustawiony. Nacisna¢ F4
ENT, aby wejs¢ na strone, ktéra jest pokazana jako rysunek
g. Odczyt poziomy HR powinien by¢ réowny azymutowi
z punktu K3 do K2, ktéry mozna obliczy¢ z punktu zajetosci
K3 i punktu tylnego K2. Obroéci¢ urzadzenie, wycelowac na
pryzmat K2, nacisna¢ F4 YES, aby ustawi¢ kat poziomy réwny
azymutowi z punktu K3 do punktu K2 (rys. h).
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MANUAL DE INSTRUCCIONES

Aby sprawdzi¢ wspotrzedne punktu tylnego, wcisnaé F3
YES, wprowadzi¢ wysokos$¢ pryzmatu w punkcie tylnym
i wcisng¢ F3 ENT (rys. k). Urzadzenie sprawdzi i obliczy
réznice pomiedzy znanym punktem (K3) a punktami
zmierzonymi podczas pomiaru sprawdzajacego punkt
tylny. Aby przetaczy¢ ekran i wyswietli¢ wspotrzedne 3D dla
zmierzonych punktéw, nacisng¢ F3 NEZ. Nacisng¢ F3 (4),
aby przetaczy¢ ekran i wyswietli¢ réznice wspotrzednych.

F2 B.S, BACKSIGHT/P2:

Uzy¢ wspodtrzednej wstecznej lub kata, aby ustawi¢ poziomy

odczyt kierunku wstecznego.

Kiedy dziata polecenie "OCC", urzadzenie ustawi

wspotrzedna punktu zajetego i odczyt poziomy punktu

wstecznego w tym samym czasie. Jesli sa jakie$ watpliwosci
co do kierunku wstecznego, nalezy ponownie uruchomi¢
polecenie "BS".

Aby ustawi¢ punkt wsteczny, nalezy wcisna¢ F2 B.S. na

drugiej stronie w menu wspotrzednych (rys. a). Istnieja dwie

metody:

a) Nacisng¢ 1 (rzut wsteczny wedtug wspotrzednych),
aby wejs¢ do menu backsight. Wcisna¢ F2 LIST, aby
wywotac istniejacy punkt. Metoda dziatania jest taka
sama jak w przypadku "ustawienia punktu zajetego”.

b) Nacisnac¢ 2 (rzut wsteczny wedtug kata). Wprowadzi¢
300.1.33, aby zdefiniowa¢ kat cofania 300°1'33" (rys.
e), wcisnad F4 ENT, aby przejs$¢ do nastepnego kroku.

Q) Obroci¢ urzadzenie, aby wycelowaé w cel K2.
Wecisnaé F4 YES, aby ustawi¢ odczyt poziomy zgodny
z kierunkiem od zajetego punktu K3 — B.S. punkt K2.
Nastepnie powréci¢ do menu wspoétrzednych.
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F1 HT, wysokos¢ instrumentu i wysoko$¢ docelowa/P2:
Aby wyswietli¢ lub ustawi¢ wysokos$¢ instrumentu lub
wysokos¢ celu, przejs¢ na strone 2 menu funkgji w trybie
pomiaru wspotrzednych i nacisnac F1.

Jesli nie ma potrzeby wprowadzania zmian, nacisna¢ ESC,
aby przejs¢ do ostatniej strony.

Uz 6170817 § HEIGHT INPUT S
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F2 S.0, Tyczenie/P3:

Wcisnac F2 S.O, aby przejs¢ do funkgji tyczenia. Na stronie
1/2 (rys. b), punkt 1.0CC. PT INPUT i punkt 2. BACKSIGHT
sg takie same jak menu OCC. i BS w trybie pomiaru
wspdtrzednych. Dlatego w nastepnej czesci instrukgji na
przyktadzie zostanie opisany szczegétowo punkt 3.Layout
PT - jak ustawi¢ bezposrednio punkt tyczenia.

58

U 6170817 § LAYOUT 172§ || Lavour 212§
HR:  300°01°33" % || q.occ.eT 1wPuT £ || 4 REsECTION ¥
: : 2 .BACKSIGHT 4 ;
z: £ 3.LAYOUT PT a a8
ALL  MEAS  MODE  P1) 4.SIDE_SHOT Py Pl

0 i] 0 I 0 0 0 0 0 ] 0
@ @H@ @ @ ®w|® @ @ Gz‘.l”@ @
4 c

a) W menu na stronie 1/2, nacisna¢ 3.LAYOUT PT, aby
wejs¢ do funkcji tyczenia.

b) Nacisng¢ F2LIST, aby wyswietli¢ liste punktow.
Kursor pozostanie automatycznie na pierwszej
stronie. Nacisng¢ ENT, aby sprawdzi¢ szczegdtowa
wspotrzedna (rys. d); Nacisna¢ F4 ENT i wprowadzi¢
wysokos¢ docelowa, wcisnag¢ F4 ponownie dla
potwierdzenia. Urzadzenie pokaze HR i HD pomiedzy
stacja K3 a punktem 1 (rys f).

Q) Wcisna¢ F3 GUIDE, aby wyswietli¢ HD i zadany
azymut (rys g). Obracaé urzadzeniem, az wartos¢
bedzie bliska 0°00" 00" (rys. h).

d) Doprowadzi¢ pryzmat do punktu tyczenia, wycelowac
w $rodek i nacisng¢ MEAS aby potwierdzi¢ pozycje
(rys. i).

e) Nacisng¢ przycisk NEXT aby powtorzy¢ kroki az do
zakonczenia tyczenia.
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Jak pokazano na ponizszym rysunku, nalezy ustawic
aktualny punkt pryzmatu jako 1'. Aby precyzyjnie ustawic¢
pryzmat w pozycji 1, uzytkownik powinien poprosi¢ osoby
znajdujace sie po stronie pryzmatu, okreslajace pozycje Tm
za punktem pryzmatu 1', o potwierdzenie punktu azymutu
1". Po odmierzeniu tasma od 1' do 1" ustawi¢ pryzmat na
pozycji 0,732m.

Wycelowac¢ na $rodek pryzmatu, nacisna¢ F1 MEAS, jak na
rysunku k. W tym momencie pozioma pozycja pryzmatu
jest wymagang pozycja dla punktu 1. Nalezy zaznaczy¢
te pozycje, aby zakonczy¢ tyczenie punktu 1. Wcisna¢ F4
NEXT, aby wywota¢ wspdtrzedne tyczenia punktu 2 (rys. i).

NTS-362R6LND K3

F1 ALL/P_

W celu poréwnania réznicy pomiedzy rzeczywistymi
wspotrzednymi  z  zaprojektowanymi  wspotrzednymi
pomiedzy punktami 1-4, uzytkownik moze wykonaé
polecenie "ALL", aby zmierzy¢ i zapisaé wspotrzedne
w ramach biezacego zadania.

Aby to zrobi¢ nalezy wyeksportowac biezace pliki na pamiec
USB, uzywajgc Microsoft-Excel do otwarcia pliku csv.
Poréwnac¢ réznice miedzy rzeczywistymi wspdtrzednymi
a zaprojektowanymi, aby dwukrotnie sprawdzi¢ wyniki
tyczenia.

Wycelowac¢ na srodek pryzmatu w punkcie 1. Nacisna¢ F1
ALL, aby zapisa¢ dane (rys. a), a nastepnie wcisna¢ F4 YES,
aby zmieni¢ nazwe. Zmierzy¢ wspotrzedne punktu 2/3/4,
jak pokazano na rysunkach c-h.
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1. Sprawdzi¢ liste punktéw w ramach biezacego
zlecenia: Nacisng¢ F2 S.O w P3. Nacisnag¢ F2 1.0CC.
PT INPUT i LIST, aby wyswietli¢ liste (rys. c).
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2. Wyeksportowa¢ biezace zadanie na pamie¢ USB.
Pliki dat i csv moga by¢ uzywane w oprogramowaniu
SOUTH CASS; plik dxf jest formatem wymiany grafiki,
ktory moze by¢ rozpoznawany w programach
AutoCAD i CASS.
dxf jest formatem wymiany grafiki, ktéry moze by¢
rozpoznany w AutoCAD i zapisany jako format dwg.
Pliki txt sa surowymi danymi w formacie 300 i 600.
*Plik ".dat" moze by¢ otwarty przez Windows TXT,
a plik ".csv" moze by¢ otwarty przez Microsoft EXIT
Coord File Export STN K329 Excel.

6.2. POMIAR Z BOKU

Wcisnaé¢ F2 S.O w P3. Jesli widok pomiedzy zajetym
punktem a punktem tyczenia zostat zastoniety, uzytkownik
moze wykonac¢ polecenie "Side Shot" lub "Resection", aby
dodac zajety punkt. Wejs¢ do menu Side Shot. Wprowadzi¢
P1 jako nazwe punktu, wycelowa¢ w srodek punktu.
Wecisnag¢ F4 MEAS, aby zmierzy¢ wspétrzedne punktu P1.
Nastepnie wcisng¢ F4 YES, aby zapisac.
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Ustawi¢ tachimetr na P1 i wyregulowac pozycje. Nacisnac¢
1.0CC. PT INPUT w menu tyczenia, nacisna¢ F2 LIST, aby
wejs¢ do listy punktéw. Przesunac kursor na P1 i nacisnaé
ENT, aby zobaczy¢ szczegoty. Wcisnaé F4 YES i wykonac
kolejne kroki jak w poprzednich opisach.

6.3. RESEKCJA

Resekcja znana réwniez jako stacja swobodna. Ustawic
tachimetr na nieznanym punkcie, obliczy on wspétrzedne
zajetego punktu poprzez pomiar odlegtosci dla okoto 2-7
znanych punktow lub pomiar kata dla 3-7 znanych punktéw.

Resekcja kata

Na drugiej stronie funkgcji tyczenia nacisng¢ 1.RESECTION,

aby przejs¢ do nastepnej strony. Wspdtrzedna moze zostac

obliczona po pomiarze co najmniej 3 punktow.

1. Zmierzy¢ pierwszy znany punkt: Wprowadzi¢ P1
jako nowa nazwe stacji i wysokos¢ urzadzenia (rys.
b). Wcisna¢ F4 ENT, aby przejs¢ do strony pomiaru.
Woprowadzi¢ znany punkt Q1, wcisng¢ F4. System
wywota wspotrzedng Q1 z listy, wcisng¢ F4 OK.
Wycelowac na srodek pryzmatu w punkcie Q1 (rys. f).
Wcisna¢ F3 ANG, aby zakonczy¢ pomiar. Nastepnie
system bedzie kontynuowat pomiar dla drugiego

punktu.
2. Zmierzy¢ drugi znany punkt: jak na rysunkach g-j.
3. Zmierzy¢ trzeci znany punkt, jak pokazano na

rysunkach k-m.

Po wykonaniu pomiaru dla punktu Q1/Q2/Q3, nacisnac¢
F1 NEXT, aby przejs¢ do 4 punktu lub nacisna¢ F4 CALC,
aby obliczy¢ wspoétrzedna (rys. o). Nacisna¢ F4 NEZ, aby
wyswietli¢ wynik. Nastepnie F4 YES, aby zapisa¢ dane
w biezacym zadaniu.
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Resekcja odlegtosci

W metodzie resekgji odlegtosciowej nalezy uwzgledni¢ co
najmniej 2 znane punkty do obliczenia wspotrzednej. Kroki
sg podobne do metody resekgji kata. Jedyna rzecza, na
ktéra nalezy zwréci¢ uwage jest wcisniecie klawisza F4 DIST
po wycelowaniu w punkt. Metoda jest podobna do resekgji
katowej.
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7. REGULACJA | INFORMACJE
Struktura systemu Menu jest nastepujaca:

2.Data Confirm —1.0N/ 2.0FF

1.Collect Seq —» 1.EDIT-MEAS/ 2.MEAS-EDIT
—)I:
3Select SD/HD —1.SDEHD/ 2.HDEVD

1.Meas File
~1.0CC.PT Input _>|:z'°""'d File

3.Pcode File 1.Meas. Data
N ;:j;‘g"‘ 4 Fixed File 2.Coord.Data
4 Resection 5.UDisk Mode | 3.pCode Data
: 1.5end Data <>|_4.Fixed Data
—rconfigem |\ 3 oad bata - Load Coord.
(~L.OCC.AT Input-J
2 Backsight =2 2.Load PFode Linternational
Search .Load Fixed 2.USA Survey
| 3LavoutPT Delete 1,066
4.5ide Shot d 2.6oN
~1.Resection (/) Jash IMIL
(~LFile Maintain— 1 Meter
2.Data Transfer— 2 Feet
3.Fixed PT ,
Poge 1/2 4.5elect Code File 1.File 3 Feet Inch
1.Data Collect —S‘Disl AT 2.0CC.PT Input 1.Temp. T/T
2layout —— 1 REM 3.Backsight 2.Press
3memory MGR- [0 4.Layout PT | Angle Meas
APrograms —>{ 1 e 5.Coord. Inverse 2.Distance Meas
5.Parameters— | ;% 6.Export Pile Coord .Coord.Meas
Page 2/2 & o to Line LFeet FINE[S]
Ladustment—| | 2o o 2.Angle 2.FINE[N]
2.Inst. Constant| ﬁ‘Unl( Set 3.Distance 3.FINE[R]
3.Information 2 Mode Set 4Temp.&Press- TRACKING
.| 3 oter set 1.Power On Mode: NEZ
4.Format Parameter 20ist. Mode -EnZ
L5 Bluetooth OFF/ON 3NEZJENZ | Zenith O
vo Adjustment W Angle Z0/HO —————> 2 Horizontal 0
2 Collimation Min Angle Read — 15/55/105/0.15
— 3 Horizontal Axis 2.Min Dist Read = 1mm/0.1mm

3FaceinLorR  — Oiffer/Equation
4.Auto Power Off — OFF/ON
5.H-Angle Buzzer — OFF/ON
1.Meas Buzzer 21—~ OFF/ON
2W-Correction — OFF/ON/0.2
3Date&Time [Prumca[

VO/Axis Const.

Baud
Format

7.1. REGULACJA

Na 2 stronie menu nacisna¢ 1.ADJUSTMENT. Zawiera
on cztery komendy: 1. VO Regulacja, 2. Kolimacja, 3. O3
pozioma i 4. VO/O$ stata. Ostatnie polecenie VO/O$ stata
wyswietli wyniki poprzednich trzech komend. Prosze
wykona¢ ostatnia komende przed wykonaniem komend
1-3, aby wyczyscic istniejace wyniki.

T 272k || moswsveenr ]
A A0S THENT VU Sl s (]
2.IHET, CORSTANE 4 2.Collinstian 4
3. IHFORMAT 108 W a.Morizontal duls

i hoUaAxis const. £
"
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Prosze otworzy¢ czujnik i dobrze ustawi¢ tachimetr przed
wykonaniem polecen. Kat poziomy powinien by¢ HR (prawy
poziomy), a kat V powinien by¢ ustawiony jako zenit 0.

7.1.1.VO/OS STALA

W menu "Regulacja” nacisna¢ 4.VO/Axis const.. VADJ_T
i HADJ_T odnosza sie do btedu czujnika, gdy zainstalowany
jest czujnik elektryczny.

Nacisna¢ F3 OFF, aby zamkna¢ regulacje osi poziomej
i btedu 2C. Nacisnac F4, aby wtaczy¢ regulacje osi poziomej.
Wecisng¢ F1 OSET aby skasowac poprzedni wynik do zera.

UB/Axks comst.

3
*
oET T 4
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7.1.2. VO REGULACJA (KAT i)

Obliczy¢ btad tarczy pionowej, aby skorygowad odczyt
pionowy mierzac wyrazny cel po obu stronach.
Wycelowa¢ na cel w programie HL, nacisng¢ F4 1.VO
Adjustment (rys. b) i F4 OK. Obréci¢ urzadzenie tak aby
wycelowa¢ w ten sam punkt w programie HR (rys. ¢),
wcisna¢ F4 OK, aby zakonczy¢ regulacje. Wyswietli sie
wartos¢ btedu tarczy pionowej (rys. d), wcisna¢ F4 YE, aby
potwierdzic.
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Jezeli kat pionowy jest zenitem 0, i =(L+R-360°)/233. Jesli
kat pionowy jest poziomy O, i =(L+R-180°)/2 lub (L+R-
540°)/2

7.1.3. KOLIMACJA (2C)

Obliczy¢ btad 2C, aby skorygowac odczyt poziomy, mierzac
jasny cel z dwoch stron. Wycelowa¢ na cel w HL, nacisnaé
2.Collimation (rys. b) i F4 OK. Obrdci¢ urzadzenie, aby
wycelowac¢ w ten sam punkt w HR (rys. c), wcisna¢ F4 OK,
aby zakonczy¢ regulacje.

2C=L— (R+180°)

ADuE TR AT ¥ |[Coinination T |[Eortination ¥
;-:'I::J":;"'“ ] <STEP-13  Fromt : CETEP-2> Reverse ¥
-Collination ? i g e A
2. Mordzental Axis f§ vz atobl AL At 1
nUmaxis const. B || WR:  zes"ez-2em g || wR:  z5teziaw g
oK o

@@GDGDGEEJ]ED@@G}GD@
(a) [ i«

7.1.4. 0S POZIOMA

Obliczy¢ btad osi poziomej, aby dostosowaé odczyt
poziomy, mierzac cel o kacie pionowym: +10°~+45° po
obu stronach. Wycelowa¢ w HL cel o kacie pionowym:
+10°~+45°, nastepnie nacisng¢ 3, aby wejs¢ na strone
osi poziomej (rys. b). Nacisng¢ F4 OK ok. 10 razy. Obroci¢
urzadzenie, aby wycelowa¢ w ten sam punkt w HR (rys.
), nastepnie wcisna¢ F4 OK ok. 10 razy, aby zakonczyc
regulacje.

ADJUS THENT 3

1.U0 Rajustment &
2.coniimation 4
alMerizental nxis §
nUBfAxs canst.

Harizontal axis

<STEP-1>  Front
S0 C Lever £aus®
v A

[ ¥ |[ Worizentar mxis 3
3| Cstepen freme  x H
4 | @10 Levercgast 4 | 010°C Levercans® 4
g v razar @ (| Tv:  raroaase @
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WR: 7R
INPUT _[88/00] DK

H Harizontal axis

Wz 7R na: 718w
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*Prosze wyregulowac kat i, 2C i 0§ pozioma po dtugotrwatym
transporcie lub innych wibracjach.

7.2. INFORMACIJE

7.2.1. Nacisna¢ przycisk 2.INST.CONSTANT na 2 stronie
menu (rys. b). Domyslng wartoscia jest 0. Nie nalezy
zmieniac tej wartosci bez autoryzacji.

HEHU 2s2% INST. COMSTANT & || INFORMATION E
1.ADJUSTHENT E ] CONSTANT ;| nan £ HB  :03/20180126 E
2.IHST. CONSTANT 4 || o W“s_-ﬁ 4 |[ eon :ps/20181110 4
3. INFORMATLOH i -bons: -9 PPRG || coouzisszoremeze
A A || cconz1e20160629 A

P¢ BACK ENT TILT:01/20131015
0 [ 0 0 0 0 0 ] 0 0 0 ]
@ Cﬁ){ )GD ® @ @m@ @ @ ]@ @

a (¢

7.2.2. INFORMACJE

Nacisnac¢ 3. Information na 2 stronie menu (rys. b).

1. MB: 03/20180126 - Ptyta gtdwna 03, data aktualizacji
to 26 stycznia 2018 .

2. EDM: 05/20161110 - EDM 05, data aktualizacji to 10
listopada 2016 r.

3. CCDV: 19/20160629 - Tarcza pozioma 19, data
aktualizagji to 29 czerwca 2016 r.

4. CCDH: 19/20160629 — Tarcza pionowa 19, data
aktualizacji to 29 czerwca 2016 r.

5. TILT: 01/20131015 - Pochylenie 01, data aktualizacji
to 10 listopada 2016 r.

7.3. PARAMETRY
Wecisnaé 5. Parameter na 1 stronie menu.

HEHU 1723 |[ PARAMETERS 3
1.DATA COLLECT  # 1.UNIT SET *
2. .LAYOUT 4 2.MODE SET 4
3.MEMORY MGR. [] 3.0THER SET i
4 . PROGRAMS a 4.Format Parameters
5.PARAMETERS Pl 5.BlueTooth
i [ [ 0 [ 0

[ | I
@@ @' ' @ @m® @
a

7.3.1. USTAWIENIA JEDNOSTKI

7.3.1.1. Stopy

W trybie "unit set", nacisng¢ 1.FEET, aby wybrac¢ stopy
pomiedzy stopami miedzynarodowymi a stopami USA.

*1 stopa miedzynarodowa = 0,999 845 6 stép USA.

7.3.1.2. KAT

W trybie "unit set", nacisna¢ 2.Angle, aby wybrac jednostke
kata sposréd DEG (stopien), GON (grady) i MIL (mile).
Domyslnie wybrana jest jednostka DEG.

*360 DEG = 400 GON = 6400MIL.

7.3.1.3. ODLEGLOSC

W trybie "unit set", nacisna¢ 3.Distance, aby wybrac
jednostke odlegtosci sposrdd metr, stopa i cal.

*1 metr = 3,280839895 stop, 1 stopa = 12 cali.

7.3.1.4. TEMPERATURA | CISNIENIE

W trybie "unit set", nacisna¢ 4.Temp.&Press, aby wybrac
Jjednostke temperatury i ci$nienia.

Temperatura: Gdy kursor pozostanie na 1. linii, nacisna¢ F1
°C lub F2 °F, nastepnie wcisnac F4 OK, aby potwierdzic.
*DomysInie wybrane sa °C.

Cisnienie: Gdy kursor pozostanie w drugiej linii, nacisnag¢
F1 hPA, F2 mmHg, F3 inHg i nastepnie nacisna¢ F4 OK, aby
potwierdzic.

*DomysInie wybrana jest wartos¢ hPa.

UNIT SET E FEET ¥ ANGLE 3
1.FEET % || pr.owrermationa 1% || [1. oee 1%
2.AHELE A4 2.USA SURVEY A 2. GON 4
3.DISTANCE g 3. MIL g

H.TEMP .BPRESS . ™

]
4
oK
0 1] 0 [
@@ C’D”GD @ @ mGB @ @ @[]GD @
A <

Na

Jesli sprzet zostat ustawiony jako "Equation”. Przy pomiarze
HR, system uzyje HR +180° jako kata azymutu do obliczenia
wspotrzednych. Jesli sprzet zostat ustawiony jako "Differ”,
w pomiarze HR, system uzyje rzeczywistego kierunku jako
kata azymutu. Innymi stowy, réznica miedzy tymi dwoma
trybami wynosi 180°, czyli kat azymutu od zajetego punktu
do celu.

7.3.2.4. AUTOMATYCZNE WYLACZANIE ZASILANIA
Nacisng¢  1/2, aby  WYtACZYC/WEACZYC  funkcje
automatycznego wytaczania zasilania. Jesli zostanie
wybrane "ON", aby uruchomi¢ funkcje, urzadzenie wytaczy
sie automatycznie po 30 minutach bez wykonywania zadnej
operagji. Domys$Inym ustawieniem jest OFF.

7.3.2.5. BRZECZYK KATA POZIOMEGO
Nacisna¢ 1/2, aby WYLACZYC/WEACZYC funkcje brzeczyka
kata poziomego. Gdy kat h znajduje sie w zakresie 0°+4°30',
90°+4°30', 180°+4°30', 270°+4°30', urzadzenie aktywuje
brzeczyk. Ustawienie domysine to WYL,

7.3.2.6. BRZECZYK POMIAROWY

Nacisna¢ 1/2, aby WYtACZYC/WEACZYC funkcje brzeczyka
pomiarowego. Brzeczyk sygnalizuje wielokrotnos¢ kata.
Urzadzenie wiaczy brzeczyk po zakonczeniu pomiaru za
kazdym razem. DomysInym ustawieniem jest ON.

7.3.2.7. KOREKTA W

Nacisng¢ 1.0FF, aby wytaczy¢ korekcje W. Ustawi to
korekcje w, k=0; Nacisng¢ 2.0.14 aby ustawi¢ korekcje w,
k=0.14; Nacisnac 3.0.2 aby ustawi¢ korekcje w, k=0.2.
Domyslng wartoscia jest 0.14.

*k to wspdtczynnik krzywizny ziemi i atmosferycznego
zatamania pionowego, znany réwniez jako korekcja w.

7.3.2.8. DATA | CZAS

Woprowadzanie aktualnej daty i godziny za pomoca klawiszy
numerycznych. Nacisna¢ OK, aby potwierdzic.

Zegar wewnetrzny tachimetru jest podtrzymywany przez
baterie znajdujaca sie na ptycie gtéwnej. Wprowadzona
data i czas nie zniknie nawet po wytaczeniu urzadzenia.
Jedynie w przypadku dtugotrwatego  nieuzywania
urzadzenia, bateria na ptycie gtéwnej wyczerpie sie i utraci

4. METER B | eteirsd ]f il : dane. Bateria LB-01 bedzie automatycznie tadowa¢ plyte
:A :::I _— ;' 2.PRESS.: hPa : [2.PRESS.2 hPa 1?.' gtéwna tak dtugo jak urzadzenie bedzie wtaczone w ciagu
. . A L 5 :
0K o CF oK hPa mmHg inHg 0K 3 4godzm,
0 T 0 0 1 0 T I TR SET 272y |[ s wazer [ eerrection T |[Fotenrine 7
s Buzzer : sl : U e
o @O ®® ® Tnereiin 4 || oo i [ 2o [ e e
(d) (e) n albatettime i alez i i
AL COM. PARAMETERS £ L] [ a
7.3.2. INNE USTAWIENIA St ricten o} ™ ) ex

7.3.2.1. MINIMALNY ODCZYT KATA

Na pierwszej stronie wcisna¢ 5. Parameters i 3. Other
Set, nacisna¢ 1.Min.Angle Read, aby ustawi¢ minimalny
odczyt kata. Nacisna¢ 1/2/3/4, aby wybra¢ 1s/5s/10s/0.1s.
Domyslnym ustawieniem jest 1s.

7.3.2.2. MINIMALNY ODCZYT ODLEGLOSCI

Na pierwszej stronie wcisng¢ 5. Parameters i 3. Other
Set, nacisng¢ 2.Min.Dist Read, aby ustawi¢ minimalng
odlegtos¢ odczytu. Wcisnaé 1/2, aby wybra¢ Tmm/0.Tmm.
Domyslnym ustawieniem jest Tmm.

7.3.2.3. KIERUNEK W LEWO LUB PRAWO

Nacisna¢ 1.Differ, aby zachowa¢ nieréwne wspotrzedne
pomiedzy kierunkiem HL/HR. Nacisna¢ 2.Equation, aby
zachowac réwne wspotrzedne, bez wzgledu na kierunek HL
i HR. Domysinym ustawieniem jest Equation.
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7.3.2.9. PARAMETRY KOMUNIKACIJI
Na stronie "Comm Parameters" ustawi¢ protokot, szybkos¢
transmisji i format. Nacisna¢ A/V, aby przesunac¢ kursor.
Nacisng¢ =/= aby wybrac¢ opcje.
1. Protokét: Jednokierunkowy, Ack/Nak
2. Baud:

1200/2400/4800/9600/19200/3 400/57600/115200
3. Format
*Szybko$¢ transmisji jest dostepna tylko dla potaczenia RS-
232C. Nie dotyczy portu USB i Bluetooth.

7.3.2.10. WSPOLCZYNNIK SIATKI
Domysling wartoscig wspotczynnika siatki jest u=1.

PL




PL

OTHER SET 2{2’ COMM.PRARAMETERS # GRID FACTOR

1.Heas Buzzer + || proTocoL :JUNEER £ =1.000000
2.M-Correction A N epuo spspn b 0 || ELEW.
3.patetTine Format  :CASS g SCALE  © 1.000000

4. COMM_PARAMETERS &
5.GRID FACTOR Pl SET BACK EHT

ED GD( IG‘B @ CE) éjlhlm @ @ 'CED [e=3]
@, e
7.3.3. FORMATOWANIE PARAMETROW

Nacisng¢ 4.Format Parameter, aby powrdci¢ do ustawien
poczatkowych.

7.3.4. BLUETOOTH ) )
Nacisng¢ 1/2, aby WYLACZYC/WEACZYC Bluetooth.
Domyslnym ustawieniem jest WYt.

OTHER SET 2528
1.Meas Burzer
2.u-Correction 4
2 patearine i
1 COMM.PARAVE TERS &
S.GRID FAGIOR Py

@ GDHGD @ @ GDMGD @ @ @” @ @ GDM @

Format rarameter  J
H

4
Enitialization 7
i

OTHER SET 2723 || Bruerontn
2 [ o ar

amL -

2. an

0NN PARAHE TERS 03
L

e ne
(W) (vis] || sGRin Facion oK

8. GROMADZENIE, PRZECHOWYWANIE | UDOSTEPNIANIE
DANYCH

8.1. ZBIERANIE DANYCH

Opcja "Data Collect" na pierwszej stronie menu stuzy do
pomiaru i zapisu wspotrzednych 3D w aktualnym pliku
wspdtrzednych oraz zapisu danych obserwacyjnych
w aktualnym pliku pomiarowym.

DATA COLLECT 172§ DATA COLLECT 2/24

1.0CC.PT INPUT ¥ 1.CONFIG X
2 BACKSIGHT i :
3.F5/SS a -]
4.RESECTION P} Pl

0 0 1 0 [ 1 0 0
D ®(a)@ @ G @(b]® [a=]

8.2. NOWE ZADANIE

Nacisna¢ 1.Data Collect na pierwszej stronie menu, wejs¢

na strone wyboru pliku, urzadzenie pokaze na ekranie

najnowsza nazwe pliku.

Wecisng¢ F2 LIST i F1 NEW, aby rozpocza¢ nowe zadanie.

System nada nowemu zadaniu nazwe "Data_Num". Wcisna¢

F4 ENT, aby potwierdzi¢. Przesunac kursor na nowe zadanie

i nacisng¢ ENT, aby ustawi¢ nowy plik jako biezace zadanie.

1) W menu wyboru pliku (rys. b), mozna réwniez
wprowadzi¢ nowa nazwe za pomoca klawisza
numerycznego i nacisng¢ ENT, aby potwierdzic.
System automatycznie utworzy nowe zadanie.

2)  Wecisna¢ 3.FS/SS, aby zmierzy¢ kat, odlegtos¢
i wspdtrzedne w ramach biezacego pliku.

3) W 1.0CC. PT INPUT lub 2.BACKSIGHT, mozna uzy¢
znanego punktu z istniejacych plikow jako punktu
zajetosci lub punktu wstecznego.

4) N6 dodaje plik fixlib w wewnetrznej pamieci
urzadzenia jako plik znanych wspotrzednych.
Mozna nacisna¢ 3.MEMORY MGR na stronie menu,
nastepnie 1.File Maintain, 4.FIXED DATA i F2 IMP,
aby zaimportowa¢ wspétrzedne zajetego punktu do
urzadzenia.

MEASECODRD FILE 4 || 180514_1

& || 1805151
Fiie - EEETITEINE
0]

b

HENU e
1.DATA COLLECT x
2.Lavout

3.HEHORY MOR. i

]
Py

4.PROGRANS

5.PARAHETERS

[ [ ] 1] ] 0 0 { [ | 1] [

& @{ J(i) & @& (.E_J‘J'h:@ & G @( .CE) &
a ]

a a
BACK LIST HUH EHT HEW IMP.  EXP. P1}

New File F |[180518_1 ¥ |[oaTa coLLEeT  1/2%
x| 180515 1 & 1.0CC.PT IHPUT &

FILE : 180515 _2 A1l 5 sacksicnr
nm_g 3.FS/SS

BACK HUM_ ENT  |[NEW IMP. EXP. P1y ||_ %.RESECTION 2

0 0 i 0 0 0 1] 0 0 ]

@ @{ ;é @ @I ®(H® & @ @( '® (LE

¢ g

Ma

62

8.3. USTAWIANIE PUNKTU OCC | PUNKTU BS

Zaktada sie, ze uzytkownik zaimportowat juz wspotrzedne
do pliku FIX.LIB. (Szczegdtowy opis krokéw przedstawiony
jest w rozdziale 6.1)

8.3.1. USTAWIANIE ZAJETEGO PUNKTU

Nacisng¢ 1. OCC.PT INPUT w menu "Data Collect"” (rys. a), na

ekranie zostanie wy$wietlony ostatni zajety punkt (rysunek

b jest ustawieniem domysinym).

A, Wecisna¢ F2 LIST, aby wejs¢ do listy punktow (rys
), przesuna¢ kursor na znany punkt K3, wcisnaé
ENT, aby wyswietli¢ wspotrzedne punktu K3 (rys. d),
wcisnaé F4 ENT.

B. Wprowadzi¢ wysokos¢ instrumentu (rys. e) i wcisnac
F4 ENT, aby potwierdzi¢. Urzadzenie przejdzie do
strony ustawiania tylnego kata (rys. f). Wcisnaé
F4 YES. Wyswietli sie najnowszy punkt wsteczny
(rysunek g jest ustawieniem domyslnym)

C.  Wecisng¢ F2 LIST, aby wejs¢ do listy punktow,
przesunac kursor na znany punkt K2 (rys. h), wcisngc
ENT aby wybrac i F4 ENT aby potwierdzi¢, urzadzenie
obliczy kat z K3 do K2 (rys. i)

D.  Wycelowac na srodek punktu tylnego, wcisnac F4 YES
dla orientacji (rys. j).

E. Wprowadzi¢ wysokos¢ celu i wcisna¢ F4 YES, aby
potwierdzic (rys |).

F. Wcisnaé F2 MEAS, aby rozpocza¢ pomiar odlegtosci
(rys m), urzadzenie pokaze roznice (rys n).

G. Wcisnag¢ F3 CORD, aby przetaczy¢ na wspotrzedne
czasu rzeczywistego punktu tylnego (rys. o).

H.  Wcisna¢ F3 A, aby powréci¢ do strony z réznicg
wspotrzednych. Weisnad F4. aby potwierdzic.
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8.3.2. USTAWIANIE PUNKTU WSTECZNEGO

W oparciu o poprzedni opis, po ustawieniu zajetego

punktu, mozna wprowadzi¢ lub wywota¢ znany punkt

jako punkt wsteczny. Jesli punkt odniesienia jest nieznany,

dostepny jest tylko kierunek wsteczny lub istnieja

watpliwosci dotyczace zmian, nalezy wykona¢ ustawienie

punktu odniesienia oddzielnie.

1. BS COORD

A. Wcisng¢ 2.BACKSIGHT i 1.BS COORD w menu "Data
Collect" (rys. b), na ekranie pojawi sie najnowszy
punkt wsteczny (rys. c). Wcisna¢ F4 ENT, aby
potwierdzi¢. Urzadzenie obliczy kat od punktu
zajetosci K3 do punktu wstecznego K2.

B. Wycelowac w $rodek punktu K2. Wcisna¢ F4 YES, aby
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2. BS ANGLE

A Nacisng¢ 2.BACKSIGHT i 2.BS ANGLE w menu "Data
Collect" (rys. b), wprowadzi¢ kat od K3 do K2:
300°01'33" (rys. ). Wcisna¢ F4 ENT, aby potwierdzi¢
i przejs¢ do nastepnej strony (rys. d).

B. Wycelowa¢ na srodek tarczy K2, wcisnaé F4 YES,
aby ustawi¢ kat poziomy jako kat wsteczny (rys.
e). Wcisna¢ F4 YES, aby potwierdzi¢ kat (rys. f)
a nastepnie wcisna¢ F4 REC, aby rozpocza¢ pomiar
odlegtosci (rys. g).
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8.4. FS/SS

Mierzenie i zapisywanie wspotrzednych — punktow

szczegotowych przez ostatni punkt zajety i punkt wsteczny.
Wcisna¢ 3.FS/SS w menu "data collect” (rys. a),
wcisna¢ F1 INPUT, aby wprowadzi¢ nazwe punktu,
kod i wysokos¢ docelowa (RHT) i F4 ENT, aby
potwierdzi¢ (rys. c).

B. Wcisngé F3 MEAS i F3 NEZ, aby zmierzy¢ odlegtos¢,
przyktad pokazany jest na rysunku e.

C.  Wcisnac F4 YES, aby zapisa¢ dane do biezacego pliku
i powrdcic¢ do strony FS/SS (rys. ).

D.  Nazwa punktu wzrosnie automatycznie, np. z 1 do
2. Zakonczy¢ pomiar czterech punktéw w oparciu
o poprzednie kroki.
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Po dokonaniu pomiaru 4 punktéw szczegdtowych, nacisngc

ESC i wréci¢ do menu "Data Collect".

A Nacisnac¢ 3.FS/SS (rys. b) i F2 VIEW, aby wejs¢ do listy
punktéw (rys. b). Przesuna¢ kursor na punkt 1 (rys. c)
i nacisna¢ F1 VIEW, aby wybrac wspotrzedne (rys. d).

ustawic (rys. d). Urzadzenie zapyta, czy konieczne jest Z\)/c'anc F4 P11 aby przejsc do nastepnej strony (rys
_sprayvd;eme punk"tu t_ylnego. Wasn?c F3NO (rys. ) B. Naciskac wielokrotnie V¥, aby sprawdzi¢ wspotrzedna
i wréci¢ do menu "Zbieranie danych". od punktu 2 do punktu 4 (rys. f-h)
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8.5. RESEKCJA

Ustawi¢ urzadzenie na nieznanym punkcie, obliczy¢
zajeto$¢ punktu poprzez pomiar azymutu lub odlegtosci
przez kilka znanych punktéw. Prosze sprawdzi¢ rozdziat 6.4.
w celu zapoznania sie ze szczegotami.

8.6. KONFIGURACJA ,DATA COLLECT"
Nacisng¢ 1.Config na 2 stronie menu Data Collect.

8.6.1. SEKWENCJA

Na stronie "Config" wcisna¢ 1.Collect Seq, aby ustawi¢

sekwencje. DomysInym ustawieniem jest "EDIT— MEAS".

A EDIT—MEAS: Ustawi¢ nazwe punktu, kod i wysokos¢
docelowa przed pomiarem punktow.

B. MEAS—EDIT: Zmierzy¢ punkty przed edycja nazwy
punktu, kodu i wysokosci docelowe;j.

8.6.2. ZATWIERDZANIE DANYCH

Na stronie "Config" wcisng¢ 2.Data Confirm, aby wiaczy¢

lub wytaczy¢ funkcje potwierdzania danych. Domysinym

ustawieniem jest ON.

. A. ON: Po dokonaniu pomiaru punktow system
przypomni uzytkownikowi o koniecznosci
potwierdzenia zapisania danych.

. B. OFF: Po pomiarze punktéw urzadzenie
automatycznie zapisze dane bez koniecznosci
potwierdzania ich przez uzytkownika.

8.6.3. WYBOR SD/ HD

Na stronie "Config", nacisna¢ 3.Wybierz SD/HD, domysing
wartoscig jest SD&HD

A. SD&HD: Dane beda wyswietlane w kolejnosci SD&HD

B. HD&VD: Dane beda wyswietlane w kolejnosci HD&VD
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9. ZARZADZANIE PAMIECIA
Na pierwszej stronie menu pojawi sie napis "Memory MGR",
wcisngc 3. aby wejs¢ w tryb zarzadzania.
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Nacisng¢ 1.File Maintain (Utrzymanie plikéw) na stronie
"Memory MGR".

9.1. PLIKI POMIAROWE

Wcisng¢ 1.MEAS.FILE na stronie "File Maintain", kursor
pozostanie w linii biezacego pliku. Wcisng¢ F4, aby przejs¢
do nastepnej strony. Wcisng¢ ENT, aby wyswietli¢ liste
punktéw wybranego pliku.

PL




PL

Przesuna¢ kursor na punkt 1 (rys. d), wcisna¢ F1 VIEW, aby
sprawdzi¢ dane wspdtrzednych punktu 1 (rys. e). Wcisnad
F4 aby przej$¢ do nastepnej strony (rys. f). Kat poziomy to
azymut od stacji do punktu 1; wcisng¢ ¥ aby przejs¢ do
nastepnego punktu (rys. g).
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1. NEW: Nacisng¢ NEW, aby rozpocza¢ nowy pllk,
system utworzy dwa pliki, "SMD" i "SCD". "SCD".
"SMD" dla danych pomiarowych, natomiast "SCD"
dla danych wspdtrzednosciowych.

2. IMP:  Nacisng¢ IMP, aby zaimportowa¢ plik
wspotrzednych "SCD" do urzadzenia.

3. EXP: Nacisna¢ EXP, aby wyeksportowa¢ pliki "TXT",
"DAT", "CSV" i "DXF".

4. ATTR: Nacisng¢ ATTR na drugiej stronie, aby
wyswietli¢ atrybuty dla biezacego pliku. W tym
nazwe, rozmiar, ilos¢ danych, czas utworzenia i date.

5. RENAME: Nacisng¢ RENAME na drugiej stronie, aby
zmieni¢ nazwe pliku, ktory zostat wybrany.

6. DEL: Nacisnag¢ DEL na drugiej stronie, aby usunac
wybrany plik. Nalezy zauwazy¢, ze pliki "SMD"
i "SCD" zostang usuniete w tym samym czasie.

9.2. PLIKI WSPOERZEDNYCH
Nacisnag¢ 2.COORD.FILE, aby wejs¢ do listy plikow. Opis
funkgji jest taki sam jak w rozdziale 9.1. Pliki pomiarowe

9.3. PLIKI PCODE

Przed pomiarem mozna utworzy¢ plik TXT na komputerze
PC do edycji kodéw, kazdy kod pojawia sie w osobnej linii
w obrebie 10 znakéw. Skopiowac plik TXT do urzadzenia,
jak pokazano na ponizszym rysunku:

B Code_tsodis it -]
HEHE REE B EEN
HRhiH

RiaD =
CARDEH

HONSE

Lane

THEE

STH

oce

s

RINER

4] [&]

Nacisng¢ 3.PCODE FILE w menu "File Maintain" (rys. b).
Nacisng¢ F1 NEW i wprowadzi¢ nazwe kodu "CODE1" (rys.
). Nacisna¢ ENT i wrdci¢ do listy plikow (rys. d). Nacisna¢
F2 IMP, aby wyswietli¢ liste plikow, przesunac¢ kursor do
pozadanego pliku (rys. €). Nacisna¢ ENT, aby zaimportowad
plik kodu do CODE1. Urzadzenie wrdci do listy plikdw
automatycznie (rys. g). Nacisna¢ ENT, aby wyswietli¢ kody
(rys. h).

Na liscie kodoéw nacisng¢ FIVIEW i F1 EDIT, aby edytowac
wybrany kod. Nacisng¢ F3 DEL i F4 OK, aby usuna¢ wybrany
kod. Nacisna¢ F4 ADD, aby doda¢ nowo utworzony kod na
koncu listy plikow.
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Przyktad: nacisna¢ 3.FS/SS w menu "Data Collect" (rys. a),
nazwa punktu to 6. Na potrzeby przyktadu przyjmuje sie,
ze kodem dla tego punktu powinna by¢ lampa uliczna:
Przesuna¢ kursor na linie kodu, nacisng¢ F2 LIST do
zadanego pliku kodu (rys. b) i nacisna¢ ENT, aby wybraé.
Przesuna¢ kursor na "004: LAMP" (rys. c) i nacisna¢ ENT, aby
potwierdzi¢. Kod LAMP zostat pomysinie uzyty dla punktu
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9.4. DANE STALE

Nacisna¢ 4.FIXED DATA w menu "File Maintain" (rys. b), aby
wejs¢ do listy plikow wspdtrzednych. Nazwa pliku to FIX.
LIB, ktéry nie moze by¢ edytowany; liczba oznacza ilos¢
wspotrzednych.

Wecisng¢ F4 EDIT lub ENT, aby wyswietli¢ liste znanych

punktéw.

A)  Nacisna¢ F1 VIEW, aby sprawdzi¢ wspotrzedne
pierwszego znanego punktu (rys. d), nacisna¢ A lub
F3 END, aby sprawdzi¢ ostatni punkt (rys. €). Wcisngc
F2 STRT, aby sprawdzi¢ pierwszy punkt (rys. h);
Nacisna¢ F1 EDIT, aby edytowac wybrany punkt.

B) Nacisna¢ F3 DEL i F4 OK, aby usunaé¢ wybrany punkt.

Q) Wcisng¢ F4 ADD, aby recznie doda¢ nowy zajety
punkt, ale nazwa punktu powinna by¢ inna niz
istniejgcych punktow.
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W pliku wspotrzednych FIX.LIB mozna zapisa¢ maksymalnie
200 punktéw, jezeli nazwa nowo zaimportowanych
punktéw jest taka sama jak istniejacych punktéw, system
automatycznie pokryje istniejgce punkty bez powiadamiania
o tym dla kazdego punktu.

9.5. TRYB U DYSK
Nacisng¢ przycisk 5.U Disk Mode w menu "“File Maintain"
(rys. b).
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9.6. TRANSFER DANYCH

Nacisng¢ 2.Data Transfer w menu "MEMORY MGR" (rys.
b), nacisna¢ 1.SEND DATA lub 2.LOAD DAT w celu wystania
danych (rys. c) lub zatadowania (rys. d).
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9.6.1. POLACZENIE MIEDZY N6 A KOMPUTEREM

A Przez USB

Potaczy¢ N6 z komputerem za pomoca kabla USB,
aktywowac oprogramowanie transformujace "NTS-360LNB.
exe". Oprogramowanie wyglada jak na ponizszym obrazku:

-

Klikng¢ przycisk "COM para" na pasku narzedzi, aby
aktywowac pofaczenie, pasek stanu pokaze port COMM
uzywany do tego pofaczenia.

* System Windows poprosi o zainstalowanie sterownika
dla kabla USB po podtaczeniu, skopiowac folder "Virtual
COM Port Driver" do komputera i ustawi¢ sterownik
jako ten folder. System Windows zainstaluje sterownik
automatycznie.

* Nalezy réowniez potwierdzi¢, ze szybkos¢ transmisji i port
komunikacyjny sa zgodne.

B. Przez Bluetooth

Klikna¢ ikone "Start" na komputerze ktory posiada system
Windows 10 i Bluetooth. Wybra¢ "Setting - Device -
Bluetooth", aby otworzy¢ potaczenie Bluetooth i wyszukaé
sprzet. Edytowa¢ kod parowania jako "0000".

Otworzy¢ oprogramowanie do przesytania danych. Klikna¢
przycisk "COMM para" na pasku narzedzi, aby aktywowac
potaczenie, pasek stanu pokaze port COMM, ktory zostat
uzyty do tego potaczenia.

|

9.6.2. WYSYLANIE DANYCH

N6 moze przesyta¢c do komputera cztery rodzaje
danych: dane pomiarowe, dane wspdtrzednych, dane
kodowe i dane state. Dane s3 zapisywane w pamieci
flash w formacie pliku. Przed wystaniem danych nalezy
aktywowac oprogramowanie do transferu.

&
SO e L A ‘

Wyjasnienie na przyktadzie:
Nacisnag¢ 1.MEAS DATA, aby wybrac plik (rys. b), na ekranie
pojawi sie najnowsza nazwa pliku.
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Klikna¢ przycisk "COM down" na PC przed nacisnieciem F4
ENT na N6, aby wystac¢ wybrany plik. Klikna¢ przycisk "Save”,
aby zapisac plik po odebraniu danych z tachimetru.
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9.6.3. tADOWANIE DANYCH

N6 moze przesyta¢ trzy rodzaje danych z komputera:
wspotrzedne, kod i dane state. Nalezy wybrac plik i wtaczy¢
urzadzenie do tadowania danych przed przeksztatceniem.

Wysytanie danych na przyktadzie danych wspotrzednych:

1. Aktywowaé  oprogramowanie,  klikng¢  przycisk
"Folder" i wybrac plik "4points.csv". Nastepnie klikngc
przycisk "COM up".

2. Nacisna¢ przycisk 1.LOAD COORD. Przej$¢ do menu
"LOAD DATA" (rys. a) i wejs¢ na strone wyboru
pliku (rys. b). Wcisnag¢ F2 LIST, F1 NEW i F4 ENT aby
utworzy¢ nowy plik wedtug aktualnej daty. Przesung¢
kursor na nowy plik (rys. e). Wcisng¢ ENT, aby
potwierdzi¢ wczytanie danych (rys. f).
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3. Klikna¢ przycisk "OK" na komputerze, aby aktywowac
oprogramowanie,  urzadzenie = pokaze  proces
tadowania danych w czasie rzeczywistym (rys. g).

Po zakonczeniu procesu urzadzenie powréci do interfejsu

"LOAD DATA" (rys. h).

*Nazwa punktu w FIX.LIB nie powinna sie powtarzac.

W przeciwnym razie system zakryje punkty, z ktérych

wyszedt.

9.7. EDYCJA ZNANYCH WSPOI’.RZEDNYCH

Nacisng¢ 3.Fixed Pt pod "MEMORY MGR" aby wejs¢ do
listy punktow (rys. b), kroki sg catkowicie takie same jak
w rozdziale 9.3. Przesunac¢ kursor na punkt, ktory ma by¢
edytowany, nacisna¢ F1 VIEW, aby sprawdzi¢ wspotrzedne
i nacisna¢ F1 EDIT aby edytowa¢ wybrany punkt.
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9.8. WYBOR PLIKU KODOWEGO

Wecisna¢ 4.Select code file w menu "MEMORY MGR" (rys.
a), aby wejs¢ do interfejsu wyboru pliku (rys. b). Wcisnac
F2 LIST, aby wyswietli¢ liste koddw (rys. c). Klikna¢ F4,
aby przejs¢ do nastepnej strony. Znaczenie klawiszy
funkcyjnych F1-F4 jest takie samo jak w rozdziale 9.1.
Jedyna réznica polega na tym, ze kursor pozostaje na pliku
kodowym (rys. c-d). Nacisna¢ ENT, aby ustawi¢ wybrany
plik kodowy jako biezacy plik przed powrotem do menu
"MEMORY MGR" (rys. a).

rice
]

e ¥
1.rile Haintain

2.0ata iranster 4
alrizea re
Aoselect coas filed
5.0dsk wter

a
pacK LIST Wom KN | W M. ENP. PAL || arin meeene seu. ez,

T ]
an 'GD an @ - @ | a @ (ZD @ aD @ GD [
‘@

9.9. ATRYBUT DYSKU

Nacisna¢ 5.Disk Attr w menu "MEMORY MGR" (rys. b),
kursor domyslnie pozostanie w pierwszej linii "FLASH".
Nacisna¢ F1 ATTRIB lub ENT, aby sprawdzi¢ atrybut pamieci
flash (rys. ¢), pojemnos¢ dla N6 wynosi 4.00MB. Wcisnac
F4 EXIT lub ESC, aby wyjé¢. Wcisna¢ F2 FORMAT, aby
sformatowac pamie¢ USB.
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10. ROZMIESZCZENIE

Funkcja ukfadu w tym rozdziale jest prawie taka sama jak
funkcja S.O (Stake Out) w zaktadce pomiaru wspotrzednych.
Nalezy zatozy¢, ze wspotrzedne 19 punktéw zajetych
zostaty zaimportowane do pliku "FIX.LIB" w pamieci flash,
punkty projektowane zostaty zaimportowane do pliku
"180514_FYD". Nacisnag¢ 2.LAYOUT na pierwszej stronie
menu (rys. a) i wejs¢ na strone wyboru (rys. b). Wcisna¢ F2
LIST, aby wyswietli¢ liste plikow (rys.), przesuna¢ kursor na
"180514_FYD" i wcisng¢ ENT.
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10.1. USTAWIANIE PUNKTU ZAJETEGO | PUNKTU
WSTECZNEGO

Kroki takie same jak w rozdziale 8.3. Ustawianie punktu
zajetego i punktu wstecznego.

10.2. USTAWIANIE PUNKTU UKEADU

Nacisnag¢ 3. Layout PT w menu ,LAYOUT” (rys. B). Nacisnac¢
F2 LIST, aby wejs¢ do listy punktéow (rys. D), kursor
automatycznie pozostanie w pierwszym punkcie (rys. C).
Nacisna¢ ENT, aby wyswietli¢ szczegdtowe informacje dla
wybranego punktu.

Opis tego rozdziatu jest taki sam jak rozdziatu 6.2.

Wecisna¢ F4 ENT, aby wprowadzi¢ wysoko$¢ instrumentu
(rys. e). Wcisna¢ ponownie F4 ENT, urzadzenie obliczy HR
i HD od zajetego punktu K3 do punktu 1 (rys. f). Wcisnac F3
GUIDE, aby wyswietli¢ HD pomiedzy aktualnym azymutem
a azymutem projektowanym,

. -53°50'36" oznacza, ze sprzet powinien skreci¢

w prawo o 53°50'36" do punktu bazowania (rys. h).

Nakierowac i ustawi¢ pryzmat na azymut EDM az wartos¢
HD bedzie wynosita 0°00'00". Obrdci¢ urzadzenie pionowo,
aby wymierzy¢ w $rodek celu (nalezy zauwazy¢, ze kat
poziomy nie powinien by¢ przesuwany), nacisna¢ F1 MEAS,
aby zmierzy¢ odlegtos¢ (rys. i). Poprowadzi¢ pryzmat
i przesuna¢: -13,702m. Minusowa odlegtos¢ oznacza,
ze pryzmat powinien przesuna¢ sie do tytu o 13,702m.
Wycelowac w $rodek tarczy i nacisnaé¢ F1 MEAS ponownie
po wykonaniu ruchu (rys. j).
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10.3. POMIAR Z BOKU

Jesli widok pomiedzy zajetym punktem a punktem tyczenia
zostat zastoniety, uzytkownik moze wykonac polecenie
"Side Shot" lub "Resection", aby doda¢ zajety punkt.
Prosze sprawdzi¢ Rozdziat 6.3. jako odniesienie.

Nacisng¢ 4.Side Shot na pierwszej stronie LAYOUT, aby
wejs¢ do menu Side Shot (rys. a). Wprowadzi¢ P1 jako
nazwe punktu, wycelowac w srodek celu. Wcisnaé F4 MEAS,
aby zmierzy¢ wspotrzedne punktu P1 (rys. ). Nastepnie
wcisnac F4 YES, aby nagrac (rys. d). Wcisna¢ ESC, aby wrocic¢
do menu LAYOUT (rys. e).

Przesuna¢ tachimetr na punkt P1 i dobrze ustawi¢ sprzet.
Nacisng¢ 1.0CC. PT INPUT w menu tyczenia, aby wyswietli¢
wspotrzedne ostatnio zajetego punktu (rys. f). Wcisnac¢ F2
LIST, aby wejs¢ do listy punktow. Przesunac kursor na P1
(rys. g) i wcisng¢ F4 ENT, by zobaczy¢ szczegdty (rys. h). Dla
pozostatych punktow nalezy postepowac¢ analogicznie jak
w poprzednim opisie.
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10.4. RESEKCJA

Ustawi¢ urzadzenie na nieznanym punkcie, system obliczy
wspoétrzedne na podstawie pomiaru odlegtosci dla 2-7
znanych punktéw lub pomiaru kata dla 3-7 znanych
punktéw. Prosze sprawdzi¢ rozdziat 6.4 jako punkt
odniesienia.

11. PROGRAMY

Nacisng¢ 4.Programs na pierwszej stronie Menu, aby
wejs¢ do programoéw systemowych. Programy na N6
zawieraja REM, MLM, wspotrzedna Z, pomiar powierzchni,
punkt do linii i drogi. W tym rozdziale zostang oméwione
szczegotowo wszystkie te programy z wyjatkiem drogi.
Opis programu ,drogi” bedzie opisany oddzielnie.
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11.1. REM

Funkcja REM stuzy gtéwnie do pomiaru wysokosci

pionowej dla matych obiektéw, np. przewoddw wysokiego

napiecia i opadajacych przewodoéw.

Ustawi¢ pryzmat na linii pionu ponizej celu, zmierzy¢
wysokos¢ pryzmatu v.

Nacisna¢ 1.REM i 1.INPUT R.HT, aby wprowadzi¢ wysokos¢
pryzmatu (rys. ). Nacisng¢ F4 ENT, aby potwierdzi¢.
Wycelowa¢ w srodek pryzmatu i nacisna¢ F1 MEAS, aby
zmierzy¢ odlegtos¢ (rys. e). VD oznacza wysokos¢ pryzmatu.
Wycelowa¢ na cel A. Pokaze sie réznica wysokosci od
celu A do ziemi (rys. f). Aby zmierzy¢ nowy punkt nalezy
nacisna¢ F3 HD.
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11.2. MLM

Funkcja MLM jest uzywana gtéwnie do pomiaru HD/
VD/SD/HL/HR pomiedzy dwoma dowolnymi punktami.
Wspotrzedne punktéw moga by¢ wywotywane z pliku
znanego lub biezacego, wprowadzane recznie lub
pomiarowo. Nacisng¢ 2.MLM w menu programu (rys. a),
aby wybrac¢ plik wspotrzednych (rys. b). Wcisna¢ F4 ENT,
aby wybrac plik i wej$¢ na strone MLM (rys. c). Istnieja dwie
opcje, MLM-1 (A-B A-C) i MLM-2 (A-B B-C).
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MLM-1 (A-B A-C) stuzy do pomiaru HD/VD/SD/HL/HR od
punktu poczatkowego A do dowolnego punktu B, C.
MLM-2 (A-B B-C) jest uzywany do pomiaru HD/VD/SD/HL/
HR z dwdch réznych punktow.

11.2.1. MLM-1 (A-B A-C)

A. Obliczanie na podstawie pomiaru odlegtosci
Nacisng¢ 1.MLM-1(A-B, A-C) aby wejs¢ do kroku 1 (rys. b).
Nacisna¢ F2 R.HT, aby wprowadzi¢ wysokos$¢ pryzmatu (rys.
), nacisna¢ F4 ENT, aby potwierdzi¢; Nakierowa¢ na cel
A i nacisna¢ F1 MEAS i wejs¢ do kroku 2. Nakierowac na cel
B (rys. e) i nacisng¢ F1 MEAS. dSD, dHD, dVD i HR z A do B
zostang wyswietlone na ekranie (rys. f).
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Nacisng¢ F1 NEXT, aby powtérzy¢ krok 2 i wycelowad
w $rodek punktu C (rys. g). Nacisng¢ F1 MEAS. Wartosci
DSD, dHD, dVD i HR z punktu A do C zostang wyswietlone
na ekranie (rys. h). Wcisng¢ F1 NEXT, aby powtdrzy¢ kroki,
wcisnac ESC aby wyjs¢.

B. Obliczanie przez wywotanie wspétrzednych
Przyktadowo plik wspodtrzednych  z 19 punktami
kontrolnymi "19con.csv" zostat zaimportowany do pliku
FIX.LIB w tachimetrze N6. Na rysunku pokazana jest mapa
sytuacyjna dla punktow K1, K2 i K3. Dtugos¢ boku i kat
mozna obliczy¢ odwrotnie na podstawie wspotrzednych
tych trzech punktéw.

=3 Lk 505417
V=433 827,718
Hy=2.306

o T2 448 210099
Vo132 775951
H=2.946

Mifite wm

Uzy¢ wspotrzednych K1/K2/K3 jako punktéw A/B/C do
obliczenia krawedzi. Wcisna¢ 1.MLM-1 (A-B A-C), aby
wejs¢ do kroku 1 (rys. b), wcisng¢ F4 LIST aby wejs¢ do
listy punktéw. Kursor pozostanie w pierwszej linii K1 (rys.
), wcisna¢ ENT, aby zobaczy¢ szczegdty dla K1 (rys. d).
Wcisnaé F4 YES, aby przejs¢ do kroku-2 (rys. e); wcisngc
F4 LIST i przesuna¢ kursor na K2 (rys. f). Wcisna¢ ENT, aby
wyswietli¢ wspotrzedne K2 (rys. g). Nacisnac YES, na ekranie
pojawia sie wartosci DSD, dHD, dVD i HR z punktu A do B
(rys. h). Wartosci dHD i HR sa takie same jak na rysunku.
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Nacisng¢ F1 NEXT, aby powtorzy¢ krok 2 (rys. i). Wcisna¢ F4
LIST i przesuna¢ kursor na Q3 (rys. j), a nastepnie wcisna¢
ENT, aby wyswietlic wspétrzedne Q3 (rys. k). Wcisnac¢
F4 YES, dSD, dHD, dVD i HR z punktu A do C zostana
wyswietlone na ekranie (rys. I). Wartosci dHD i HR sa
zgodne z warto$ciami podanymi na rysunku.

11.2.2. MLM-2 (A-B B-C)

A Obliczanie na podstawie pomiaru odlegtosci
Nacisng¢ 2.MLM-1(A-B, B-C), aby przejs¢ do kroku 1 (rys.
b). Wycelowa¢ w srodek pryzmatu w punkcie A (rys. b)
i nacisng¢ F1 MEAS, aby zmierzy¢ odlegtosc i przejs¢ do
kroku 2. Wycelowac na srodek pryzmatu w punkcie B (rys.
¢), wcisngc F1 MEAS, aby zmierzy¢ odlegtos¢. Wartos¢ dSD,
dHD, dVD i HR z punktu A do B zostanie wyswietlona na
ekranie (rys. d). Nacisna¢ F1 NEXT, aby powtdrzy¢ krok 2.
Wycelowac w Srodek punktu C (rys. e). Nacisna¢ F1 MEAS,
aby zmierzy¢ odlegtos¢ dSD, dHD i HR z punktu B do C.
Wyniki zostana wyswietlone na ekranie (rys. f). Wcisnaé F1
NEXT, aby powtdrzy¢ czynnosci.
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B. Obliczanie przez wywotanie wspotrzednych

Nacisng¢ 2.MLM-2 (A-B B-C), aby wejs¢ do kroku 1. Wcisnac
F4 LIST, aby wejs¢ do listy punktéw, kursor pozostanie
w pierwszym znanym punkcie K1 (rys. c).

Wecisng¢ 2.MLM-2 (A-B B-C), aby wejs¢ w krok 1 (rys.
b), wcisna¢ F4 LIST, aby wejs¢ w liste punktow. Kursor
pozostanie w pierwszej linii K1 (rys. c), wcisna¢ ENT, aby
zobaczy¢ szczegoty dla K1 (rys. d).

Wcisnaé F4 YES, aby przejs¢ do kroku 2 (rys. e); Wcisnac
F4 LIST i przesuna¢ kursor na K2 (rys. f). Nacisna¢ ENT,
aby wyswietli¢ wspotrzedne K2 (rys. g). Weisnac F4 YES, na
ekranie pojawia sie wartosci dSD, dHD, dVD i HR z punktu
A do B (rys. h). Wartosci dHD i HR sg takie same jak na
rysunku.

Nacisng¢ F1 NEXT, aby powtorzy¢ krok 2 (rys. i). Wcisnac
F4 LIST i przesung¢ kursor na K3 (rys. j), wcisna¢ ENT, aby
wyswietli¢ wspotrzedne K3 (rys. k). Wcisna¢ F4 YES: dSD,
dHD, dVD i HR z punktu A do C zostana wyswietlone na
ekranie (rys. |). Wartosci dHD i HR sa zgodne z wartosciami
podanymi na rysunku.
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11.3. WSPOLRZEDNA Z
Wecisng¢ 3.Z COORDINATE, aby wejs¢ na strone wyboru
wspotrzednych (rys. b). Wcisnac F4 ENT, aby potwierdzic.
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Nacisng¢ 1.0CC PT INPUT, aby wprowadzi¢ lub wywotac
zajety punkt. Nacisng¢ 2.REF MEAS, aby obliczy¢
wspoétrzedng Z odwrotnie przez pomiar odlegtosci.
Uzywajac obliczonej wspdtrzednej zastapi¢ aktualna.
Ustawi¢ odczyt wsteczny w oparciu o wskazowki.

Nacisnag¢ 1.0CC PT INPUT w menu "Z Coordinate" (rys. b).
Punkt 1 zostanie wyswietlony na ekranie. Mozna nacisna¢
F1 INPUT lub F2 LIST, aby wprowadzi¢ lub wywotac¢ zajety
punkt.

Wecisng¢ F4 ENT, aby zobaczy¢ wspotrzedne punktu 1,
wcisna¢ F4 YES, aby potwierdzi¢. Wprowadzi¢ wysokos¢
instrumentu (rys. d) i wcisng¢ F4 ENT , aby potwierdzic.
Nacisng¢ 2.REF MEAS, aby wejs¢ na strone pomiaru punktu
odniesienia (rys. f). Wcisna¢ F2 LIST, aby wejs¢ do listy
punktéw, przesunac kursor na punkt 4 (rys. g), ktory ma
by¢ wymagany i wcisnaé ENT, aby wyswietli¢ wspotrzedne
punktu 4 (rys. h). Wcisna¢ F4 YES i wprowadzi¢ R.Ht F4 ENT,
aby potwierdzi¢.

Wycelowa¢ na srodek pryzmatu w punkcie 4, wcisng¢ F4
YES, aby rozpocza¢ pomiar. Wynik pokazany jest na rysunku
k. Wcisng¢ F4 CALC (rys. | ) i F4 SET, aby obliczy¢ azymut
z punktu 1 do punktu 4 (rys. m). Wcisna¢ F4 YES, aby dobrze
ustawic urzadzenie (rys. n).

Na stronie " Z Coordinate" wcisng¢ 1.0CC.PT INPUT, aby
przejs$¢ do nastepnej strony jak na rysunku o.

Punkt 4 zostanie wyswietlony na ekranie, nacisna¢ F3 NEZ,
aby wyswietli¢ wspotrzedne dla aktualnie zajmowanego
punktu. Poréwnujac z rysunkiem ¢, mozna stwierdzi¢,
ze wspbdtrzedna pozioma nie zostata zmieniona, ale
wspotrzedna Z zostata zaktualizowana o nowa wysokos¢.

11.4. OBSZAR

Poprzez pomiar rzeczywistego wierzchotka, funkcja
Area jest uzywana do obliczania powierzchni i obwodu
wielokata.

Nacisnag¢ 4.AREA w menu "Program” (rys. a). Wycelowac
na srodek graniastostupa w punkcie 1, nacisna¢ F1 MEAS,
aby zmierzy¢ odlegtos¢ (rys. c). Wspdirzedna zostanie
wyswietlona na ekranie (rys. d). Wycelowa¢ na srodek
graniastostupa w punkcie 2, nacisna¢ F1 MEAS, aby
zmierzy¢ odlegtos¢ (rys. e). Obwadd i wspotrzedna punktu
2 zostana wyswietlone na ekranie (w rzeczywistosci jest
to HD od punktu 1 do punktu 2), bez pola powierzchni
(rys. f). Wycelowa¢ w srodek graniastostupa w punkcie
3, nacisna¢ F1 MEAS, aby zmierzy¢ odlegtos¢ (rys g).
Wspotrzedna punktu 3 oraz pole powierzchni i obwod
pomiedzy punktami 1-2-3 zostang wyswietlone na ekranie
(rys 4). Wycelowa¢ na $rodek graniastostupa w punkcie 4,
nacisna¢ F1 MEAS (rys i), wspotrzedna punktu 4 oraz pole
powierzchnii obwdd punktéw 1-2-3-4 zostang wyswietlone
na ekranie (rys j).

Mozna zmierzy¢ lewe wierzchotki, a urzadzenie obliczy pole
powierzchni i obwoéd na podstawie biezacych punktéw.
Pomiar wierzchotkéw powinien odbywac sie w kolejnosci
punkt 1-punkt 2—punkt 3..., w kierunku zgodnym lub
przeciwnym do zgodnego z ruchem wskazéwek zegara.
Po dokonaniu pomiaru, nacisna¢ F3 UNIT aby zmieni¢
jednostke pola powierzchni lub obwodu.
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11.5. PUNKT DO LINII

Jak pokazano na rysunku, teoria punktu do linii jest
nastepujaca:

zmierzy¢ odlegtos¢ miedzy dwoma dowolnymi punktami
P1i P2, ustawi¢ P1 jako punkt poczatkowy, a azymut od P1
do P2 jako o$ N. Sprzet obliczy wspotrzedna pozioma NA
i EA dla zajetego punktu A.

Nastepnie zmierzy¢ inny punkt P, aby obliczy¢ wspoétrzedne
NP, EP i ZP dla punktu P. EA i EP powinny by¢ pionowymi
odlegtosciami od punktu A/P do linii P1-P2.
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Ustawi¢ urzadzenie na punkcie A. Nacisna¢ 5.Point to Line
w menu "Program” (rys. a) i wejs¢ do listy wspotrzednych
(rys. b). Nacisna¢ F4 ENT, aby wybra¢ plik i wprowadzi¢
strone dla pierwszego punktu (rys. c). Wcisna¢ F2 RHT, aby
wprowadzi¢ wysokos¢ instrumentu i wysokos¢ reflektora
(rys. d). Wcisna¢ F4 ENT, aby potwierdzic.

Wycelowa¢ na $rodek pryzmatu punktu P1, wcisna¢ F1
MEAS, urzadzenie przejdzie do strony dla punktu 2 (rys.
f). Wycelowa¢ na srodek pryzmatu w punkcie P2 (rys. g),
wcisnac F1 MEAS. Na ekranie pojawig sie wartosci dSD, dHD
i dVD z punktéw P1 do P2 (rys. h).

Wcisnag¢ F4 OCC, aby wyswietli¢ wspotrzedne punktu
A w niezaleznym uktadzie wspotrzednych (rys. i). E0=21.439
oznacza, ze punkt A znajduje sie po prawej stronie linii P1-
P2 w odlegtosci pionowej 21.439m.

Wecisnaé F4 P1/P2, aby wréci¢ do strony z rys. h. Wcisnac
F1 NEZ, aby wej$¢ na strone pomiaru wspotrzednych.
Wycelowa¢ na punkt P i nacisnag¢ F4 MEAS, aby obliczy¢
wspotrzedng w tym niezaleznym uktadzie (rys. k).
E0=-9.844m punkt pomiarowy P znajduje sie po lewej
stronie linii P1-P2 z odlegtoscig pionowa 9.744m.

Wcisna¢ F1 EXIT lub ESC, aby wyjs¢ z funkgji fgczenia punktu
Z prosta.

12. CZYSZCZENIE | KONSERWACJA

a) Do czyszczenia powierzchni nalezy stosowal
wytacznie srodki niezawierajace substancji zracych.

b) Po kazdym czyszczeniu wszystkie elementy nalezy
dobrze wysuszy¢, zanim urzadzenie zostanie
ponownie uzyte.

) Urzadzenie nalezy przechowywaé w suchym
i chtodnym miejscu chronionym przed wilgocia
i bezposrednim promieniowaniem stonecznym.

d) Zabrania sie spryskiwania urzadzenia strumieniem
wody lub zanurzania urzadzenia w wodzie.

e) Nalezy wykonywa¢ regularne przeglady urzadzenia
pod katem jego sprawnosci technicznej oraz
wszelkich uszkodzen.

f) Nie pozostawia¢ baterii w urzadzeniu, gdy nie bedzie
ono uzywane przez dtuzszy czas.

9) Do czyszczenia nalezy uzywac¢ miekkiej, wilgotnej
Sciereczki.

h) Do czyszczenia nie wolno uzywac ostrych i/lub
metalowych przedmiotéw (np. drucianej szczotki lub
metalowej topatki) poniewaz moga one uszkodzi¢
powierzchnie materiatu, z ktérego wykonane jest
urzadzenie.

i) Nie czysci¢ urzadzenia substancja o odczynie
kwasowym, $rodkami przeznaczenia medycznego,
rozcieczalnikami, paliwem, olejami lub innymi
substancjami chemicznymi moze to spowodowac
uszkodzenie urzadzenia.
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INSTRUKCJA BEZPIECZNEGO USUNIECIA AKUMULATOROW
| BATERII.

W urzadzeniach zamontowane s3 baterie AAA 1,5V. Zuzyte
baterie nalezy zdemontowad z urzadzenia postepujac
analogicznie do ich montazu. Baterie przekaza¢ komoérce
odpowiedzialnej za utylizacje tych materiatow.

USUWANIE ZUZYTYCH URZADZEN.

Po zakonczeniu okresu uzytkowania nie wolno usuwaé
niniejszego produktu poprzeznormalne odpady komunalne,
lecz nalezy go odda¢ do punktu zbiérki i recyklingu
urzadzen elektrycznych i elektronicznych. Informuje o tym
symbol, umieszczony na produkcie, instrukgcji obstugi lub
opakowaniu. Zastosowane w urzadzeniu tworzywa nadaja
sie do powtdrnego uzycia zgodnie z ich oznaczeniem.
Dzigki powtérnemu uzyciu, wykorzystaniu materiatow lub
innym formom wykorzystania zuzytych urzadzern wnosza
Panstwo istotny wktad w ochrone naszego srodowiska.
Informacji o wiasciwym punkcie usuwania zuzytych
urzadzen udzieli Panstwu lokalna administracja.
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MANUEL D'UTILISATION

DETAILS TECHNIQUES

Description
du paramétre

Nom du produit
Modele
Dimensions [mm]
Poids [kg]

Température de fonctionnement
[oC]

Transmission de données
Clavier

Niveau a bulle tubulaire [mm]

Niveau a bulle circulaire [mm]
Batterie

Type

Tension [V]

Temps de fonctionnement [h]

Valeur
du parameétre

TACHEOMETRE
SBS-THE-600
190 x 195 x 355
55

-20 - 50

USB, bluetooth

Alphanumérique, 25
touches

30"/2 mm
8"/2 mm

Li-ion
7,4 /3100 mAh
8

Mesure de distance
EDM (Electronic Distance Measurement)

Portée maximale sans réflecteur
[m]

Portée maximale avec un seul
prisme [m]

1000

5000

Précision (objet dans I'ombre / ciel couvert)

Mode précis sans réflecteur

Mode suivi sans réflecteur

Mode précis avec réflecteur

Mode suivi avec réflecteur

Mode feuille IR avec réflecteur

+/- (3 + 2ppmxD)
mm

+/- (10 + 2ppmXD)
mm

+/- (2 + 2ppmXD)
mm

+/- (5 + 2ppmXD)
mm

+/- (2 + 2ppmXD)
mm

Lecture de la distance

Maximale [m]

Minimale [mm]

99999999,9999
0.1

Mesure du temps

Sans réflecteur (normal) [s]

Sans réflecteur (maximum) [s]
Mode précis avec réflecteur [s]
Mode suivi avec réflecteur [s]
Mode feuille IR avec réflecteur [s]

Correction

0,3-3
<10
03
0,1
03
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Saisie manuelle,
correction
automatique

Correction (réfraction)
atmosphérique

Saisie manuelle,
correction
automatique

Correction de la courbure de
la terre

Saisie manuelle,
Correction de prisme correction
automatique

Meétres, pieds
américains, pieds
internationaux,
pieds-pouces

Unités de distance

Télescope
Image Simple
Longueur du tube [mm] 154
Diaphragme effectif [mm] 45 mm (EDM: 50 mm)
Zoom 30x
Champ de vision 1°30°

Distance minimale de

focalisation [m] 2
Capacité de résolution 3"
Rétroéclairage réseau Réglable
Compensateur
Systéme Bia}xial fluide—
électrique
Plage de fonctionnement 4
Précision 1"
Zoom 3x
Plage de focalisation 0,5m ~co
Champ de vision 5

Mesure d'angle

Méthode de mesure codage absolu

Diametre du disque d'encodeur

Tl 79

0,1"/1"/5"/10" en

Lecture minimale .
option

Précision 2" /5"

1. DESCRIPTION GENERALE

L'objectif du présent manuel est de favoriser une utilisation
sécuritaire et fiable de I'appareil. Le produit a été congu
et fabriqué en respectant étroitement les directives
techniques applicables et en utilisant les technologies et
composants les plus modernes. Il est conforme aux normes
de qualité les plus élevées.

LISEZ ATTENTIVEMENT LE PRESENT MANUEL ET
ASSUREZ-VOUS DE BIEN LE COMPRENDRE AVANT
LA PREMIERE UTILISATION.
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Afin de garantir le fonctionnement fiable et durable de
I'appareil, il est nécessaire d'utiliser et d’entretenir ce
dernier conformément aux consignes figurant dans le
présent manuel. Les caractéristiques et les spécifications
contenues dans ce document sont a jour. Le fabricant se
réserve le droit de procéder a des modifications a des fins
d’amélioration du produit. L'appareil a été mis au point et
fabriqué en tenant compte des progres techniques et de la
réduction de bruit afin de réduire au maximum les risques
liés aux émissions sonores.

SYMBOLES

c € Le produit est conforme aux normes de
sécurité en vigueur.

Respectez les consignes du manuel.
E Collecte séparée.

A ATTENTION !, AVERTISSEMENT ! et
REMARQUE attirent I'attention sur des
circonstances spécifiques (symboles
d‘avertissement généraux).

é ATTENTION ! Mise en garde liée a la tension
électrique !

A REMARQUE ! Les illustrations contenues dans le
présent manuel sont fournies a titre explicatif. Votre
appareil peut ne pas étre identique.
La version originale de ce manuel a été rédigée en
allemand. Toutes les autres versions sont des traductions
de l'allemand.

2. CONSIGNES DE SECURITE

ATTENTION ! Veuillez lire attentivement toutes les
consignes de sécurité et toutes les instructions. Le
non-respect des avertissements et des consignes
de sécurité peut entrainer des chocs électriques, un
incendie, des blessures graves ou la mort.
Les notions d'« appareil », de « machine » et de « produit »
figurant dans les descriptions et les consignes du manuel se
rapportent a/au TACHEOMETRE ELECTRONIQUE.

2.1. SECURITE ELECTRIQUE

a) La fiche de l'appareil doit étre compatible avec la
prise électrique. Ne modifiez d'aucune fagon la fiche
électrique. L'utilisation de la fiche originale et d'une
prise électrique adaptée diminue les risques de chocs
électriques.

b) Ne touchez pas l'appareil lorsque vos mains sont
humides ou mouillées.

Q) N'utilisez pas le cable d'une maniére différant de son
usage prévu. Ne vous en servez jamais pour porter
I'appareil. Ne tirez pas sur le cable pour débrancher
I'appareil. Tenez le cable a I'écart de la chaleur, de
I'huile, des arétes vives et des piéces mobiles. Les
cables endommagés ou soudés augmentent le risque
de chocs électriques.

d)  Pour éviter tout risque d'électrocution, n'immergez
pas le cable, la prise ou I'appareil dans I'eau ou tout
autre liquide. N'utilisez pas I'appareil sur des surfaces
humides.

e) Ne mouillez pas I'appareil. Risque de chocs électriques!
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2.2. SECURITE AU POSTE DE TRAVAIL

a) N'utilisez pas l'appareil dans les zones a risque
d'explosion, par exemple a proximité de liquides,
de gaz ou de poussiéres inflammables. Certains
appareils peuvent produire des étincelles susceptibles
d'enflammer la poussiere et les vapeurs.

b) En cas de dommages ou de mauvais fonctionnement,
I'appareil doit étre mis hors tension immédiatement
et la situation doit étre rapportée a une personne
compétente.

Q) Seul le service du fabricant peut effectuer des
réparations. Ne tentez aucune réparation par vous-
méme !

d) En cas de feu ou d'incendie, utilisez uniquement des
extincteurs a poudre ou au dioxyde de carbone (CO,)
pour étouffer les flammes sur I'appareil.

e) Aucun enfant ni personne non autorisée ne doit se
trouver sur les lieux de travail. (Le non-respect de
cette consigne peut entrainer la perte de contréle sur
I'appareil).

f) Vérifiez réguliérement I'état des autocollants portant
des informations de sécurité. S'ils deviennent illisibles,
remplacez-les.

g)  Conservez le manuel d'utilisation afin de pouvoir
le consulter ultérieurement. En cas de cession de
I'appareil a un tiers, I'appareil doit impérativement
étre accompagné du manuel d'utilisation.

h)  Tenez les éléments d'emballage et les piéces de
fixation de petit format hors de portée des enfants.

i) Tenez I'appareil hors de portée des enfants et des
animaux.
) Lors de l'utilisation combinée de cet appareil avec

d'autres outils, respectez également les consignes se
rapportant a ces outils.

& REMARQUE: Les régles de « sécurité électrique
doivent étre appliquées lorsque la batterie de
I'appareil est alimentée par le secteur.

2.3. SECURITE DES PERSONNES

a) N'utilisez pas l'appareil lorsque vous étes fatigué,
malade, sous l'effet de drogues ou de médicaments
et que cela pourrait altérer votre capacité a utiliser
I'appareil.

b) Cet appareil n'est pas congu pour étre utilisé par les
personnes dont les facultés physiques, sensorielles
ou mentales sont limitées (enfants y compris), ni par
des personnes sans expérience ou connaissances
adéquates, a moins qu'elles se trouvent sous
la supervision et la protection d'une personne
responsable ou qu‘une telle personne leur ait transmis
des consignes appropriées en lien avec I'utilisation de
I'appareil.

9] Seules des personnes aptes physiquement a se servir
de I'appareil, qui ont suivi une formation appropriée
et ont lu ce manuel d'utilisation peuvent utiliser le
produit. En outre, ces personnes doivent connaitre les
exigences liées a la santé et a la sécurité au travail.

d)  Cet appareil n‘est pas un jouet. Les enfants doivent
demeurer sous la supervision d'un adulte afin qu'ils ne
jouent pas avec l'appareil.

2.4. UTILISATION SECURITAIRE DE L'APPAREIL

a) Les outils qui ne sont pas en cours d'utilisation
doivent étre mis hors de portée des enfants et des
personnes qui ne connaissent ni l'appareil, ni le
manuel d'utilisation s’y rapportant. Entre les mains de
personnes inexpérimentées, ce genre d'appareils peut
représenter un danger.

b) Maintenez I'appareil en parfait état de marche. Avant
chaque utilisation, vérifiez I'absence de dommages en
général et au niveau des pieces mobiles (assurez-vous
qu'aucune piéce ni composant n'est cassé et vérifiez
que rien ne compromet le fonctionnement sécuritaire
de l'appareil). En cas de dommages, I'appareil doit
impérativement étre envoyé en réparation avant
d'étre utilisé de nouveau.

Q) Tenez |'appareil hors de portée des enfants.

d) La réparation et I'entretien des appareils doivent étre
effectués uniquement par un personnel qualifié, a
I'aide de piéces de rechange d'origine. Cela garantit
la sécurité d'utilisation.

e) Pour garantir I'intégrité opérationnelle de I'appareil,
les couvercles et les vis posés a I'usine ne doivent pas
étre retirés.

f) Lors du transport, de I'installation et de I'utilisation de
I'appareil, respectez les dispositions d’hygiéne et de
sécurité en vigueur dans le pays d'utilisation.

9) Nettoyez réguliérement I'appareil pour en prévenir
I'encrassement.

h) Cet appareil n'est pas un jouet. Le nettoyage et
I'entretien ne doivent pas étre effectués par des
enfants, a moins qu'ils se trouvent sous la supervision
d'un adulte responsable.

i) Il est défendu de modifier I'appareil pour en changer
les parameétres ou la construction.

) Gardez le produit a I'écart des sources de feu et de
chaleur.

k) Ne surchargez pas |'appareil.

1) Ne trempez et n'immergez jamais I'appareil dans I'eau
ou dans d'autres liquides pendant le nettoyage ou le
fonctionnement.

m)  Ne pointez pas le télescope directement vers le soleil.

n) Ne prenez pas de mesures pendant une tempéte.

0) Pour éviter les dommages pendant le travail en plein
soleil ou sous la pluie, nous vous recommandons
d'utiliser un parapluie.

p) Eteignez I'appareil avant de retirer la batterie.

Q) Ne pointez pas le rayon laser directement sur vos
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yeux, car cela risque de provoquer des lésions ;
oculaires. :
3.
A ATTENTION ! Bien que l'appareil ait été concu en 4
accordant une attention spéciale a la sécurité et qu'il 5.
comporte des dispositifs de protection, ainsi que des 6.
caractéristiques de sécurité supplémentaires, il n'est 7.
pas possible d'exclure entiérement tout risque de 8.
blessure lors de son utilisation. Nous recommandons 9.
de faire preuve de prudence et de bon sens lorsque  10.
vous utilisez I'appareil. 1;
3. CONDITIONS D'UTILISATION 13:
L'appareil est utilisé pour effectuer des travaux de mesure 14
de précision en géodésie et en construction - mesure des 15
distances et des angles horizontaux et verticaux. 16.
L'utilisateur porte I'entiére responsabilité pour 'ensemble {7
des dommages attribuables a un usage inapproprié. 18.
19.
20.
21.
22.
23.
73
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3.1. DESCRIPTION DE L'APPAREIL
3.1.1. CONSTRUCTION DE L'APPAREIL

Poignée

Batterie

Verrouillage de la batterie

Lentille

Bague optique de focalisation
Oculaire de la lunette

Bague pour réglage d‘acuité de I'oculaire
Poignée de I'oculaire

Collimateur

Marque de I'axe de rotation de la la lunette
Vis de serrage de roue verticale
Vis calante de roue verticale
Niveau a bulle tubulaire

Vis de niveau a bulle tubulaire

Vis de serrage de roue horizontale
Vis calante de roue horizontale
Bouton d'alimentation

Ecran d'affichage

Prise USB

Niveau a bulle circulaire

Levier de fixation

Vis de réglage (nivellement)

Base
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3.1.2. STRUCTURE DU CLAVIER

e @ [ o a®
( Ncloloto)
n ‘ Yok w0 PR

Peeae— |l & OO,
LA I YoYaYs!

AL OSET HsET .0 T R

LB iF-Yololo)

0 0 0 o esc POIER
B ®® ® OO0
& ® | ®

Angle vertical 8

Angle horizontal gauche

Menu des fonctions

Bouton des fonctions

Mode de mesure de distance / mouvement vers le bas
Mode de mesure d‘angle / mouvement vers le haut
Clavier

Mode de mesure des coordonnées / mouvement vers
la gauche

9. Bouton Menu / Mouvement vers la droite

10.  Bouton POWER

11.  Enter

12. Bouton ESC

13.  Bouton étoile

NV AWN =

3.1.3. TOUCHES DES FONCTIONS

600 ©

o P Clavier Saisie de chiffres/
QO) (9) numérique caractéres.
Déplacent le curseur
@ @ vers la gauche, la
droite, le haut et le
Boutons de
o bas. Dans le manuel,
défilement
les boutons seront
indiqués comme
/>~ /A/V".
Confirmation de
@ la sélection des
Enter données ou passage
a la page/position
suivante.
3.1.4. SIGNIFICATION DES ICONES
Icone | Signification Opération

Double capteur

Qo (E2)(F2)

Capteur unique

Qo (E2)(FD

Bouton Nom Opération
Accés au mode
étoile. Dans le
Bouton «
o manuel, le bouton
étoile »

sera indiqué comme

*

«®»,

Accés au mode de

Mesure d'angle ,
mesure d'angle.

Capteur ( :: )( )
désactivé @ B3
@D (5D
Bluetooth paramétres du systéme
désactivé @ Bluetooth

D o

Bluetooth activé

@5

parameétres du systeme

@ Bluetooth
@_) ON

Mesure de Accés au mode de
distance mesure de distance.

Accés au mode
Mesure de

. de mesure de

coordonnées j

coordonnées.

Accés au mode
Menu

menu.

Annulation

d'opération ou
ESC P

retour a la page/
position précédente.

Démarrage / arrét
de I'alimentation.

© ©© © 066 ®

Bouton POWER

Moo | @@
e | @E®
Feuille

réfléchissante

*Se®

F1 ~(F)| Boutons des Correspondent
aux informations

= PO (FD | w5 e | |- | B

Tension de
batterie

Tension de batterie en
temps réel

fonctions PR
affichées a I'écran.
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3.2. PREPARATION A L'UTILISATION

CHOIX DE L'EMPLACEMENT DE L'APPAREIL

La température ambiante ne doit pas dépasser 40 °C et le
taux d’humidité relative ne doit pas étre de plus de 85 %.
Positionnez I'appareil de sorte qu'une bonne circulation d'air
soit assurée. Vérifiez qu'un espace d'au moins 10 cm est libre
de chaque coté de I'appareil. Tenez I'appareil a I'écart des
surfaces chaudes. Utilisé toujours I'appareil sur une surface
plane, stable, propre, ininflammable et seche, hors de portée
des enfants et des personnes présentant des capacités
physiques, sensorielles ou mentales diminuées.

3.2.1. MONTAGE DE L'APPAREIL

1. REFLECTEUR

Lors de la mesure de la distance, placez le prisme du phare
(réflecteur) dans la position cible. Les systemes de réflecteurs
sont équipés d'un prisme simple/triple qui peut étre monté
avec I'embase sur un trépied ou sur une perche a prisme.
Les systemes de réflecteurs peuvent étre configurés par
I'utilisateur.

L]

3

/]'\
/
2. EMBASE

Utilisez un tournevis pour desserrer la vis de fixation de
I'embase dans le sens antihoraire. L'équipement peut étre
retiré.

Mors d‘ancrage

Niveau a bulle circulaire
Vis de fixation

Port RS — 232

Goupille

Fissure

Bouton de verrouillage

3.2.2. UTILISATION DE L'APPAREIL

Maintenez la touche marche/arrét enfoncée pendant 1
seconde pour allumer 'appareil. La page de démarrage est le
mode de mesure d'angle (a). Appuyez sur ESC pour accéder
aux informations systeme (b). Appuyez sur MENU F4 pour
vérifier les informations sur I'appareil (c).

Maintenez la touche marche/arrét enfoncée pendant 4
secondes pour éteindre I'appareil.
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3.2.3. PARAMETRES INITIAUX

Placez

l'instrument sur un trépied, puis nivelez-le

soigneusement et centrez-le.

1.
A

Nivellement et centrage de l'instrument a I'aplomb
Installation du trépied

Etendez les pieds du trépied a la hauteur appropriée.
Alignez la téte du trépied parallelement au sol et
serrez les vis.

Placez le centre du trépied et le point occupé
approximativement sur la méme ligne verticale.
Appuyez fermement sur le trépied pour vous assurer
qu'il est bien placé sur le sol.

Montage de l'instrument sur le trépied

Placez soigneusement l'instrument sur la téte du
trépied. Avec la vis de fixation sur trépied desserrée,
déplacez l'instrument jusqu’a ce que le fil a plomb
se trouve exactement au-dessus du centre du point.
Serrez vis de fixation sur trépied.

Nivellement grossier de I'appareil avec le niveau a
bulle circulaire

En tournant les vis de nivellement A et B, déplacez
la bulle du niveau circulaire sur une ligne
perpendiculaire a la ligne passant par les vis de
réglage A et B et par le centre du niveau circulaire.

—.0
e,

Déplacez la bulle au centre du niveau circulaire en
tournant la vis de nivellement C

Nivellement précis avec le niveau a bulle tubulaire
Desserrer la vis de serrage de la roue horizontale et
faites tourner l'instrument de fagon a ce que l'axe
du niveau a bulle tubulaire soit parallele a la ligne
joignant les vis de nivellement A et B. Tourner ces vis
pour amener la bulle au centre en position haute du
niveau tubulaire ).
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. Faites pivoter I'instrument de 90° (100 gon) autour
de I'axe vertical et déplacez la bulle en position haute
en ajustant la vis de nivellement C.

(<

e
o~—+o

. ATTENTION ! Répétez les deux étapes ci-dessus (a
partir de I'étape D) pour chaque rotation de 90 ° (100
gon) de l'instrument. Vérifier que la bulle du niveau
tubulaire est en position haute dans les 4 positions.
Centrage avec un plomb optique

A Réglez la mise au point a l'aide de l'oculaire du
plomb optique de maniere a ce que le réticule
(croisement des fils) soit clairement visible.

B. Lors de I'observation du plomb optique, desserrer
légérement la vis de connexion centrale et déplacer
l'instrument uniformément et doucement (ne pas
tourner l'instrument) jusqu'a ce que le croisement
des fils coincide avec le point.

C. Répétez cette opération jusqu'a ce que l'instrument
soit précisément positionné au point de mesure.

D. Serrez ensuite la vis de fixation sur trépied et
remettez l'instrument a niveau avec précision
(comme décrit a I'étape 1D).

E. Pivotez l'instrument et vérifiez que la bulle dans le
niveau tubulaire est en position haute.

N

3.2.4. BOUTON « ETOILE »

Appuyez sur « * » pour entrer en mode étoile. Appuyez sur
les boutons =/=/A/V¥, pour déplacer le curseur. Appuyez
sur les touches de fonction pour effectuer I'opération
souhaitée. Appuyez sur ESC pour revenir au menu principal.

RefLector[MONP J=F |[ VA1t Semsor: [ OFF]
X

TiLt Sensor: [ OFF13,
x ok
4
i

contrass 107 rmo e
Croswair: 01 g
JILL TILT Point PARA X-ON XYON  OFF P1,

v

5
X-ON RYON_OFF_p2)

Ma
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@

1. D

. Réflecteur : le réglage par défaut est le mode sans
réflecteur (NON-P). Appuyez sur = pour basculer
entre les modes avec et sans réflecteur.

. Plomb : Réglage de lintensité du plomb laser.
Appuyez sur = pour sélectionner la valeur souhaitée.
La valeur de 0 signifie que le laser est éteint.

]
p® @ @ @ > @ G @ D@ @
®) © @

. Contraste d‘affichage : la valeur réglée par défaut
est 10. Appuyez sur A pour modifier le contraste de
I'écran LCD.

. Réticule : I'éclairage du réticule est réglé sur 0 (OFF)

par défaut. Appuyez sur ¥ pour sélectionner la
valeur souhaitée.

2. Boutons des fonctions

. F1 : activation/désactivation du rétro-éclairage de
I'écran LCD et du clavier. Par défaut, le rétroéclairage
est activé.

. F2 : démarrage / arrét du compensateur. Le réglage

par défaut est le capteur a deux axes. Appuyez sur la
touche F2 pour accéder a la page 1 (sur 2). Appuyez
ensuite sur X-ON pour obtenir la compensation sur
un seul axe X. Appuyez sur la touche F2 (XYON) pour
obtenir la compensation sur deux axes.Appuyez sur
la touche F3 (OFF) pour fermer le compensateur.
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Appuyez sur la touche F4 pour accéder a la page
2 (sur 2). La valeur de compensation a la position
actuelle sera affichée.

. F3:spot laser activé/désactivé. Par défaut, le pointeur
laser est désactivé.
. F4 : mode audio (menu de réglage des parametres).

Saisie de la valeur de température et de la pression
atmosphérique. La valeur PPM sera automatiquement
calculée en fonction de la correction de I'atmosphére.

Référence : température 200C, pression P = 1013hPa.
0,294922P

PPM = 27844 - —= 2257
1-0,003661,

P — cisnienie atmosferyczne [hPa]
T - temperatura [oC]

L'utilisateur peut calculer lui-méme la valeur PPM sur
la base de la formule donnée ci-dessus, puis la saisir
manuellement.

ATTENTION ! Plage de température : -300C ~ +600C
(incréments de 0,1 oC ), plage de pression atmosphérique
: 560 hPa ~ 1066hPa (incréments de 0,1 hPa).: Plage PPM :
-999,9 ~ 999,9 ppm.

3. Réflexion du signal
Si I'écart entre la ligne de visée et I'axe d'émission-
réception est trop important, placez I'axe d'émission
au centre du prisme.
Appuyez sur « * » et = deux fois pour sélectionner le
mode prisme. Appuyez ensuite sur F4 PARA et visez
le centre de l'objet. L'intensité du signal apparaitra
sur |'écran. Par défaut, la valeur fixe de la constante
de prisme est de -30 mm.
Réglez I'unité de tangente horizontale ou la bague
de focalisation du télescope. Ensuite, I'axe d'émission
se concentrera exactement sur le centre de la cible
lorsque le signal réfléchissant atteint sa valeur
maximale.

TEMP. = 20.8 ‘e

LU 1 013 . ORI
PRISH  : 0.0 nm 3
PPH : 0.0 ppnf]
SIGHAL [ a
BACK ENT

0 0 0 0
e o e ®
(
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4. MESURE D'ANGLE

Appuyez sur le bouton POWER pour allumer l'appareil.
Appuyez sur la touche N6 pour accéder au mode de
mesure d'angle automatique. Si le mode actuel est le
mode de mesure de distance ou le mode de mesure de
coordonnées, appuyez sur ANG pour accéder au mode de
mesure d'angle.

4.1. Page 1

F1TALL:

ALL signifie la mesure et I'enregistrement. Si vous souhaitez
modifier le fichier actuel ou créer un nouveau fichier en tant
que fichier actuel, veuillez d'abord appuyer sur le bouton
FILE a la page 3.

Lors de la création d'un nouveau fichier, I'appareil crée
automatiquement un fichier .SMD et .SCD avec le méme
nom. SMD signifie données de mesure sud (utilisées pour
enregistrer des données cibles horizontales, verticales et
SD). SCD signifie données de coordonnées sud (utilisées
pour enregistrer les coordonnées 3D des points mesurés).
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Comment mesurer I'angle horizontal pour la cible B/C par

observation répétée ?

a) Visez I'objet B en mode Horizontal Left (HL), appuyez
sur F3 HSET, puis saisissez la valeur : 0°00" 30".
Appuyez sur les boutons F1 ALL et F4 YES pour
enregistrer le résultat. Saisissez le nom du point de
destination B. Appuyez a nouveau sur F4 REC pour
enregistrer les données dans le fichier actuel.

b) Tournez |'appareil dans le sens horaire pour viser
I'objet C.

Appuyez sur les boutons F1 ALL et F4 YES pour
enregistrer le résultat et le nom du point. Appuyez a
nouveau sur F4 REC pour enregistrer les données.

) Faites pivoter EDM verticalement en mode Horizontal
Right (HR).

Appuyez sur les boutons F1 ALL et F4 YES pour
enregistrer le résultat et le nom du point. Appuyez a
nouveau sur F4 REC pour enregistrer les données.

d) Tournez |'appareil dans le sens antihoraire pour viser
I'objet B.

Appuyez sur les boutons F1 ALL et F4 YES pour
enregistrer le résultat et le nom du point. Appuyez a
nouveau sur F4 REC pour enregistrer les données.

Appuyez une deuxiéme fois sur la touche F3 HSET puis
saisissez la valeur : 90°00" 30". Mesurez et enregistrez les
données comme dans les étapes ci-dessus. La valeur <BAC
peut étre calculée comme suit :

Comment « maintenir » la lecture HL a 90° 00'35" pour la

cible ?

a) Tournez 'outil et réglez I'angle horizontal proche de
90° 00'35", puis réglez la vis tangentielle jusqu'a ce
que la valeur souhaitée soit atteinte.

b)  Appuyez sur le bouton HOLD pour accéder a la page.
Desserrez ensuite la vis tangentielle horizontale
et visez la cible. A ce stade, I'angle horizontal ne
changera pas.

) Appuyez YES, pour confirmer.
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F2 REP.:

REP. Est une abréviation du nom anglais « repeat

measurement » et signifie répéter la mesure. Nécessite une

mesure a un angle horizontal droit, égal a I'annotation dans
le sens horaire sur le cadran horizontal.

Positionner I'appareil au point A. Guide pour la méthode de

triple mesure <BAC:

a) Visez le point B, appuyez sur REP. HR est de 0 ° 00
.00,

b) Tournez I'appareil dans le sens horaire, visez le point
C, appuyez sur HOLD

) Tournez l'appareil dans le sens horaire, visez le
point B une deuxieme fois, appuyez sur F3 REL pour
relacher.

d)  Tournez l'appareil dans le sens horaire, visez le
point C une deuxieme fois, appuyez sur F4 HOLD.
L'instrument affichera la valeur horizontale <BAC
pendant ces deux répétitions. La moyenne est de
19°28'24".

e) Tournez I'appareil dans le sens horaire, visez la cible B
une troisiéme fois, appuyez sur F3 REL.

f) Tournez l'appareil dans le sens horaire, visez une
troisiéme fois le point C, appuyez sur F4 HOLD.

Station | Target | HL/HR_| Reading | Half-round | Whole-round | Average L'appareil affichera la valeur horizontale <BAC lors de
8 HL 00028 | g 14 20+ la triple mesure, la valeur moyenne est de 19 ° 28 ,26,.
1% [4 138°14° 50 © 14° 19* B
Round | & 180° 00° 317 | 18t 9) Appuyez sur F2 EXIT et F4 YES pour quitter le menu.
[+ HR 318" 14’ 47" 13871416 138° 14°
8 90° 00’ o 19.5" ]
nd < HL [ oogiasor | BE S R oo owwane | Rap-fngle :-‘-w}?_!y;_yg Rev-tngle Count T ;"'é
00 31 T Eraraa : P
Round | B P I T [ il | e wewered || o sy
[ 48° 14° 46" ALL  BSET  WSET  P1) OSET EXIT HOLD || @SET EXIT REL
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Réglage de I'angle horizontal actuel. Pour régler I'angle
horizontal actuel, appuyez sur la touche F2 OSET puis sur la
touche F4 YES pour confirmer.
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F3 HSET:

Définissez la vue actuelle en tant que niveau et valeur
d'entrée. L'utilisateur peut séparer les degrés/minutes/
secondes en mettant un point ,.".

4.2. Page 2

F1 HOLD :

« HOLD » est utilisé pour mettre en pause la lecture du
disque horizontal tout en tournant I'appareil.
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F3V%.:
Appuyez sur F3 V% pour basculer la lecture de I'angle
vertical des degrés verticaux aux pourcentages.

Comme le montre la figure, si la lecture verticale a été
réglée au zénith 0, HL = 75 °° 00'00".
al=90°-L=90°-75°00'00"=15°00'00", angle d'inclinaison i =
100 x tan 15 ° 0000 ,= 26,7949 % ~26,79 %. Idem que le
résultat.

4.3. PAGE 3

F1 CPMS:

CPMS est utilisé pour changer le format d'affichage de
I'angle vertical. L'angle de dépression est un nombre
négatif et I'angle d'élévation est un nombre positif.

: 60°28°12.8"

]
60°zetaz.en
i WL 72°81°33.5"

]
HL: 72°41'33.5" i

HLz  72°#41°32.5"

D e e

£
CPHS R/L FILE P3} || cPMS R/L FILE P3) || CPMS R/L FILE P3)

0 0 ) i i 0 ]
@ @ @ ®® D DD®D® D@D
al o
F2R/L:
R / L est utilisé pour basculer I'angle horizontal entre

I'horizontal droit et gauche. Dans le méme sens, HR + HL =
360 °, également HL = 360 ° - HR

vz 29"31'm7.2"

3
Uz 297318727 fi Uz 29°31°k7.2" L
i HL: 72°w1°32.5¢

HL:  72°m1°32.5" HR: 287°18°27.0"
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F3 FILE:

FILE est utilisé pour modifier la tdche en cours, créer un
nouveau fichier, renommer/supprimer/exporter des
fichiers ou importer des données dans le fichier en
cours. Appuyez sur F3 FILE, F2 LIST pour accéder a la
liste des profils. Appuyez sur F4 pour passer a la page

suivante.

a. NEW: Appuyez sur F1 NEW pour créer un nouveau
fichier et nommez-le « 180105_1 ».

b. Propriétés, changement de nom et suppression du

fichier : maintenez le curseur sur le fichier en cours,
ligne « 180105_1 ». Appuyez sur F4 pour passer a la
page suivante. Le bouton F1 passera a la fenétre ATTR
(attributs / propriétés) et affichera le nom, la taille, les
données, I'heure de création, la date de création du
profil. Pour déplacer le curseur, utilisez les touches
directionnelles, appuyez sur F2 RENAME / F3 DELETE
pour renommer ou supprimer le fichier en cours.
ATTENTION : En mode angle / distance / coordonnées
et en mode Menu. Si le nom du fichier n‘est pas
modifié, I'appareil enregistrera les données dans le
profil actuel.
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5. MESURE DE DISTANCE

Lorsque le mode actuel est la mesure dangle ou de
coordonnées, appuyez sur DIST pour accéder au mode de
mesure de distance.

1. PAGE 1

F1ALL:

Enregistrement des lectures horizontales et verticales dans
les fichiers actuels. Comme pour le mode angle, les fichiers
actuels doivent étre définis avant de mesurer et d'enregistrer
les données. L'instrument calculera les coordonnées a partir
des coordonnées actuelles, de la hauteur de I'instrument et
de I'altitude cible, puis sauvegardera les coordonnées et les
enregistrera dans un fichier .SCD.

F2 MEAS :

Mesure de la cible actuelle sans enregistrement du résultat.
M3 MODE :

Le mode de mesure par défaut est le Mode Précis (Unique).
Appuyez sur F3 pour changer de mode.
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2. 2. PAGE 2

F1 OFSET :

A. EXCENTREMENT DE DIRECTION

Ce mode de mesure est utilisé lorsqu'il est difficile de
positionner le prisme exactement sur le point mesuré, par
exemple en mesurant le centre d'un arbre. Positionnez
simplement le prisme sur un point qui a la méme distance
horizontale par rapport a l'instrument que le prisme par
rapport a l'instrument. Définissez ensuite la hauteur de
I'instrument / la hauteur cible pour démarrer la mesure de
décalage. Cela vous permet d'obtenir les coordonnées du
centre de l'objet.

& Prism P
~

HD (x) = HD (£)
HD (x) — distance entre I'instrument et le prisme P
HD (£) — distance entre I'instrument et le point AQ

a. Positionner I'appareil sur le point occupé (lorsque
le point AO est difficile a positionner comme cible,
positionner la cible sur le point P, qui est proche de
AO0).

b. Visez le prisme P (fig. ), appuyez sur F1 MEAS,
tournez I'appareil puis visez (A0). (fig. d)

C Appuyez sur CODE pour vérifier les coordonnées du
point (A0). Appuyez sur DIST pour vérifier la distance
jusqu'au point (AQ).

d. Appuyez ensuite sur F1 NEXT pour continuer.
Attention : Avant de mesurer le décalage, vous devez
d'abord définir la hauteur de I'instrument / la hauteur
cible.

WG OFFEET £}
WA arcae.se 3
0z 4
"oz @
wo : 8
neas

WG OFFSET
Wi 69750
50 -

1

WG GT ST
[

uo : n up ]
teasuring.... nExT s

@ @p @b @D GD @ > GO CD ¢ D D CD U D @
(@) (5] f© )

«

B. EXCENTREMENT DE LA DISTANCE

Si le rayon de I'arbre ou du lac est connu, pour mesurer
la distance et les coordonnées du centre, entrez la valeur
connue HD comme dans le graphique ci-dessous et
mesurez (P1) en mode décalage de distance. La distance et
les coordonnées (P0) seront affichées a I'écran.

Si le point mesuré (P1) se trouve en avant du point a
mesurer (P0), la valeur d'excentrement a un signe positif,
tandis que quand il est plus éloigné du point (PO) il a une
valeur négative.

+
- i
HD
— - Al b b »
il T
P
a. Entrez la valeur du décalage, appuyez sur ENT pour

confirmer (fig. d).

b. Visez le prisme P, appuyez sur MEAS (fig. e).

C Appuyez sur CORD pour vérifier les coordonnées du
point (A0). Appuyez sur DIST pour vérifier la distance
jusqu’au point (A0).

d. Appuyez ensuite sur F1 NEXT pour continuer.
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C. EXCENTREMENT DE SURFACE

Si le point (PO) se trouve sur le bord d'un plan qui ne peut
pas étre mesuré directement par le mode sans réflecteur,
vous devez mesurer trois points aléatoires du prisme (P1/
P2 / P3) se trouvant sur le méme plan.

Visez ensuite le point (P0). L'appareil calculera
automatiquement les coordonnées.
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PO - point cible
P1, P2, P3 - points aléatoires du prisme

a) Visez P1 et appuyez sur F1 MEAS. Visez P2 / P3 et
appuyez sur F1 MEAS (fig. e).

b) Tournez l'appareil, visez le point (P0). La distance
entre la station et le point (PO) sera affichée (fig. f).

) Appuyez sur CORD pour vérifier les coordonnées
du point (PO) et appuyez sur DIST pour vérifier la
distance (fig g).

d) Appuyez ensuite sur F1 NEXT pour continuer.
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REMARQUE : dans ce cas, l'appareil a préalablement été
basculé en « mode sans réflecteur ». Appuyez sur F1 HT
dans le menu de mesure des coordonnées pour régler la
hauteur de I'appareil sur 0.

D. EXCENTREMENT DE LA COLONNE

Le décalage de colonne est couramment utilisé pour
mesurer le centre d'une colonne. Comme le montre la
figure, supposons que le point (P0) est le centre de la
colonne.

Le point (P1) est le point d'intersection de la droite (P0) et
de l'arc, tandis que (P2) et (P3) sont les points d'extrémité
gauche et droit du diamétre cylindrique. L'appareil calculera
automatiquement les coordonnées 3D du point P.

a) Visez le point (P1) et appuyez sur F1 MEAS (fig. c).
Visez le point (P2) et appuyez sur F4 SET ; Visez le
point (P3) et appuyez sur F4 SET. (fig. f).

b)  Appuyez sur CORD pour vérifier les coordonnées
du point (PO) et appuyez sur DIST pour vérifier la
distance (fig g).

) Appuyez ensuite sur F1 NEXT pour continuer.
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F2S.0.:

Extraction facile SD/VD/HD avec le menu d'extraction N6.

a) Entrez la valeur d'implantation 2.0m, appuyez sur F4
ENT pour confirmer.

b) Retournez I'appareil pour vous assurer que la lecture
HR correspond a la lecture d'implantation HR.

Q) Demandez a déplacer le prisme du systéme dans le
champ de vision. Visez le prisme et appuyez sur F2
MEAS, le résultat sera affiché comme sur la figure (e).

d) dHD = HD réel - HD implantation = -6.8265m. Cela
signifie que le prisme du systeme doit s'éloigner de
I'équipement de 6,8265 m. Apres le changement,
appuyez sur F2 MEAS pour confirmer.

CODE xfm vim Hfm
FYD 2448486865 432767706 3.121
FYD 2448438569 432780647 3.121
FYD 2448446333 432809625 3.121
FYD 2448494630 432796684 3.121
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F3 FILE :

Les instructions d'utilisation de ce menu sont les mémes
que celles du mode de mesure d'angle. Les utilisateurs
peuvent librement modifier le fichier actuel, créer de
nouveaux fichiers, les renommer, les supprimer ou les
exporter.

ATTENTION : Lors de I'ouverture de fichiers via txt, il existe
quelques différences entre 600.txt et .dat.

6. MESURE DE COORDONNEES

Lorsque le mode actuel est la mesure dangle ou de
distance, appuyez sur CORD pour accéder au mode de
mesure des coordonnées.

L'utilisateur peut saisir les coordonnées du point occupé au
format standard CASS : « Nom du point ; Code ; E, N, Z ».
Vous pouvez entrer jusqu‘a 200 points.

6.1. TOUCHES DES FONCTIONS

Dans ce menu de coordonnées, les utilisateurs peuvent
mesurer ou tracer des points.

Il faut sélectionner ou créer un nouveau profil pour
enregistrer les coordonnées, définir le point occupé et
la vissée inverse, entrer la hauteur de l'instrument et la
hauteur de la cible. Par conséquent, dans ce chapitre, nous
ne présenterons pas les touches de fonction selon I'ordre
des pages.

Le batiment ci-dessous servira d'exemple pour décrire
les étapes du menu d'implantation. Les coordonnées du
point occupé K1 / K2 / K3 comme indiqué sur la figure
ont été importées dans l'appareil. Il faut supposer que
I'équipement est incorporé a K3 et K2 est le point de vissée
inverse. Le projet doit définir I'emplacement des points
d'implantation 1/2/3/4 sur le terrain.

Edition du profil d'implantation sur I'ordinateur : Entrez
les coordonnées souhaitées pour les points 1/2/3/4,
enregistrez-les sous « 4points.csv ».

D |
(| 432767, 706 2448486. 865 3.121
2 | 2FYD 432780.647 2448438.569 3.121

| 3 | 3FYD 432809.625 2448446.333 3.121
4 | dFYD 432796.68d 244843d. 63 3.121

M 4 v mhdpoints/

F3 FILE/P3:

Affichage des fichiers ou création du nouveau fichier :
Appuyez sur F3 FILE, F2 LIST et F1 NEW, pour créer une
nouvelle tache (fig. c). Définissez la fin du nom du profil
comme FYD (fig. d) Appuyez sur F4 ENT pour valider.
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F3 OCC, POINT OCCUPE / P2 :

Appuyez sur F3 OCC pour entrer dans la page de réglage
du point occupé (fig. a), elle affichera les coordonnées du
dernier point occupé. Appuyez sur F2 LIST pour entrer dans
la liste des points (fig.b).

Dans la liste des points, le point du fichier connu apparait en
premier, suivi du point suivant du fichier courant. Déplacez
le curseur sur K3 et appuyez sur ENT. Les détails sur ce point
seront affichés, y compris les codes et les coordonnées.
Appuyez sur F4 ENT et entrez la hauteur de I'instrument,
appuyez a nouveau sur F4 ENT pour accéder a la page des
parametres de mesure arriere (fig. ). Appuyez sur F4 YES
pour afficher le dernier point mesure inverse (fig. f). Ce
point doit étre le méme que le point précédemment défini.
Appuyez sur F4 ENT pour accéder a la page illustrée par la
figure g.

La lecture du niveau HR doit étre égale a I'azimut de K3 a K2,
qui peut étre calculé a partir du point occupé K3 et du point
arriere K2. Tournez I'appareil, visez le prisme K2, appuyez sur
F4 YES pour régler I'angle horizontal égal a I'azimut de point
K3 au point K2 (fig. h).
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Pour vérifier les coordonnées du point arriére appuyez sur
F3 YES, entrez la hauteur du prisme dans le point arriére et
appuyez sur F3 ENT (fig. k). L'appareil vérifiera et calculera
la différence entre le point connu (K3) et les points mesurés
lors de la mesure en vérifiant le point arriére.

Pour changer d'écran et afficher les coordonnées 3D
des points mesurés, appuyez sur F3 NEZ. Appuyez sur
F3 (A) pour changer d'écran et afficher la différence de
coordonnées.

F2 B.S, BACKSIGHT/P2 :

Utilisez une coordonnée ou un angle inverse pour définir la

lecture horizontale de la direction inverse.

Lorsque la commande « OCC » est en cours d'exécution,

I'appareil définit la coordonnée occupée et la lecture

horizontale du point arriere en méme temps. En cas de

doute sur le sens inverse, relancez la commande « BS ».

Pour définir un point inverse, appuyez sur F2 B.S. sur la

deuxieme page du menu des coordonnées (fig. a). Il existe

deux méthodes :

a)  Appuyezsur 1 (vissée inverse selon les coordonnées)
pour accéder au menu backsight. Appuyez sur F2
LIST pour appeler un point existant. La méthode de
fonctionnement est la méme que pour le « réglage
du point occupé ».

b) Appuyez sur 2 (vissée inverse selon I'angle). Saisissez
300.1.33 pour définir un angle de rétraction de 300°
133" (fig. e), appuyez sur F4 ENT pour passer a
|'étape suivante.

) Tournez l'appareil pour visez la cible K2. Appuyez
sur F4 YES pour régler la lecture horizontale dans
la direction du point occupé K3 — B.S. point K2.
Revenez ensuite au menu des coordonnées.
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F1 HT, hauteur de l'instrument et hauteur de la cible / P2 :
Pour afficher ou régler la hauteur de l'instrument ou la
hauteur cible, faites défiler jusqu'a la page 2 du menu de
fonction en mode de mesure des coordonnées et appuyez
sur F1. Si aucune modification n'est nécessaire, appuyez sur
ESC pour accéder a la derniére page.

U 61704 17" HEIGHT INPUT 3
WR: 30070133 ¢ || rws.ur:ET. £
H: Al et = 1.6200m
E: I ol
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F2 S.O, Implantation / P3 :

Appuyez sur F2 S.0 pour passer a la fonction d'implantation.
Sur la page 1/2 (fig. b), point 1.0CC., PT INPUT et point 2.
BACKSIGHT sont les mémes que le menu OCC. et B.S en
mode de mesure de coordonnées.. Par conséquent, dans
la partie suivante du manuel, le point 3.Layout PT sera
décrit en détail - comment définir directement le point
d'implantation.
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a) Dans le menu de la page 1/2, appuyez sur 3.LAYOUT
PT pour accéder a la fonction d'implantation.

b) Appuyez sur F2LIST pour afficher une liste de points.
Le curseur restera automatiquement sur la premiere
page. Appuyez sur ENT pour vérifier la coordonnée
détaillée (fig. d); Appuyez sur F4 ENT et entrez
la hauteur cible, appuyez a nouveau sur F4 pour
confirmer. L'appareil affichera HR et HD entre la
station K3 et le point 1 (fig. ).

) Appuyez sur F3 GUIDE pour afficher HD et I'azimut
souhaité (fig g). Tournez I'appareil jusqu'a ce que la
valeur soit proche de 0°00'00" (fig. h).

d) Amenez le prisme au point d'implantation, visez
le centre et appuyez sur MEAS pour confirmer la
position (fig. i).

e) Appuyez sur le bouton NEXT pour répéter les étapes
jusqu'a ce que I'implantation soit terminée.
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Comme le montre la figure ci-dessous, définissez le point
de prisme actuel comme 1 ,. Pour positionner précisément
le prisme en position 1, l'utilisateur doit demander
aux personnes qui se trouvent du coté du prisme qui
déterminent la position Tm apres le point du prisme 1’ de
confirmer le point d'azimut 1“. Apres avoir mesuré avec le
ruban de 1" a 1%, réglez le prisme a 0,732 m.

Visez le centre du prisme, appuyez sur F1 MEAS comme
indiqué sur la figure k. A ce stade, la position horizontale du
prisme est la position requise pour le point 1. Cochez cette
position pour terminer l'implantation du point 1. Appuyez
sur F4 NEXT pour appeler les coordonnées de tracage du
point 2 (fig. i).
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F1 ALL/P_

Afin de comparer la différence entre les coordonnées
réelles et les coordonnées projetées entre les points 1-4,
I'utilisateur peut exécuter la commande « ALL » pour
mesurer et stocker les coordonnées de la tache en cours.
Pour ce faire, exportez les fichiers actuels sur une clé
USB, en utilisant Microsoft-Excel pour ouvrir le fichier
csv. Comparez la différence entre les coordonnées réelles
et les coordonnées projetées pour vérifier les résultats
d'implantation.

Visez le centre du prisme au point 1. Appuyez sur F1 ALL
pour enregistrer les données (fig. a) puis appuyez sur F4
YES pour modifier le nom. Mesurez les coordonnées du
point 2/3/4 comme indiqué sur les figures c-h.
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1. Consultez la liste des points dans la tache actuelle
:Appuyez sur F2 S.0 dans P3 Appuyez sur F2 1.0CC,,
PT INPUT et LIST pour afficher la liste (fig. c).
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2. Exportez la tache en cours sur une clé USB.

Les fichiers dat et csv peuvent étre utilisés dans le
logiciel SOUTH CASS ; dxf est un format d'échange
graphique qui peut étre reconnu par AutoCAD et
CASS. dxf est un format d'échange graphique qui
peut étre reconnu par AutoCAD et enregistré au
format .dwg. Les fichiers txt sont des données brutes
au format 300 et 600.

* Le fichier «.dat » peut étre ouvert par Windows TXT
et le fichier «.csv » peut étre ouvert par Microsoft
EXIT Coord File Export STN K329 Excel.Excel.

6.2. MESURE LATERALE

Appuyez sur F2 S.O dans P3 Si la vue entre le point occupé
et le point d'implantation est obscurcie, I'utilisateur peut
exécuter la commande « Side Shot » ou « Resection » pour
ajouter le point occupé.

Entrez dans le menu Side Shot. Entrez P1 comme nom du
point, visez le centre du point.

Appuyez sur F4 MEAS pour mesurer les coordonnées du
point P1. Appuyez ensuite sur F4 YES pour enregistrer.
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Réglez le tachéomeétre sur P1 et ajustez la position. Appuyez
sur 1.0CC. PT INPUT dans le menu d'implantation, appuyez
sur F2 LIST pour entrer dans la liste des points. Déplacez le
curseur sur P1 et appuyez sur F4 ENT pour voir les détails.
Appuyez sur F4 YES et suivez les étapes suivantes comme
dans les descriptions précédentes.

6.3. RESECTION

Résection aussi appelée positionnement libre. Positionnez
le tachéomeétre sur un point inconnu, il calculera les
coordonnées du point occupé en mesurant la distance pour
environ 2 a 7 points connus ou en mesurant l'angle pour 3
a 7 points connus.

Résection de I'angle

Sur la deuxieme page de la fonction d'implantation,

appuyez sur 1.RESECTION pour passer a la page suivante.

La coordonnée peut étre calculée aprés avoir mesuré au

moins 3 points.

1. Mesurez le premier point connu : Entrez P1 comme
nouveau nom de station et hauteur de l'appareil
(fig. b). Appuyez sur F4 ENT pour passer a la page
de mesure. Entrez le point connu Q1, appuyez sur
F4. Le systeme appellera la coordonnée Q1 dans la
liste, appuyez sur F4 OK. Visez le centre du prisme au
point Q1 (fig. g). Appuyez sur F3 ANG pour terminer
la mesure. Le systeme continue ensuite la mesure
pour le deuxieme point.

2. Mesurez le deuxiéme point connu : comme sur les
figures g-j.
3. Mesurez le troisiéme point connu comme indiqué sur

les figures k-m.
Aprés avoir mesuré le point Q1/Q2/Q3, appuyez sur F1
NEXT pour passer au point 4 ou appuyez sur F4 CALC pour
calculer la coordonnée (fig. 0). Appuyez sur F4 NEZ pour
afficher le résultat. Ensuite sur 4 YES pour enregistrer les
données dans la tache en cours.
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Résection de distance

Dans la méthode de résection de distance, au moins 2 points
connus doivent étre inclus dans le calcul de la coordonnée.
Les étapes sont similaires a la méthode de résection de
I'angle. La seule chose a laquelle il faut faire attention c'est
d'appuyer sur la touche F4 DIST apres avoir visé le point. La
méthode est similaire a la résection de I'angle.

7. REGLAGE ET INFORMATION
La structure du systeme de menu est la suivante :

1.Collect Seq ~ 1.EDIT-MEAS/ 2.MEAS-EDIT
—>|:2 Data Confirm —1.0N/ 2.0FF

35elect SD/HD —1.SDEHD/ 2.HDEVD
1Meas File
2.Coord File
o || 3pcodeFle 1 Meas. Data
= | 3essss 4.Fixed File 2.Coord.Data
e on 5.UDisk Mode | 3.pCode Data
! 1.5end Data >|_4.Fixed Data
S1configan || e ata 5. Load Coord.
-; ;C:":;:’"L ew 2.L0ad PCode [~ 1.International
§ search .Load Fixed  [L2.USA Survey
(| 3LavoutPr Delete 1,066
&.5ide Shot d on
“~1.Resection (2/2) Jash IMIL
(—1.File Maintain—  Muter
2.0ata Transfer— et
Page 1/2 B.Pxed FT 1.File 3.Feet Inch
1.0ata Collect || | * ff':“::“‘“ File 2.0CC.AT Input 1Temp. ©/F
2Layout —— : v 3.Backsight 2press
3memary M- [N 4.Layout PT  Angle Meas
aprograms —>| TV 5.Coord. Inverse 2 Distance Meas
5.Parameters— | ;% 6.Export Pile Coord .Coord.Meas
Poge 2/2 1.Feet FINE[S]
LAadjustment— [ | 5 :”'"' Yo Uine 2.Angle 2FINE[N]
2Jnst. Constant :u:ffsse( 3.Distance 3.FINE[R)
3.nformation v 4 Temp.&Press TRACKING
| 3oer ot 1.Power On Mode nez
Format Parsmerer| L5 106 Mode———— [N
-se‘l]uidwmh OFF/ON v Angle 20/H0 ————> |2 Horizantal 0
oo ml:;;":m Min Angle Read — 15/55/105/0.15
— 3 Horizontal Axis 2.Min Dist Read = 1mm/0.1mm
NO/Axis Const. 3FaceinLorR  — Differ/Equation
4.8uto Power Off — OFF/ON
5.H-Angle Buzzer — OFF/ON
1.Meas Buzzer 21— OFF/ON
2W-Correction — OFF/ON/0.2
3 Date&Time Protocal
[Baud
7.1. REGLAGE Format

Sur la 2eme page de menu, appuyez sur T.ADJUSTMENT.
Elle contient quatre commandes : 1. VO Réglage, 2.
Collimation, 3. Axe horizontal et 4. VO / Axe fixe. La derniére
commande VO / Axe fixe affichera les résultats des trois
commandes précédentes. Veuillez exécuter la derniere
commande avant d'exécuter les commandes 1-3 pour
effacer les résultats existants.
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Veuillez ouvrir le capteur et régler bien le tachéomeétre
avant d’exécuter les commandes.
L'angle horizontal doit étre HR (horizontal droit) et I'angle
V doit étre réglé comme zénith 0.

7.1.1. VO / AXE FIXE

W menu "Regulacja” nacisna¢ 4.VO/Axis const.. VADJ_T
i HADJ_T odnosza sie do btedu czujnika, gdy zainstalowany
jest czujnik elektryczny.

Nacisng¢ F3 OFF, aby zamkna¢ regulacje osi poziomej
i btedu 2C. Nacisnac F4, aby wtaczy¢ regulacje osi poziomej.
Wcusnac F1 OSET aby skasowa¢ poprzedni wynlk do zera.
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Si l'angle vertical est 0, i = (L + R-360 °) / 233
Si I'angle vertical est 0, i =(L+R-180°)/2 ou (L+R-540°)/2

7.1.3. COLLIMATION (2C)

Calculez I'erreur 2C pour corriger la lecture horizontale en
mesurant une cible claire des deux cotés.

Visez la cible en HL, appuyez sur 2.Collimation (fig. b) et F4
OK. Tournez l'appareil pour viser le méme point en HR (fig.
¢), appuyez sur F4 OK pour terminer le réglage.

2C=L—(R+180°%)
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7.1.4. AXE HORIZONTAL

Calculez I'erreur de I'axe horizontal pour ajuster la lecture
horizontale en mesurant une cible avec un angle vertical : +
10 ° ~ + 45 ° des deux cotés.

Visez la cible HL avec un angle vertical : + 10 ° ~ + 45 °, puis
appuyez sur 3 pour entrer dans la page de |'axe horizontal
(fig b). Appuyez sur F4 OK environ 10 fois.

Tournez I'appareil pour viser le méme point sur HR (fig. ),
puis appuyez 10 fois sur F4 OK pour terminer le réglage.
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7.1.2. cREGLAGE VO (ANGLE i)

Calculez I'erreur de la cible verticale pour corriger la lecture
verticale en mesurant une cible claire des deux cotés.

Visez la cible dans le programme HL, appuyez sur F4 1.VO
Adjustment (fig. b) et sur F4 OK. Tournez l'appareil pour
viser le méme point dans le programme HR (fig. ), appuyez
sur F4 OK pour terminer le réglage. La valeur d'erreur de la
cible verticale sera affichée (fig. d), appuyez sur F4 YE pour
confirmer.
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*PVeuillez ajuster I'angle i, 2C et I'axe horizontal apres un
transport prolongé ou autres vibrations.

7.2. INFORMATIONS

7.2.1. Appuyez sur la touche 2.INST.CONSTANT sur la
2eme page de menu (fig. b). La valeur par défaut est 0. Ne
modifiez pas cette valeur sans autorisation.

HENU 2723 | INST. COMSTAHT 3 |[ 1nFORMATION 5

1.ADJUSTHENT £ | consTanT R we 1 103/20180126 &

2.INST. COWSTANT o || o050 0y EDH :05/20161110

3. INFORHAT 10N il '""'I CCOUI19/20160629 i}
A CCOH:19/20160629 6
rl J| sncx zur TILT:01/20131015
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7.2.2. INFORMATIONS

Appuyez sur 3. Information sur la 2éme page de menu

(fig. b).

1. MB : 03/20180126 - Carte mére 03, la date de mise a
jour est le 26 janvier 2018

2. EDM : 05/20161110 - EDM 05, la date de mise a jour
est le 10 novembre 2016

3. CCDV : 19/20160629 - Disque horizontal 19, la date
de mise a jour est le 29 juin 2016

4. CCDH : 19/20160629 - Disque vertical 19, la date de
mise a jour est le 29 juin 2016

5. TILT : 01/20131015 - Inclinaison 01, la date de mise a
jour est le 10 novembre 2016
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7.3. PARAMETRES
Appuyez sur 5. Parameter sur la 1ére page du menu.

HEHU 172§ |[ PARAMETERS 3
1.DATA COLLECT  # 1.UNIT SET 4
2. .LAYOUT 4 2.MODE SET 4
3.MEMORY HER. ] 3.0THER SET
4 . PROGRAMS a 4.Format Parameters
5.PARAMETERS Pl 5.BlueTooth
- - = T

@ @ ®h® @

(a) (b)
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7.3.1.1. PIEDS

En mode de réglage de I'unité, appuyez sur 1.FEET pour
sélectionner les pieds entre les pieds internationaux et
américains.

* 1 pied international = 0,999 845 6 du pied américain.

7.3.1.2. ANGLE

En mode « unit set », appuyez sur 2.Angle pour sélectionner
l'unité d'angle parmi DEG (degré), GON (gon) et MIL
(miles). Par défaut, I'unité DEG est sélectionnée.

*360 DEG = 400 GON = 6400MIL.

7.3.1.3. DISTANCE

En mode « unit set » appuyez sur 3.Distance pour
sélectionner I'unité de distance en métre, pied ou pouce.
*1 metre = 3,280839895 pieds, 1 pied = 12 pouces.

7.3.1.4. TEMPERATURE ET PRESSION

En mode « unit set », appuyez sur 4.Temp.& Press pour
sélectionner I'unité de température et de pression.
Température : Avec le curseur sur la 1ere ligne, appuyez sur
F1°C ou F2 °C puis appuyez sur F4 OK pour valider.

*C est sélectionné par défaut

Pression : Avec le curseur sur la deuxiéme ligne, appuyez
sur F1 hPA, F2 mmHg, F3 inHg puis appuyez sur F4 OK pour
valider.

* La valeur hPa est sélectionnée par défaut.

UNIT SET E FEET ¥ ANGLE 3
1.FEET & || [1.INTERNATIONAL % || [1. DEG 1%
2.AHELE A 2.USA SURVEY 4 2. GON 4
3.DISTANCE g g 3. MIL g
H.TEMP.EPRESS . oK oK
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2. FEET 2.PRESS.: hPa A || [2.PRESS.: nPa 13
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oK ‘C “F oK

Ma

Si le matériel a été réglé sur « Equation ». Lors de la mesure
HR, le systeme utilisera HR + 180 ° comme angle d'azimut
pour calculer les coordonnées. Si I'équipement a été réglé
sur « Differ » dans la mesure HR, le systéme utilisera la
direction réelle comme angle d'azimut. Autrement dit, la
différence entre les deux modes est de 180°, qui est I'angle
d'azimut a partir du point occupé a la cible.

7.3.24. MISE HORS TENSION AUTOMATIQUE

Appuyez sur 1/2 pour désactiver/activer la fonction de mise
hors tension automatique. Si « ON » est sélectionné pour
démarrer la fonction, I'appareil s'éteindra automatiquement
apres 30 minutes sans aucune opération. Le paramétre par
défaut est OFF.

7.3.2.5. BUZZER D'ANGLE EN H

Appuyez sur 1/2 pour DESACTIVER / ACTIVER la fonction
de buzzer d'angle horizontal. Lorsque I'angle h est compris
entre0°+4°30,90°+4°30,180°+4°30,270°+4°30,
I'appareil active le buzzer. Le réglage par défaut est ARRET.

7.3.2.6. BUZZER DE MESURE

Appuyez sur 1/2 pour DESACTIVER / ACTIVER la fonction de
buzzer de mesure. Le buzzer signale la multiplicité de I'angle.
L'appareil activera le buzzer a chaque fois que la mesure soit
terminée . Le parametre par défaut est ON.

7.3.2.7. CORRECTION W

Appuyez sur 1.0FF pour la correction W. Cela définira
la correction W, k = 0 ; Appuyez sur 2.0.14 pour régler la
correction w, k = 0,14 ; Appuyez sur 3.0.2 pour régler la
correction w, k = 0,2. La valeur par défaut est 0,14.

* k est le coefficient de courbure de la terre et de réfraction
verticale atmosphérique, également connu sous le nom de
correction w.

7.3.2.8. DATE ET L'HEURE

Saisi de la date et de I'heure actuelles a l'aide des touches
numériques. Appuyez sur OK pour confirmer.

L'horloge interne du tachéometre est prise en charge par
une pile située sur la carte mere. La date et I'heure saisies
ne disparaitront pas méme apres la mise hors tension de
I'appareil. Ce n'est que lorsque I'appareil n'est pas utilisé
pendant une longue période que la batterie de la carte
mére s'épuisera et les données seront perdues. La batterie
LB-01 chargera automatiquement la carte mére pendent 3-4
heures tant que I'appareil est allumé.

hPa mmlg inHg 0K
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7.3.2. AUTRES PARAMETRES

7.3.2.1. LECTURE MINIMALE DE L'ANGLE

Appuyez sur 5 sur la premiére page. Parameters et 3. Other
Set, appuyez sur 1.Min.Angle Read pour régler la lecture
minimale de I'angle. Appuyez sur 1/2/3/4 pour sélectionner
1s/5s/10s / 0,1s. Le parametre par défaut est 1s.

7.3.2.2. LECTURE MINIMALE DE LA DISTANCE

Appuyez sur 5 sur la premiére page. Parameters et 3. Other
Set, appuyez sur 2.Min.Dist Read pour régler la distance
minimale de lecture. Appuyez sur 1/2 pour sélectionner 1
mm /0,7 mm. Le paramétre par défaut est Tmm.

7.3.2.3. DIRECTION GAUCHE OU DROITE

Appuyez sur 1.Differ pour conserver les coordonnées
inégales entre la direction HL / HR. Appuyez sur 2.Equation
pour conserver les coordonnées égales quelle que soit la
direction HL et HR. Le paramétre par défaut est Equation.
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7.3.29. PARAMETRES DE COMMUNICATION

Sur la page « Comm Parameters », définissez le protocole, le
débit de transmission et le format. Appuyez sur A/¥, pour
déplacer le curseur. Appuyez sur =/= pour sélectionner une

option.

1. Protocole : Unidirectionnel, Ack / Nak

2. Baud : 1200/2400/4800/9600/19200/3
400/57600/115200

3. Format

*Le débit de transmission n'est disponible que pour la
connexion RS-232C. Ne s'applique pas aux ports USB et
Bluetooth.

7.3.2.10. FACTEUR DE MAILLAGE
La valeur par défaut du facteur de maillage est u=1.
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7.3.3. FORMATAGE DES PARAMETRES

Appuyez sur 4.Format Parameter pour revenir aux

parametres initiaux.

7.3.4. BLUETOOTH )
Appuyez sur 1/2 pour DESACTIVER/ACTIVER Bluetooth. Le
parametre par défaut est ARRET.
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8. COLLECTE, STOCKAGE ET PARTAGE DES DONNEES

8.1. COLLECTE DE DONNEES

L'option « Data Collect » sur la premiere page du menu
permet de mesurer et d'enregistrer les coordonnées 3D
dans le fichier courant de coordonnées et d'enregistrer les
données d'observation dans le fichier courant de mesure
courant.

DATA COLLECT 172§ DATA COLLECT 2/2%
1.0CC.PT INPUT x 1.CONFIG x
2.BACKSIGHT ; i
3.FS/SS a g
n.RESECTION Py Pl
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8.2. NOUVELLE TACHE

Appuyez sur 1.Data Collect sur la premiere page du menu,

entrez dans la page de sélection de fichier, I'appareil

affichera le dernier nom de fichier a I'écran.

Appuyez sur F2 LIST et F1 NEW pour démarrer une nouvelle

tache. Le systeme donnera un nom a la nouvelle tache

,Data_Num”. Appuyez sur F4 ENT, pour confirmer. Déplacez

le curseur sur la nouvelle tache et appuyez sur ENT pour

définir le nouveau fichier comme tache actuelle.

1) 1Dans le menu de sélection de fichier (fig. b), vous
pouvez également saisir un nouveau nom a l'aide de
la touche numérique et appuyer sur ENT pour valider.
Le systeme créera automatiquement une nouvelle
tache.

2) Appuyez sur 3.FS/SS pour mesurer I'angle, la distance
et les coordonnées dans le fichier actuel.

3) Dans 1.0CC. PT INPUT ou 2.BACKSIGHT, vous pouvez
utiliser un point connu a partir de fichiers existants
comme point occupé ou point inverse.

4) N6 ajoute le fichier fix.lib dans la mémoire interne de
I'appareil en tant que fichier de coordonnées connu.
Vous pouvez appuyer sur 3.MEMORY MGR dans la
page de menu, puis sur 1.File Maintain, 4.FIXED DATA
et F2 IMP pour importer les coordonnées d'un point
occupé vers l'appareil.
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8.3. REGLAGE DU POINT OCC ET DU POINT BS

On suppose que |'utilisateur a déja importé les coordonnées
dans le fichier FIX.LIB. (Une description détaillée des étapes
est présentée au chapitre 6.1)

8.3.1. REGLAGE DU POINT OCCUPE

Appuyez sur 1. OCC.PT INPUT dans le menu « Data Collect »

(fig. a), le dernier point occupé sera affiché a I'écran (figure

b est le réglage par défaut).

A.  Appuyez sur F2 LIST pour entrer dans la liste des
points (fig. c), déplacez le curseur sur le point connu
K3, appuyez sur ENT pour afficher les coordonnées
du point K3 (fig. d), appuyez sur F4 ENT.

B. Entrez la hauteur de I'instrument (fig. e) et appuyez
sur F4 ENT pour confirmer. L'appareil passera a la
page de réglage de I'angle arriére (fig f). Appuyez sur
F4 YES. Le point inverse le plus récent sera affiché
(image g est le réglage par défaut)

C.  Appuyez sur F2 LISTE pour entrer dans la liste des
points, déplacez le curseur sur le point connu K2 (fig.
h), appuyez sur ENT pour sélectionner et F4 ENT pour
confirmer, |'appareil calculera I'angle a partir de K3 a
K2 (fig. i)

D.  Visez le centre du point arriere, appuyez sur F4 YES
pour |'orientation (fig. j).

E. Entrez la hauteur de la cible et appuyez sur F4 YES
pour confirmer (fig. I).

F. Appuyez sur F2 MEAS pour démarrer la mesure de
distance (fig. m), I'appareil affichera la différence
(fig. n).

G.  Appuyez sur F3 CORD pour passer aux coordonnées
en temps réel du point arriere (fig. o).

H.  Appuyez sur F3 pour revenir a la page de différence
de coordonnées. Appuyez sur F4. pour confirmer.
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8.3.2. POINT DE RETOUR

Sur la base de la description précédente, apres avoir défini

le point occupé, vous pouvez entrer ou appeler le point

connu comme point inverse. Si le point de référence est

inconnu, seule la direction inverse est disponible, ou s'il y

a des doutes sur les changements, effectuez le réglage du

point de référence séparément.

1. BS COORD

A. Appuyez sur 2.BACKSIGHT et 1.BS COORD dans le
menu « Data Collect » (fig. b), I'écran affichera le
dernier point inverse (fig. c). Appuyez sur F4 ENT,
pour confirmer. L'appareil calculera I'angle entre le

FR

New File 3 180514 _1 % || pATA COLLECT 1/2% . . . .
& || 180515 1 ¥ 1.0cc.et aweur point occupé K3 et le point inverse K2.
Fue AT |[1essted 3| 2-sacksiont B.  Visez le centre du point K2. Appuyez sur F4 YES pour
anck et |[wew e, exe e b ) régler (fig. d). L'appareil demandera s'il est nécessaire
0 0 1 i i i i T 1 i il i de vérifier le point inverse. Appuyez sur F3 NO (fig. e)
- @& - - o o - a5 S et retournez au menu « Data Collect ».
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BS ANGLE

A Appuyez sur 2BACKSIGHT et 2.BS ANGLE dans le
menu « Data Collect » (fig. b), entrez I'angle a partir
de K3 a K2 : 300°01'33" (fig. c). Appuyez sur F4 ENT
pour valider et passer a la page suivante (fig. d).

B. Visez le centre de la cible K2, appuyez sur F4 YES

pour définir I'angle horizontal comme angle inverse

(fig. e). Appuyez sur F4 YES pour valider I'angle (fig.

f) puis appuyez sur F4 REC pour lancer la mesure de

distance (fig. g).
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8.4.FS/SS

Mesurez et stockez les coordonnées des points de détail

par le dernier point occupé et le point inverse.

A Appuyez sur 3.FS / SS dans le menu « data collect »
(fig. a), appuyez sur F1 INPUT pour saisir le nom du
point, le code et la hauteur cible (RHT) et F4 ENT
pour valider (fig.c).

B. Appuyez sur F3 MEAS et F3 NEZ pour mesurer la
distance, un exemple est illustré a la figure e.

C.  Appuyez sur F4 YES pour enregistrer les données
dans le fichier en cours et revenir a la page FS/SS
(fig. f).

D. Le nom du point augmentera automatiquement, par
exemple de 1 a 2. Complétez la mesure en quatre
points en vous basant sur les étapes précédentes.
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Apres avoir mesuré 4 points détaillés, appuyez sur ESC et
revenez au menu « Data Collect ».

A.  Appuyez sur 3.FS/SS (fig. b) et F2 VIEW pour entrer
dans la liste des points (fig. b). Déplacez le curseur
sur le point 1 (fig. ¢) et appuyez sur F1 VIEW pour
sélectionner les coordonnées (fig. d). Appuyez sur F4
P11 pour passer a la page suivante (fig, e).

B. Appuyez plusieurs fois sur V¥, pour vérifier les
coordonnées du point 2 au point 4 (fig. f-h).
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8.5. RESECTION

Placez I'appareil sur un point inconnu, calculez I'occupation
d'un point en mesurant l'azimut ou la distance a travers
plusieurs points connus. Veuillez consulter le chapitre 6.4.

pour les détails.

8.6. CONFIGURATION DE « DATA COLLECT »
Appuyez sur 1.Config sur la page 2 du menu Data Collect.

8.6.1. SEQUENCE

Appuyez sur 1.Collect Seq sur la page « Config » pour

configurer la séquence. Le parametre par défaut est « EDIT—

MEAS ».

A. EDIT—MEAS : Définissez le nom du point, le code et la
hauteur cible avant de mesurer les points.

B. MEAS—EDIT : Mesurez les points avant de modifier le
nom du point, le code et la hauteur cible.

8.6.2. VALIDATION DES DONNEES

Appuyez sur 2.Data Confirm sur la page « Config » pour

activer ou désactiver la fonction de confirmation des

données. Le parametre par défaut est ON.

. A. ON : Aprés avoir mesuré les points, le systeme
rappellera a I'utilisateur de confirmer que les données
ont été enregistrées.

. B. OFF : Apres avoir mesuré les points, l'appareil
enregistre automatiquement les données sans avoir
besoin de la confirmation de la part de l'utilisateur.

8.6.3. SELECTION SD/ HD

Sur la page « Config », appuyez sur 3. Sélectionnez SD / HD,
la valeur par défaut est SD&HD

A. SD&HD : Les données seront affichées dans I'ordre
SD&HD

B. HD&VD : Les données seront affichées dans I'ordre
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9. GESTION DE LA MEMOIRE

« Memory MGR » sera affiché sur la premiére page du
menu, appuyez sur 3. pour entrer dans le mode de gestion.
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Appuyez sur 1.File Maintain (Maintien des fichiers) dans la
page « Memory MGR ».

9.1. FICHIERS DE MESURE

Appuyez sur 1.MEASFILE sur la page ,File Maintain”, le
curseur restera sur la ligne du fichier en cours. Appuyez sur
F4 pour passer a la page suivante. Appuyez sur ENT pour
afficher la liste des points du fichier sélectionné.

Déplacez le curseur sur le point 1 (fig. d), appuyez sur
F1 VIEW pour vérifier les coordonnées du point 1 (fig.
e). Appuyez sur F4 pour passer a la page suivante (fig. f).
L'angle horizontal est I'azimut de la station au point 1 ;
appuyez sur ¥ pour passer a I'étape suivante (fig. g).
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1. NEW: Appuyez sur NEW pour démarrer un nouveau
fichier, le systéme créera deux fichiers, « SMD » et «
SCD ». « SCD » « SMD » pour les données de mesure
et « SCD » pour les données de coordonnées.

2. IMP : Appuyez sur IMP pour importer le fichier de
coordonnées « SCD » dans l'appareil.

3. EXP : Appuyez sur EXP pour exporter les fichiers «
TXT », « DAT », « CSV » et « DXF ».

4. ATTR : Appuyez sur ATTR sur la deuxieme page, pour
afficher les attributs du fichier actuel. Y compris le
nom, la taille, la quantité de données, I'heure et la
date de création.

5. RENAME : Appuyez sur RENAME sur la deuxieme
page, pour renommer le fichier qui a été sélectionné.

6. DEL : Appuyez sur DEL sur la deuxiéme page, pour
supprimer le fichier sélectionné. Notez que les
fichiers « SMD » et « SCD » seront supprimés en
méme temps.

9.2. FICHIERS DES COORDONNEES

Appuyez sur 2.COORD.FILE pour accéder a la liste des
fichiers. La description des fonctions est la méme qu'au
chapitre 9.1. Fichiers de mesure

9.3. FICHIERS PCODE

Avant la mesure, vous pouvez créer un fichier TXT sur le
PC pour I'édition des codes, chaque code apparait sur une
ligne séparée en 10 caractéres. Copiez le fichier TXT sur
I'appareil comme indiqué dans la figure ci-dessous :
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Appuyez sur 3.PCODE FILE dans le menu « File Maintain
» (fig. b). Appuyez sur F1 NEW et entrez le nom de code
,CODE1" (fig. ¢). Appuyez sur ENT et retournez a la liste des
fichiers (fig. d). Appuyez sur F2 IMP pour afficher la liste
des fichiers, déplacez le curseur sur le fichier souhaité (fig.
e). Appuyez sur ENT pour importer le fichier de code dans
CODE1. L'appareil reviendra automatiquement a la liste des
fichiers (fig. g). Appuyez sur ENT pour afficher les codes
(fig. h).

Dans la liste des codes, appuyez sur F1VIEW et F1 EDIT pour
modifier le code sélectionné. Appuyez sur F3 DEL et F4 OK
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Exemple : appuyez sur 3.FS / SS dans le menu « Data
Collect » (fig. a), le nom du point est 6. Pour les besoins de
I'exemple, on suppose que le code pour ce point doit étre
un lampadaire : Déplacez le curseur sur la ligne de code,
appuyez sur F2 LIST et faites défiler la liste jusqu’au fichier de
code souhaité (fig. B) et appuyez sur ENT pour sélectionner.
Déplacez le curseur sur « 004 : LAMPE » (fig. ) et appuyez sur
ENT pour confirmer. Le code LAMP a été utilisé avec succés
pour le point 6.
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9.4. DONNEES FIXES

Appuyez sur 4.FIXED DATA dans le menu « File Maintain »
(Fig. b) pour entrer dans la liste des fichiers de coordonnées.
Le nom du fichier est FIX.LIB et ne peut pas étre modifié ; le
nombre correspond au nombre de coordonnées.

Appuyez sur F4 EDIT ou ENT pour afficher la liste des points

connus.

A)  Appuyez sur F1 VIEW pour vérifier les coordonnées du
premier point connu (fig. d), appuyez sur A ou F3 END
pour vérifier le dernier point (fig. e). Appuyez sur F2
STRT pour vérifier le premier point (fig. h) ; Appuyez
sur F1 EDIT pour modifier le point sélectionné.

B) Appuyez sur F3 DEL et F4 OK pour supprimer le point
sélectionné.

C)  Appuyez sur F4 ADD pour ajouter manuellement un
nouveau point occupé, mais le nom du point doit étre
différent des points existants.
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Un maximum de 200 points peut étre stocké dans le fichier
de coordonnées FIX.LIB, si le nom des points nouvellement
importés est le méme que des points existants, le systeme
couvrira automatiquement les points existants sans
notification pour chaque point.

9.5. MODE DISQUE U
Appuyez sur le bouton 5.U Disk Mode dans le menu « File
Maintain » (fig. b).
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pour supprimer le code sélectionné. Appuyez sur F4 ADD = @:",@ - @”,,® ©
pour ajouter le code nouvellement créé a la fin de la liste
des fichiers.
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9.6. TRANSFERT DE DONNEES

Appuyez sur 2.Data Transfer dans le menu « MEMORY MGR
» (fig. b), appuyez sur 1.SEND DATA ou 2.LOAD DAT pour
envoyer les données (fig. c) ou les télécharger (fig. d).
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9.6.1. CONNEXION ENTRE N6 ET L'ORDINATEUR

A Par USB

Connectez N6 a l'ordinateur avec un cable USB, activez le
logiciel de transformation « NTS-360LNB.exe ». Le logiciel
ressemble a I'image ci-dessous :

[ — -t
o A e EME e ke B A

SO BEEES @

Cliquez sur le bouton « COM para » de la barre d'outils pour
activer la connexion, la barre d'état affichera le port COMM
utilisé pour cette connexion.

*Windows vous demandera d'installer le pilote pour le cable
USB apreés la connexion, copiez le dossier « Virtual COM Port
Driver » sur l'ordinateur et définissez le pilote comme ce
dossier. Windows installera le pilote automatiquement.

* Vérifiez également que le débit de transmission et le port
de communication correspondent.

B. Par Bluetooth

Cliquez sur l'icone « Start » sur l'ordinateur avec Windows
10 et Bluetooth. Sélectionnez « Setting - Device - Bluetooth
» pour ouvrir une connexion Bluetooth et rechercher un
équipement. Editez le code d'appariement comme « 0000 » .
Ouvrez le logiciel de transfert de données. Cliquez sur le
bouton « COMM para » de la barre d'outils pour activer la
connexion, la barre d'état affichera le port COMM utilisé
pour cette connexion.

t

|

9.6.2. ENVOI DE DONNEES

N6 peut transférer quatre types de données vers un
ordinateur : données de mesure, données de coordonnées,
données de code et données constantes. Les données sont
enregistrées dans la mémoire flash au format de fichier.
Avant d'envoyer les données, vous devez activer le logiciel
de transfert.

Explication sur un exemple :
Appuyez sur 1.MEAS DATA pour sélectionner le fichier (fig.
b), I'écran affichera le dernier nom de fichier.
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Cliquez sur le bouton « COM down » sur le PC avant
d'appuyer sur F4 ENT sur le N6 pour envoyer le fichier
sélectionné. Cliquez sur le bouton « Save » pour enregistrer
le fichier apreés avoir recu les données du tachéometre.
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9.6.3. CHARGEMENT DES DONNEES

N6 peut transférer trois types de données depuis un
ordinateur : les coordonnées, le code et les données
constantes. Vous devez sélectionner le fichier et activer le
chargeur de données avant la conversion.

Envoi de données sur I'exemple de données de coordonnées

1. Activez le logiciel, cliquez sur le bouton « Dossier » et
sélectionnez le fichier « 4points.csv ». Cliquez ensuite
sur le bouton « COM up ».

2. Appuyez sur 1.LOAD COORD. Accédez au menu
« LOAD DATA » (fig. a) et entrez dans la page de
sélection de fichier (fig. b). Appuyez sur F2 LIST, F1
NEW et F4 ENT pour créer un nouveau fichier avec
la date actuelle. Déplacez le curseur sur le nouveau
fichier (fig. e). Appuyer sur ENT pour confirmer la
lecture des données (fig. ).
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3. Cliquez sur le bouton « OK » de l'ordinateur pour
activer le logiciel, I'appareil affichera le processus de
chargement des données en temps réel (fig. g).

Apreés la fin du processus, I'appareil retournera a l'interface «

LOAD DATA » (fig. h).

* Le nom du point dans FIX.LIB ne doit pas étre répété. Sinon,

le systeme couvrira les points qu'il a quitté.
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9.7. EDITION DES COORDONNEES CONNUES

Appuyez sur 3.Fixed Pt sous « MEMORY MGR » pour entrer
dans la liste des points (fig. b), les étapes sont exactement
les mémes que dans la section 9.3. Déplacez le curseur
sur le point a éditer, appuyez sur F1 VIEW pour vérifier les
coordonnées et appuyez sur F1 EDIT pour éditer le point
sélectionné.
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9.8. SELECTION DU FICHIER DE CODE

Appuyez sur 4.Select code file dans le menu « MEMORY
MGR » (fig. a) pour accéder a l'interface de sélection de
fichier (fig. b). Appuyez sur F2 LIST pour afficher la liste des
codes (fig.c). Appuyez sur F4 pour passer a la page suivante.
La signification des touches de fonction F1-F4 est la méme
qu'au chapitre 9.1. La seule différence est que le curseur
reste sur le fichier de code (fig c-d). Appuyez sur ENT pour
définir le fichier de code sélectionné comme fichier courant
avant de revenir au menu « MEMORY MGR » (fig. a).
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9.9. ATTRIBUT DE DISQUE

Appuyez sur 5.Disk Attr dans le menu « MEMORY MGR »
(fig. b), le curseur se positionnera par défaut sur la premiere
ligne « FLASH ». Appuyez sur F1 ATTRIB ou ENT pour vérifier
I'attribut de la mémoire flash (fig. c), la capacité pour N6
est de 4,00 MB. Appuyez sur F4 EXIT et F4 YES pour quitter.
Appuyez sur F2 FORMAT pour formater la mémoire USB.
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10. IMPLANTATION

La fonction de mise en page dans ce chapitre est presque
la méme que la fonction S.O (Stake Out) dans l'onglet
de mesure des coordonnées. Il faut supposer que les
coordonnées des 19 points occupés ont été importées dans
le fichier « FIX.LIB » en mémoire flash, les points projetés ont
été importés dans le fichier « 180514_FYD ». Appuyez sur
2.LAYOUT sur la premiére page du menu (fig. a) et entrez
dans la page de sélection (fig. b). Appuyez sur F2 LIST pour
afficher la liste des fichiers (fig.), déplacez le curseur sur «
180514_FYD » et appuyez sur ENT.
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10.1. REGLAGE DU POINT OCCUPE ET DU POINT DE
RETOUR

Mémes étapes qu'au chapitre 8.3. Réglage du point occupé
et du point de retour

10.2. DISPOSITION DU POINT DU SYSTEME

Appuyez sur 3. Layout PT dans le menu « LAYOUT » (fig.
b). Appuyez sur F2 LIST pour entrer dans la liste des points
(fig. D), le curseur restera automatiquement sur le premier
point (fig. C). Appuyez sur ENT pour afficher les informations
détaillées du point sélectionné.
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La description de ce chapitre est la méme que du chapitre
6.2.Appuyez sur F4 ENT pour entrer la hauteur de I'instrument
(fig. d). Appuyez a nouveau sur F4 ENT, |'appareil calculera
HR et HD du point occupé K3 au point 1 (fig. f).

Appuyez sur F3 GUIDE pour afficher HD entre I'azimut actuel
et I'azimut du projeté,

. -53°50'36" signifie que I'équipement doit tourner a

droite 53°50'36" jusqu'au point de base (fig. h).

Visez et réglez le prisme sur I'azimut EDM jusqu'a ce que la
valeur HD soit de 0°00'00". Tournez |'outil verticalement pour
mesurer le centre de la cible (notez que I'angle horizontal ne
doit pas étre déplacé), appuyez sur F1 MEAS pour mesurer
la distance (fig. i). Guidez le prisme et déplacez : -13,702m.
Une distance négative signifie que le prisme doit reculer de
13702 m. Visez le centre de la cible et appuyez a nouveau sur
F1 MEAS une fois le mouvement terminé (fig. j).
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10.3. MESURE LATERALE

Si la vue entre le point occupé et le point d'implantation est
obscurcie, I'utilisateur peut exécuter la commande « Side
Shot » ou « Resection » pour ajouter le point occupé.
Veuillez consulter le Chapitre 6.3. comme référence.
Appuyez sur 4.Side Shot sur la premiére page LAYOUT pour
entrer dans le menu Side Shot (fig. a). Entrez P1 comme
nom du point, visez le centre de la cible. Appuyez sur F4
MEAS pour mesurer les coordonnées du point P1 (fig. c).
Appuyez sur F4 YES pour enregistrer (fig. d). Appuyez sur
ESC pour revenir au menu LAYOUT (fig. e).

Déplacez le tachéomeétre au point P1 et installez
correctement I'équipement. Appuyez sur 1.0CC. PT INPUT
dans le menu d'implantation pour afficher les coordonnées
du dernier point occupé (fig. f). Appuyez sur F2 LIST pour
entrer dans la liste des points. Déplacez le curseur sur P1
(fig. g) et appuyez sur F4 ENT pour voir les détails (fig. h).
Pour les points restants, procédez de la méme maniere que
dans la description précédente.
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10.4. RESECTION

Positionnez I'appareil sur un point inconnu, le systéme
calculera les coordonnées sur la base d'une mesure de
distance pour 2 a 7 points connus ou d‘une mesure d'angle
pour 3 a 7 points connus.

Veuillez consulter le chapitre 6.4. comme référence.
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11. LOGICIELS

Appuyez sur 4.Programs sur la premiére page du menu
pour accéder aux logiciels du systeme Les logiciels sur
N6 incluent REM, MLM, la coordonnées Z, la mesure de
surface, le point a la ligne et la route. Dans ce chapitre,
nous allons décrire tous ces logiciels détail, a I'exception
de la route. La description du logiciel de la « route » sera
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11.1. REM

La fonction REM est principalement utilisée pour mesurer
la hauteur verticale de petits objets, par exemple les cables
haute tension et les cables en approche.

Placez le prisme sur le fil & plomb sous la cible, mesurez la
hauteur du prisme v.

Appuyez sur 1.REM et 1.INPUT R.HT pour entrer la hauteur
du prisme (fig. c). Appuyez sur F4 ENT, pour confirmer.
Visez le centre du prisme et appuyez sur F1 MEAS pour
mesurer la distance (fig. ). VD est la hauteur du prisme.
Visez la cible A. Vous verrez la différence de hauteur entre
la cible A et le sol (fig. f). Pour mesurer un nouveau point,
appuyez sur F3 HD.
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11.2. MLM

La fonction MLM est principalement utilisée pour mesurer
HD/VD/SD/HL/HR entre deux points quelconques. Les
coordonnées des points peuvent étre rappelées a partir
d'un fichier connu ou courant, saisies manuellement ou
directement a partir de la mesure.

Appuyez sur 2.MLM dans le menu programme (fig. a) pour
sélectionner le fichier de coordonnées (fig. b). Appuyez sur
F4 ENT pour sélectionner le fichier et et accédez a la page
MLM (fig. c). Il existe deux options, MLM-1 (A-B A-C) et
MLM-2 (A-B B-C).
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MLM-1 (A-B A-C) est utilisé pour mesurer HD/VD/SD/HL/
HR du point de départ A a n'importe quel point B, C.

Le MLM-2 (A-B B-C) est utilisé pour mesurer HD/VD/SD/
HL/HR a partir de deux points différents.

11.2.1. MLM-1 (A-B A-C)

A Calcul basé sur la mesure de distance

Appuyez sur 1.MLM-1 (A-B, A-C) pour accéder a I'étape
1 (fig. b). Appuyez sur F2 RHT pour entrer la hauteur du
prisme (fig. c), appuyez sur F4 ENT pour confirmer ; Visez la
cible A et appuyez sur F1 MEAS pour entrer dans |'étape 2.
Visez la cible B (fig. e) et appuyez sur F1 MEAS. dSD, dHD,
dVD et HR de A a B seront affichés a I'écran (fig. f).
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Appuyez sur F1 NEXT pour répéter |'étape 2 et visez le centre
du point C (fig.g). Appuyez sur F1 MEAS. Les valeurs DSD,
dHD, dVD et HR a partir du point A a C seront affichées a
I'écran (fig. h). Appuyez sur F1 NEXT pour répéter les étapes,
appuyez sur ESC pour quitter.

B. Calcul par appel des coordonnées

Par exemple, un fichier de coordonnées avec 19 points de
contréle « 19con.csv » a été importé dans le fichier FIX.LIB
sur le tachéomeétre. L'image montre un plan de situation
pour les points K1, K2 et K3. La longueur du cété et
I'angle peuvent étre calculés inversement en fonction des
coordonnées de ces trois points.
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Utilisez les coordonnées K1 / K2 / K3 comme points A/ B/ C
pour calculer les bords. Appuyez sur 1.MLM-1 (A-B A-C) pour
accéder a I'étape 1 (fig. b), appuyez sur F4 LIST pour accéder
a la liste des points. Le curseur restera sur la premiére ligne
K1 (fig. c), appuyez sur ENT pour voir les détails de K1 (fig. d).
Appuyez sur F4 YES pour passer a I'étape -2 (fig. €) ; Appuyez
sur F4 LIST et déplacez le curseur sur K2 (fig. f). Appuyez sur
ENT pour afficher les coordonnées K2 (fig. g). Appuyez sur
YES, I'écran affichera les vaeurs dSD, dHD, dVD et HR a partir
du point A a B (fig. h). Les valeurs dHD et HR sont les mémes
que sur la figure.
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Appuyez sur F1 NEXT pour répéter I'étape 2 (fig. i). Appuyez
sur F4 LIST et déplacer le curseur sur Q3 (fig. j), appuyez sur
ENT pour afficher les coordonnées Q3 (fig.k).

Appuyez sur F4 YES, dSD, dHD, dVD et HR a partir du point
A a C s'afficheront a I'écran (fig. ). Les valeurs dHD et HR
sont cohérents avec les valeurs données sur la figure.

11.2.2. MLM-2 (A-B B-C)

A Calcul basé sur la mesure de distance

Appuyez sur 2MLM-1 (A-B, A-C) pour passer a |'étape
1 (fig. b). Visez le centre du prisme au point A (fig. b) et
appuyez sur F1 MEAS pour mesurer la distance et passez
a I'étape 2. Visez le centre du prisme au point B (fig. c),
appuyez sur F1 MEAS, pour mesurer la distance. Les valeurs
dSD, dHD, dVD et HR a partir du point A a B seront affichés
a I'écran (fig. f). Appuyez sur F1 NEXT pour répéter |'étape
2. Visez le centre du point C (fig.e). Appuyez sur F1 MEAS
pour mesurer la distance dSD, dHD et HR a partir du
point B a C. Les résultats seront affichés sur I'écran (fig. f).
Appuyez sur F1 NEXT pour répéter les étapes.
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B. Calcul par appel des coordonnées

Appuyez sur 2.MLM-2 (A-B B-C), pour accéder a I'étape 1.
Appuyez sur F4 LIST pour entrer dans la liste des points, le
curseur restera au premier point connu K1 (fig. ).
Appuyez sur 2.MLM-2 (A-B B-C) pour accéder a |'étape
1 (fig. b), appuyez sur F4 LIST pour accéder a la liste des
points. Le curseur restera sur la premiére ligne K1 (fig. ),
appuyez sur ENT pour voir les détails de K1 (fig. d).
Appuyez sur F4 YES pour passer a I'étape 2 (fig. e) ; Appuyez
sur F4 LIST et déplacez le curseur sur K2 (fig. f). Appuyez sur
ENT pour afficher les coordonnées K2 (fig. g). Appuyez sur
F4 YES, I'écran affichera dSD, dHD, dVD et HR du point A a
B (fig. h). Les valeurs dHD et HR sont les mémes que sur
la figure.

Appuyez sur F1 NEXT pour répéter I'étape 2 (fig. i). Appuyez
sur F4 LIST et déplacer le curseur sur K3 (fig. j), appuyez
sur ENT pour afficher les coordonnées K3 (fig.k). Appuyez
sur F4 YES : dSD, dHD, dVD et HR & partir du point A a C
s'afficheront a I'écran (fig. ). Les valeurs dHD et HR sont
cohérents avec les valeurs données sur la figure.
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11.3. COORDONNEE Z

Appuyez sur 3.Z COORDINATE pour accéder a la page de
mesure des coordonnées (fig. b). Appuyez sur F4 ENT, pour
confirmer.
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Appuyez sur 1.0CC PT INPUT pour entrer ou rappeler un
point occupé. Appuyez sur 2.REF MEAS pour calculer la
coordonnée Z inversement par mesure de distance. En
utilisant la coordonnée calculée, remplacez la coordonnée
actuelle. Réglez la lecture inverse en fonction des
indications.

Appuyez sur 1.0CC PT INPUT dans le menu « Z Coordinate
» (fig. b). L'étape 1 s'affichera a I'écran. Appuyez sur F1
INPUT ou F2 LIST pour entrer ou rappeler un point occupé.
Appuyez sur F4 ENT pour voir les coordonnées du point
1, appuyez sur F4 YES pour confirmer Entrez la hauteur de
I'instrument (fig. d) et appuyez sur F4 ENT pour confirmer.

Appuyez sur 2.REF MEAS pour accéder a la page de mesure
du point de référence (fig. F).. Appuyez sur F2 LIST pour
entrer dans la liste des points, déplacez le curseur sur le
point 4 (fig. g) qui doit étre demandé et appuyez sur ENT
pour afficher les coordonnées du point 4 (fig. h). Appuyez
sur F4 YES et entrez R.Ht F4 ENT pour confirmer.

Visez le centre du prisme au point 4, appuyez sur F4 YES,
pour commencer la mesure. Le résultat est illustré a la
figure k. Appuyez sur F4 CALC (fig. ) et F4 SET pour calculer
I'azimut du point 1 au point 4 (fig. m). Appuyez sur F4 YES
pour régler correctement I'appareil (fig. n).
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Dans la page « Z Coordinate », appuyez sur 1.0CC.PT INPUT
pour passer a la page suivante comme dans la figure o.

Le point 4 s'affichera a I'écran, appuyez sur F3 NEZ pour
afficher les coordonnées du point actuellement occupé. En
comparant avec la figure ¢, on peut voir que la coordonnée
horizontale n'a pas changé, mais la coordonnée Z a été
mise a jour avec la nouvelle hauteur.

11.4. SUPERFICIE
En mesurant un sommet réel, la fonction Area est utilisée
pour calculer la superficie et le périmétre du polygone.

Appuyer sur 4AREA dans le menu « Programme » (rys.
a). Visez le centre du prisme au point 1, appuyez sur F1
MEAS pour mesurer la distance (fig. c). La coordonnée sera
affichée a I'écran (fig. d). Visez le centre du prisme au point
2, appuyez sur F1 MEAS pour mesurer la distance (fig. e).
Le périmétre et les coordonnées du point 2 seront affichés
a I'écran (en fait c’est HD a partir du point 1 au point 2),
sans la surface de la superficie (fig. f). Visez le centre du
prisme au point 3, appuyez sur F1 MEAS pour mesurer la
distance (fig. g). Les coordonnées du point 3 ainsi que la
surface de la superficie et le périmétre entre les points 1-2-
3 seront affichés a I'écran (fig. 4). Visez le centre du prisme
au point 4, appuyez sur F1 MEAS (fig i), la coordonnée du
point 4 ainsi que la surface de la superficie et le périmetre
des points 1-2-3-4 s'afficheront a I'écran (fig j).

Vous pouvez mesurer les sommets de gauche et I'appareil
calculera la surface de la superficie et le périmétre a partir
des points actuels. La mesure des sommets doit étre
effectuée dans I'ordre suivant : point 1 — point 2 — point
3 .., dans le sens horaire ou antihoraire. Aprés la mesure,
appuyez sur F3 UNIT pour changer l'unité de surface ou
de périmétre.
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11.5. POINT A LA LIGNE

Comme le montre la figure, la théorie point a la ligne est
la suivante :

mesurez la distance entre deux points P1 et P2, définissez
P1 comme point de départ et I'azimut de P1 a P2 comme
axe N. L'équipement calculera les coordonnées horizontales
NA et EA pour le point occupé A.

Mesurez ensuite un autre point P pour calculer les
coordonnées NP, EP et ZP du point P. EA et EP doivent
étre les distances verticales a partir du point A/ P a la ligne
P1-P2.
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Positionnez I'appareil au point A. Appuyez sur 5.Point
to Line dans le menu « Program » (fig. a) et accédez a la
liste des coordonnées (fig. b). Appuyez sur F4 ENT pour
sélectionner le fichier et et accédez a la page du premier
point (fig. c). Appuyez sur F2 R.HT pour entrer la hauteur de
I'instrument et la hauteur du réflecteur (fig. d). Appuyez sur
F4 ENT, pour confirmer.

Visez le centre du prisme du point P1, appuyez sur F1
MEAS, l'appareil passera a la page du point 2 (fig. f) Visez le
centre du prisme au point P2 (fig. g), appuyez sur F1 MEAS.
L'écran affichera les valeurs dSD, dHD et dVD des points
P1a P2 (fig. h).

Appuyez sur F4 OCC pour afficher les coordonnées du point
A dans un systéme indépendant de coordonnées (fig. i). EO
= 21 439 signifie que le point A est a droite de la ligne P1-
P2 a une distance verticale de 21 439 m.

Appuyez sur F4 P1 / P2 pour revenir a la page indiquée
sur la fig. h. Appuyez sur F1 NEZ pour accéder a la page
de mesure des coordonnées. Visez le point P et appuyez
sur F4 MEAS pour calculer la coordonnée dans ce systeme
indépendant (fig. k).

EO = -9.844m, le point de mesure P ce trouve a gauche de la
ligne P1-P2 avec une distance verticale de 9.744m.
Appuyez sur F1 EXIT ou ESC pour quitter la fonction de
connexion du point avec la ligne.

12. NETTOYAGE ET ENTRETIEN

a) Avant chaque nettoyage ou réglage, avant tout
changement d'accessoire et lorsque vous ne
comptez pas utiliser 'appareil pour une période
prolongée, débranchez I'appareil et laissez-le
refroidir complétement.

. Attendre que les éléments en rotation s'arrétent.

b) Avant de commencer le nettoyage, débranchez
I'appareil de I'alimentation électrique.

Q) Pour nettoyer les différentes surfaces, n'utilisez que
des produits sans agents corrosifs.

d) Pour nettoyer I'appareil, n'utilisez que des détergents
doux qui conviennent a I'entretien des surfaces en
contact avec des produits alimentaires.

e) Laissez bien sécher tous les composants apres
chaque nettoyage avant de réutiliser I'appareil.

f) Conservez |'appareil dans un endroit propre, frais et
sec, a l'abri de I'humidité et des rayons directs du
soleil.

g) Il est interdit d'asperger l'appareil d'eau ou de

I'immerger dans I'eau.

h) Evitez que de l'eau ne pénétre a lintérieur de
I'appareil par l'intermédiaire des orifices de
ventilation du boitier.

i) Nettoyez les orifices de ventilation a l'aide d'un
pinceau et d‘air comprimé.

] Controlez régulierement I'appareil pour vous assurer
qu'il fonctionne correctement et ne présente aucun
dommage.

k) Utilisez un chiffon doux lors du nettoyage.

1) Ne laissez pas de piles dans I'appareil lorsque vous
ne comptez pas lutiliser pendant une période
prolongée.

m) Il est conseillé de laver I'appareil uniquement avec un

chiffon mou et humide.

n) N'utilisez aucun objet présentant des arétes
tranchantes, ni objet métallique (tels qu'une brosse
ou une spatule en métal) pour le nettoyage car ils
pourraient endommager la surface de I'appareil.

o) Ne nettoyez pas I'appareil pas avec des substances
acides. L'équipement médical, les solvants, les
carburants, les huiles et les produits chimiques
peuvent endommager l'appareil.

RECYCLAGE SECURITAIRE DES ACCUMULATEURS ET DES
PILES

Les piles suivantes sont utilisées dans I'appareil : AAA 1,5 V.
Retirez les batteries usagées en suivant la méme procédure
que lors de l'insertion.

Pour la mise au rebut, rapportez les batteries dans un
endroit chargé du recyclage des vieilles piles / remettez-les
a une entreprise compétente.

MISE AU REBUT DES APPAREILS USAGES

A la fin de sa vie, ce produit ne doit pas étre jeté dans les
ordures ménageres ; il doit impérativement étre remis
dans un point de collecte et de recyclage pour appareils
électroniques et électroménagers. Un symbole a cet
effet figure sur le produit, I'emballage ou dans le manuel
d'utilisation. Les matériaux utilisés lors de la fabrication
de I'appareil sont recyclables conformément a leur
désignation. En recyclant ces matériaux, en les réutilisant ou
en utilisant les appareils usagés d'une autre maniére, vous
contribuez grandement a protéger notre environnement.
Pour obtenir de plus amples informations sur les points de
collecte appropriés, adressez-vous a vos autorités locales.
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