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ORIGINAL BEDIENUNGSANLEITUNG

POS 15/18 Tachymeter
(@ Fussschraube des Dreifusses

Lesen Sie die Bedienungsanleitung vor (3) Dreifussverriegelung
Inbetriebnahme unbedingt durch. (® Bedienfeld mit Touchscreen

Bewahren Sie diese Bedienungsanleitung % g‘l’(tll':‘rs'emhra“be

immer beim Gerét auf.

(@ Fernrohr mit Distanzmesser

Geben Sie das Gerét nur mit Bedienungs- Diopter zur Grobanzielung
anleitung an andere Personen weiter.

Gehduseteile vorne A

Bl Die Zahlen verweisen jeweils auf Abbildungen. Die Vertikaltrieb .
Abbildungen zum Text finden Sie auf den ausklappba- | @ USB Schnitistelle 2fach (klein und gross)
ren Umschlagseiten. Halten Sie diese beim Studium | (2 Rechtes Batteriefach mit Verschlussschraube

der Anleitung gedffnet. () Horizontal- bzw. Seitentrieb
Im Text dieser Bedienungsanleitung bezeichnet »das Fussschraube des Dreifusses
Gerédt« immer den POS 15 oder POS 18. (® Dreifuss

Laserlot
Gehéuseteile hinten I @) Einweishilfe

Objektiv
(D Batteriefach links mit Verschlussschraube Traggriff
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1. Allgemeine Hinweise

1.1 Signalworte und Ihre Bedeutung

GEFAHR

Fiir eine unmittelbar drohende Gefahr, die zu schwe-
ren Korperverletzungen oder zum Tod filhrt.

WARNUNG

Fiir eine moglicherweise gefahrliche Situation, die zu
schweren Koérperverletzungen oder zum Tod flihren
kann.

VORSICHT

Fiir eine moglicherweise gefdhrliche Situation, die
zu leichten Kdrperverletzungen oder zu Sachschaden
flihren konnte.

HINWEIS
Fiir Anwendungshinweise und andere niitzliche Infor-
mationen.
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1.2 Erlduterung der Piktogramme und weitere

Hinweise
Symbole
[a &y S
~—

Vor Benutzung Warnung vor Abfélle der Nicht in den
Bedienungsan- allgemeiner Wiederverwer- Strahl blicken

leitung Gefahr tung

lesen zufiihren

Symbole Laserklasse Il / class 2

Laser Klasse 2
gemass
EN60825:2008

Laser Radiation
Do ot sire inlo beam
Class 2 Laser Product
Po<imi CW 4=630-690nm

IEC60825-1:2001

laser class Il according
CFR 21, § 1040 (FDA)



Symbole Laserklasse lll / class 3

AA\3R

Nicht in den
Strahl blicken
oder direktes

laser class Il according
CFR 21, § 1040 (FDA)

Hineinblicken
mit optischen
Geraten
Laseraustrittsdffnung
LASER APERTURE
Laseraustrittséffnung

Ort der Identifizierungsdetails auf dem Gerat

Die Typenbezeichnung und die Serienkennzeichnung
sind auf dem Typenschild Ihres Gerdts angebracht.
Ubertragen Sie diese Angaben in Ihre Bedienungsan-
leitung und beziehen Sie sich bei Anfragen an unsere
Vertretung oder Servicestelle immer auf diese Anga-
ben.

Typ:

Generation: 01

Serien Nr.:

2. Beschreibung

2.1 Bestimmungsgemésse Verwendung

Das Gerét ist bestimmt zum Messen von Distanzen
und Richtungen, Berechnung von dreidimensionalen
Zielpositionen und abgeleiteten Werten sowie Abste-
ckungen von gegebenen Koordinaten oder achsbezo-
genen Werten.

Benutzen Sie, um Verletzungsgefahren zu vermeiden,
nur Original Hilti Zubehér und Werkzeuge.

Befolgen Sie die Angaben zu Betrieb, Pflege und
Instandhaltung in der Bedienungsanleitung.
Beriicksichtigen Sie die Umgebungseinfliisse. Benut-
zen Sie das Gerdt nicht, wo Brand- oder Explosions-
gefahr besteht.

Manipulationen oder Verdnderungen am Gerét sind
nicht erlaubt.

2.2 Geratebeschreibung

Mit dem Hilti POS 15/18 Tachymeter lassen sich
Objekte als Position im Raum bestimmen. Das Ge-
rat besitzt einen Horizontal- und Vertikalkreis mit
digitaler Kreiseinteilung, zwei elektronische Libellen
(Kompensator), einen im Fernrohr eingebauten ko-
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axialen Distanzmesser, sowie einen Rechenprozessor
fir Berechnungen und Datenspeicherung.

Fiir die Dateniibertragungen zwischen Tachymeter
und PC und umgekehrt, Datenaufbereitung und
Datenausgabe zu anderen Systemen steht die
PC-Software Hilti PROFIS Layout zur Verfligung.

2.3 Zum Lieferumfang der Standardausriistung
gehdren

Tachymeter

Netzteil inkl. Ladekabel fiir Ladegerat

Ladegerit

Batterien Typ Li-lon 3.8 V 5200 mAh

Reflektorstab

Justierschliissel POW 10

Laserwarnschilder

Herstellerzertifikat

Bedienungsanleitung

Hilti Koffer

Optional: Hilti PROFIS Layout (CD-ROM

mit PC-Software)

1 Optional: Kopierschutzstecker fiir
PC-Software

1 Optional: Datenkabel USB

—_ e A N) = L N — L



Abbildung Bezeichnung Beschreibung

Batterie POA 80

Netzteil POA 81

Ladegerat POA 82

Refklektorstab Der Reflektorstab POA 50
(metrisch) POA 50 (metrisch)
(bestehend aus 4 Stabelementen
(je 300 mm lang), der Stabspitze
(50 mm lang) und
der Reflektorplatte
(100 mm hoch bzw. 50 mm
Distanz zur Mitte)) dient zum
Messen von Punkten auf dem
Boden.

@

Refklektorstab Der Reflektorstab POA 51
(imperial) POA 51 (imperial) (bestehend
aus 4 Stabelementen
(je 12 inch lang), der Stabspitze
@ (2,03 inch lang) und
der Reflektorplatte
(3,93 inch hoch bzw.1,97 inch
Distanz zur Mitte)) dient zum
Messen von Punkten auf dem
Boden.

Reflektorfolie POAW-4 Selbstklebende Folie zum Platzieren
von Referenzpunkten auf erhghten
Zielen wie Mauern oder Pfosten.

D
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Abbildung Bezeichnung Beschreibung

Stativ PUA 35

Justierschliissel POW 10 Verwendung nur durch sachkundi-
l ges Personal!

HILTI PROFIS Layout Anwendersoftware, um aus CAD

Daten Positionierpunkte zu erzeu-
gen und sie auf das Gerét zu iiber-
tragen.

/ow Kopierschutzstecker POA 91

% Datenkabel POW 90

4. Technische Daten

Technische Anderungen vorbehalten!

HINWEIS
Bis auf die Winkelmessgenauigkeit unterscheiden sich beide Gerate nicht.
Fernrohr
Fernrohr Vergrésserung 30x
Kiirzeste Zielweite 1.5m (4.9 ft)
Fernrohrgesichtsfeld 1°20:2.3m/100 m (7.0 ft/ 300 ft)
Objektiv Offnung 45mm (1,8")
8
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Kompensator

Typ 2 Achsen, Fliissigkeit
Arbeitsbereich +3
Genauigkeit 2"

Winkelmessung
POS 15 Genauigkeit (DIN 18723) 5"
POS 18 Genauigkeit (DIN 18723) 3"
Winkelabgriffsystem diametral

Distanzmessung

Reichweite 340 m (1000 ft) Kodak grau 90%
Genauigkeit +3mm + 2 ppm (0.01 ft + 2 ppm)
Leistung 2,4 mW
Wellenldnge 658 nm
Laserklasse Class 3R

Einweishilfe
Offnungswinkel 1,4°

Typische Reichweite

70 m (230ft)

Laserlot
Genauigkeit 1.5 mm auf 1.5 m (1/16 auf 3 ft)
Leistung <1mW
Wellenldnge 635 nm
Laserklasse Class 2
Datenspeicher
Speichergrdsse (Datenblécke) 10000

Datenanschluss

Host and Client, 1x serial RS-232C, 2x USB

Anzeige
Typ Farbanzeige (Touch-Screen) 320 x 240 pixel
Beleuchtung 5-stufig
Kontrast Tag / Nacht umschaltbar
IP Schutzklasse
Klasse IP 56
Seitentriebe
Typ endlos
Stativgewinde
Dreifussgewinde 5/8"
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Batterie POA 80

Typ Li-lon

Nennspannung 3,8V

Batteriekapazitat 5200 mAh

Ladezeit 4h

Betriebsdauer (bei Distanz-/Winkelmessungenalle 16 h

30 Sekunden)

Gewicht 0,1 kg (0,2 Ibs)

Abmessungen 67 mm x 39 mm x 25 mm (2.6" x 1.5" x 1.0")

Netzteil POA 81 und Ladegerat POA 82

Netzstromversorgung 100...240V
Netz-Frequenz 47...63 Hz
Bemessungsstrom 4A
Bemessungsspannung 5V

Gewicht (Netzteil POA 81)

0,25 kg (0,6 1bs)

Gewicht (Ladegerat POA 82)

0,06 kg (0,1 1bs)

Abmessungen (Netzteil POA 81)

108 mm x 65 mm x 40 mm (4,3" x 2,6" x 0,1")

Abmessungen (Ladegerat POA 82)

100 mm x 57 mm x 37 mm (4,0"x 2,2" x 1,5")

Temperatur
Betriebstemperatur -20...+50 °C (-4°F bis +122°F)
Lagertemperatur -30...+70 °C (-22°F bis +158°F)

Masse und Gewichte
Abmessungen

149 mm x 145 mm x 306 mm (5,9" x 5,7" x 12")

Gewicht

4,0 kg (8,8 Ibs)

5. Sicherheitshinweise

5.1 Grundlegende Sicherheitsvermerke

Neben den sicherheitstechnischen Hinweisen in
den einzelnen Kapiteln dieser Bedienungsanleitung
sind folgende Bestimmungen jederzeit strikt zu be-

achten.

5.2 Sachwidrige Anwendung

Vom Gerdt und seinen Hilfsmitteln kénnen Gefahren
ausgehen, wenn sie von unausgebildetem Personal
unsachgeméss behandelt oder nicht bestimmungs-

gemass verwendet werden.

10
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a) Verwenden Sie das Gerdt nie ohne entspre-
chende Instruktionen erhalten zu haben oder

diese Anleitung gelesen zu haben.

b) Machen Sie keine Sicherheitseinrichtungen un-
wirksam und entfernen Sie keine Hinweis- und

Warnschilder.

c) Lassen Sie das Gerdt nur

durch  Hilti-
Servicestellen reparieren. Bei unsachgeméassem



Offnen des Gerdtes kann eine Laserstrahlung
entstehen, die die Klasse 3R iibersteigt.

d) Manipulationen oder Verdnderungen am Gerat
sind nicht erlaubt.

e) Benutzen Sie, um Verletzungsgefahren zu vermei-
den, nur original Hilti Zubehor und Zusatzgeréte.

f) Setzen Sie das Gerat nicht in explosionsgeféihr-
deter Umgebung ein.

g) Verwenden Sie zum Reinigen nur saubere und
weiche Tiicher. Falls notig, konnen Sie diese mit
reinem Alkohol etwas befeuchten.

h) Halten Sie Kinder von Lasergeraten fern.

i) Messungen auf geschdumte Kunststoffe wie z.B.
Styropor oder Styrodor, Schnee oder stark spie-
gelnden Flachen, etc. konnen zu falschen Mess-
werten fiihren.

j) Messungen auf schlecht reflektierende Unter-
griinde in hoch reflektierenden Umgebungen kon-
nen zu falschen Messwerten fiihren.

k) Messungen durch Glasscheiben oder andere Ob-
jekte konnen das Messresultat verfalschen.

1) Sich schnell dndernde Messbedingungen, z.B.
durch den Messstrahl laufende Personen, kann
das Messergebnis verfalschen.

m) Richten Sie das Gerdt nicht gegen die Sonne oder
andere starke Lichtquellen.

n) Verwenden Sie das Gerdt nicht als Nivellier.

o) Uberpriifen Sie das Gerat vor wichtigen Messun-
gen, nach einem Sturz oder bei anderen mecha-
nischen Einwirkungen.

5.3 Sachgemdsse Einrichtung der Arbeitsplatze

a) Sichern Sie den Messstandort ab und achten
Sie beim Aufstellen des Gerdts darauf, dass der
Strahl nicht gegen andere Personen oder gegen
Sie selbst gerichtet wird.

b) Verwenden sie das Gerdt nur innerhalb der de-
finierten Einsatzgrenzen, d.h. nicht auf Spiegel,
Chromstahl, polierte Steine, etc. messen.

c) Beachten Sie die landesspezifischen Unfallverhi-
tungsvorschriften.

5.4 Elektromagnetische Vertraglichkeit

Obwohl das Gerét die strengen Anforderungen der

einschldgigen Richtlinien erfiillt, kann Hilti die Mog-

lichkeit nicht ausschliessen, dass das Gerat

- andere Geréte (z.B. Navigationseinrichtungen von
Flugzeugen) stért oder

- durch starke Strahlung gestort wird, was zu einer
Fehloperation flihren kann.
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In diesen Féllen oder anderen Unsicherheiten sollten
Kontrolimessungen durchgefiihrt werden.

5.4.1 Laserklassifizierung fiir Geréte der
Klasse 2

Der Laserlot des Gerates entspricht der Laserklasse 2,
basierend auf der Norm IEC825-1/EN60825-01:2008
und entspricht CFR 21 § 1040 (Lose Notice 50). Das
Auge ist bei zufélligem, kurzzeitigem Hineinsehen in
die Laserstrahlung durch den Lidschlussreflex ge-
schiitzt. Dieser Lidschlussreflex kann jedoch durch
Medikamente, Alkohol oder Drogen beeintrachtigt
werden. Diese Gerdte dirfen ohne weitere Schutz-
massnahme eingesetzt werden. Trotzdem sollte man,
wie auch bei der Sonne, nicht direkt in die Licht-
quelle hineinsehen. Der Laserstrahl sollte nicht gegen
Personen gerichtet werden.

5.4.2 Laserklassifizierung fiir Gerdte der
Klasse 3R

Der Messlaser des Gerétes fiir Distanzmessungen
entspricht Laserklasse 3R, basierend auf der Norm
IEC825-1 / EN60825-1:2008 und entspricht CFR 21
§ 1040 (Lose Notice 50). Diese Gerate dirfen ohne
weitere Schutzmassnahme eingesetzt werden. Nicht
in den Strahl blicken und den Strahl nicht gegen
Personen richten.

a) Gerdte der Laserklasse 3R und Class llla sollten
nur durch geschulte Personen betrieben werden.

b) Anwendungsbereiche sollten mit Laserwarnschil-
der gekennzeichnet werden.

c) Laserstrahlen sollten weit Giber oder unter Augen-
hohe verlaufen.

d) Vorsichtsmassnahmen sind zu treffen, damit si-
chergestellt ist, dass der Laserstrahl nicht unge-
wollt auf Flachen féllt, die wie ein Spiegel reflek-
tieren.

e) Vorkehrungen sind zu treffen, um sicherzustellen,
dass Personen nicht direkt in den Strahl blicken.

f) Der Laserstrahlgang sollte nicht iber unbewachte
Bereiche hinausgehen.

g) Unbenutzte Lasergerate sollten an Orten gelagert
werden, zu denen Unbefugte keinen Zutritt haben.

5.5 Allgemeine Sicherheitsmassnahmen

a) Uberpriifen Sie das Gerit vor dem Gebrauch
auf eventuelle Besch@digungen. Falls das Gerdt
beschadigt ist, lassen Sie es durch eine Hilti-
Servicestelle reparieren.
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Halten Sie die Betriebs- und Lagertemperatur
ein.

Uberpriifen Sie nach einem Sturz oder ande-
ren mechanischen Einwirkungen die Genauig-
keit des Gerdts.

Wenn das Gerat aus grosser Kalte in eine war-
mere Umgebung gebracht wird oder umgekehrt,
lassen Sie das Gerdt vor dem Gebrauch akkli-
matisieren.

Stellen Sie hei der Verwendung mit Stativen
sicher, dass das Gerat fest aufgeschraubt ist
und das Stativ sicher und fest am Boden steht.
Halten Sie die Laseraustrittsfenster sauber, um
Fehlmessungen zu vermeiden.

Obwohl das Gerdt fiir den harten Baustellenein-
satz konzipiert ist, sollten Sie es, wie andere
optische und elektrische Geréte (Feldstecher,
Brille, Fotoapparat) sorgféltig behandeln.
Obwohl das Gerét gegen den Eintritt von Feuch-
tigkeit geschiitzt ist, sollten Sie das Gerat vor

dem Verstauen in dem Transportbehélter tro-
ckenwischen.

Priifen Sie sicherheitshalber von lhnen vorher
eingestellte Werte bzw. vorherige Einstellun-
gen.

Beim Ausrichten des Gerédtes mit der Dosenli-
belle nur schrdg auf das Gerat schauen.
Verriegeln Sie die Batterietiir sorgfdltig, da-
mit die Batterien nicht herausfallen oder kein
Kontakt entsteht, wodurch das Gerét unbeab-
sichtigt sich ausschaltet und in weiterer Folge
zu Datenverlust fiihren kann.

5.6 Transport

Fiir den Versand des Gerats miissen Sie die Batterien
isolieren oder aus dem Gerat entfernen. Durch aus-
laufende Batterien/Akkus kann das Gerét beschadigt
werden.

Um Umweltschidden zu vermeiden, miissen Sie das
Gerdt und die Batterien gemdss den jeweilig giiltigen
landesspezifischen Richtlinien entsorgen.

Sprechen Sie im Zweifelsfall den Hersteller an.

6. Systembeschreibung

6.1 Allgemeine Begriffe
6.1.1 Koordinaten
Aufeinigen Baustellen werden vom Vermessungsunternehmenanstatt oder auch in Kombination mit Bauachsen
weitere Punkte markiert und deren Position mit Koordinaten beschrieben.

Koordinaten liegen im Allgemeinen auf einem Landeskoordinatensystem zu Grunde, auf dem in den meisten
Fallen die Landkarten basieren.

N{X)

E(Y)
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6.1.2 Bauachsen

3.000 [500 4600 | 600 | @500

4500

12980 | 5.800

13850 3760 ) 2650 2650, 3760 17046

Im Allgemeinen werden vor Baubeginn zuerst in und um das Baugebiet Hohenmarken und Bauachsen durch
ein Vermessungsunternehmen markiert.

Fiir jede Bauachse werden zwei Enden am Boden markiert.

Von diesen Markierungen werden die einzelnen Bauelemente platziert. Bei grosseren Gebduden ist eine Vielzahl
von Bauachsen vorhanden.

6.1.3 Fachspezifische Begriffe

Gerateachsen
a Zielachse
b  Stehachse
¢ Kippachse

13
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Horizontalkreis / Horizontalwinkel
0° p=30°
o

Sie )
,/

ps
e |
180°

Von den gemessenen horizontalen Kreisablesungen mit 70° zum einen Ziel und 30° zum anderen Ziel kann der
eingeschlossene Winkel 70° - 40° = 30° berechnet werden.

Vertikalkreis / Vertikalwinkel

X

S

/c 180°
Dadurch, dass der Vertikalkreis mit 0° zur Gravitatsrichtung oder mit 0° zur Horizontalrichtung ausgerichtet
ist, werden hier quasi Winkel von der Gravitatsrichtung bestimmt.

Mit diesen Werten werden Horizontaldistanz und Hohenunterschiede aus der gemessenen Schrigdistanz
berechnet.

6.1.4 Fernrohrlagen

Damit sich die horizontalen Kreisablesungen richtig zum Vertikalwinkel zuordnen lassen, spricht man von
Fernrohrlagen, d.h. je nach Richtung des Fernrohres zum Bedienfeld kann zugeordnet werden, in welcher
"Lage" gemessen wurde.

Wenn Sie das Display und Okular direkt vor sich haben, dann befindet sich das Gerat in Fernrohrlage 1. E4
Wenn Sie das Display und Objektiv direkt vor sich haben, dann befindet sich das Gerat in Fernrohrlage 2.

14
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6.1.5 Begriffe und deren Beschreibungen

Zielachse Linie durch Fadenkreuz und Objektivmitte (Fernrohrachse).

Kippachse Drehachse des Fernrohrs.

Stehachse Drehachse des gesamten Gerates.

Zenit Zenit ist die Richtung der Schwerkraft nach oben.

Horizont Horizont ist die Richtung senkrecht zur Schwerkraft — allgemein
horizontal bezeichnet.

Nadir Nadir ist die Richtung der Schwerkraft nach unten.

Vertikalkreis Als Vertikalkreis wird der Winkelkreis bezeichnet dessen Werte sich
andern, wenn das Fernrohr nach oben oder unten bewegt wird.

Vertikalrichtung Als Vertikalrichtung wird eine Ablesung am Vertikalkreis bezeichnet.

Vertikalwinkel (V)

Ein Vertikalwinkel besteht aus der Ablesung am Vertikalkreis.
Der Vertikalkreis ist meistens mit Hilfe des Kompensators in Rich-
tung der Schwerkraft ausgerichtet, mit der “Nullablesung" im Zenit.

Hohenwinkel

Hohenwinkel beziehen sich mit ’Null’ auf den Horizont und zéhlen
positiv nach oben und negativ nach unten.

Horizontalkreis

Als Horizontalkreis wird der Winkelkreis bezeichnet dessen Werte
sich @ndern, wenn das Gerat gedreht wird.

Horizontalrichtung

Als Horizontalrichtung wird eine Ablesung am Horizontalkreis be-
zeichnet.

Horizontalwinkel (Hz)

Ein Horizontalwinkel besteht aus der Differenz zweier Ablesungen
am Horizontalkreis, aber oftmals wird eine Kreisablesung auch als
Winkel bezeichnet.

Schrégdistanz (SD) Distanzen von der Fernrohrmitte bis zum auftreffenden Laserstrahl
auf die Zielflaiche

Horizontaldistanz (HD) Auf die Horizontale reduzierte gemessene Schragdistanz.

Alhidade Eine Alhidade ist der drehbare Mittelteil des Tachymeters.
Dieser Teil tragt normalerweise das Bedienfeld, Libellen zum Hori-
zontieren und im Innern den Horizontalkreis.

Dreifuss Das Gerét steht im Dreifuss der z.B. auf einem Stativ befestigt ist.

Der Dreifuss hat drei Auflagepunkte vertikal justierbar mit Stell-
schrauben.

Geratestation

Die Stelle an der das Gerat aufgestellt ist - meistens iiber einem
markierten Bodenpunkt.

Stationshdhe (Stat H)

Héhe des Bodenpunktes der Geratestation tiber einer Referenzhéhe.

Instrumentenhéhe (hi)

Hdéhe vom Bodenpunkt bis zur Fernrohrmitte.

Reflektorhdhe (hr) Abstand der Reflektormitte zur Reflektorstabspitze.
Orientierungspunkt Zielpunkt in Verbindung mit der Geratestation zur Bestimmung der

horizontalen Referenzrichtung fiir die Horizontalwinkelmessung.
EDM Elektronischer Distanz Messer.

Ost-Koordinate (E(y)

)In einem typischen Koordinatensystem der Vermessung bezieht
sich dieser Wert in Ost-West-Richtung.

Nord-Koordinate (N(x))

In einem typischen Koordinatensystem der Vermessung bezieht sich
dieser Wert in Nord-Siid-Richtung.
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Léngs (L) Dies ist die Bezeichnung fiir ein Ldngenmass entlang einer Bauachse
oder einer anderen Referenzlinie.

Quer (Offs) Dies ist die Bezeichnung fiir einen rechtwinkligen Abstand zu einer
Bauachse oder einer anderen Referenzlinie.
Hohe (H) Als Hohe werden viele Werte bezeichnet.

Eine Hohe ist ein vertikaler Abstand zu einem Referenzpunkt oder
einer Referenzflache.

6.1.6 Abkiirzungen und deren Bedeutungen

Hz Horizontalwinkel

V Vertikalwinkel

dHz Delta Horizontalwinkel
dv Delta Vertikalwinkel
SD Schragdistanz

HD Horizontaldistanz
dHD Delta Horizontaldistanz
hi Instrumentenhohe

hr Reflektorhohe

Ref. Hohe Referenzpunkthohe
StatH Stationshdhe

H Hohe

E(Y) Ost-Koordinate

N(X) Nord-Koordinate

Offs Quer

L Langs

dH Delta Hohe

dE(Y) Delta Ost-Koordinate
dN(X) Delta-Nord-Koordinate
dOffs Delta Quer

dL Delta Langs

6.2 Winkelmesssystem

6.2.1 Messprinzip

Das Gerat bestimmt aus jeweils zwei Kreisablesungen rechnerisch die Winkel.

Zur Distanzmessung werden (ber einen sichtbaren Laserstrahl Messwellen ausgesandt, die an einem Objekt
reflektiert werden.

Aus diesen physikalischen Elementen werden Distanzen ermittelt.

16
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Mit Hilfe der elektronischen Libellen (Kompensatoren) werden Gerdteneigungen ermittelt und die Kreisablesun-
gen korrigiert sowie aus der gemessenen Schragdistanz, Horizontaldistanz und Héhenunterschied berechnet.

Mit Hilfe des eingebauten Rechenprozessors lassen sich alle Distanzeinheiten, wie metrisch Meter und
imperiales System Fuss, Yard, Zoll etc. konvertieren und durch die digitale Kreisteilung verschiedene
Winkeleinheiten darstellen, wie z.B. 360° Sexagesimalteilung (° * ") oder Gon (g) wo der Vollkreis 400g
Gradteile besitzt.

6.2.2 Zweiachskompensator B

Ein Kompensator ist im Prinzip ein Nivelliersystem, z.B. elektronische Libellen, zur Restneigungsbestimmung
der Tachymeterachsen.

Mit dem Zweiachskompensator werden die Restneigungen mit hoher Genauigkeit in Léngs- und Querrichtung
bestimmt.

Durch rechnerische Korrektur wird gewahrleistet, dass die Restneigungen keinen Einfluss auf die Winkelmes-
sungen haben.

6.3 Distanzmessung

6.3.1 Distanzmessung @

Die Distanzmessung erfolgt mit einem sichtbaren Laserstrahl, der aus der Objektivmitte austritt, d.h. der
Distanzmesser ist koaxial.
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Der Laserstrahl misst auf "normale" Oberfldchen ohne Hilfe eines spezifischen Reflektors.

Normale Oberflichen sind alle nicht spiegelnden Oberflachen deren Oberflaichenbeschaffenheit durchaus rauh
sein kann.

Die Reichweite ist abhdngig von der Reflektivitat der Zieloberfldche, d.h. nur wenig reflektierende Oberfldchen,
wie blaue, rote, griine Farboberfldchen kdnnen eine gewisse Einbusse in der Reichweite nach sich ziehen.

Mit dem Gerdt wird ein Reflektorstab mit aufgeklebter Reflektorfolie mitgeliefert.

Die Messung auf Reflektorfolie bietet eine sichere Distanzmessung auch bei hohen Reichweiten.

Zusétzlich gestattet der Reflektorstab die Distanzmessung auf Bodenpunkte.

HINWEIS
Uberpriifen Sie regelméssig die Justierung vom sichtbaren Lasermessstrahl zur Zielachse. Falls eine Justierung
erforderlich ist oder Sie nicht sicher sind, senden Sie das Gerét in das nichste Hilti Service Center.

6.3.2 Ziele

Mit dem Messstrahl kann auf jedes feststehende Ziel gemessen werden.

Es ist bei der Distanzmessung darauf zu achten, dass sich wéhrend der Distanzmessung kein anderes Objekt
durch den Messstahl bewegt.

HINWEIS
Ansonsten besteht die Mdglichkeit, dass die Distanz nicht zu dem gewiinschten Ziel erfolgt, sondern auf ein
anderes Objekt.

6.3.3 Reflektorstah

Der Reflektorstab POA 50 (metrisch) (bestehend aus 4 Stabelementen (je 300 mm lang), der Stabspitze
(50 mm lang) und der Reflektorplatte (100 mm hoch bzw. 50 mm Distanz zur Mitte)) dient zum Messen von
Punkten auf dem Boden.
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Der Reflektorstab POA 51 (imperial) (bestehend aus 4 Stabelementen (je 12 inch lang), der Stabspitze
(2,03 inch lang) und der Reflektorplatte (3,93 inch hoch bzw.1,97 inch Distanz zur Mitte)) dient zum Messen
von Punkten auf dem Boden.

Mit Hilfe der integrierten Libelle kann der Reflektorstab senkrecht iber dem Bodenpunkt aufgestellt werden.
Der Abstand von der Stabspitze bis zur Mitte des Reflektors ist variabel um (iber unterschiedliche Hindernis-
hohen freie Sicht fiir den Lasermessstrahl zu gewahrleisten.

Mit dem Aufdruck auf der Reflektorfolie ist eine sichere Richtungs- und Distanzmessung gewéhrleistet,
ausserdem bietet die Reflektorfolie eine Reichweitenerhéhung gegeniiber anderen Zieloberflachen.

Reflektor-

stablingen L1 L2 L3 L4 L5

POA 50 100 mm 400 mm 700 mm 1000 mm 1300 mm
(metrisch)

POA 51 (impe- | 4" 16" 28" 40" 52"

rial)

@__

LS

L4

L3

L2

91

6.4 Hohenmessungen

6.4.1 Hohenmessungen

Mit dem Gerét konnen H6hen bzw. Hohenunterschiede gemessen werden.

Die Hohenmessungen basieren auf der Methode ‘Trigonometrischer Héhenbestimmungen' und werden
entsprechend berechnet.

v X ! X ! -

<
(=4
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Hohenmessungen werden mit Hilfe des Vertikalwinkels und der Schrégdistanz in Verbindung mit der
Instrumentenhdhe und der Reflektorhdhe berechnet.

dH = cos(V)*SD+hi-hr+(korr)

Um die absolute Hohe des Zielpunktes (Bodenpunktes) zu berechnen wird die Stationshéhe (Stat H) zum Delta
der Hohe addiert.

H=StatH + dH

6.5 Einweishilfe

6.5.1 Einweishilfe

Die Einweishilfe kann manuell ein- bzw. ausgeschaltet werden und die Blinkfrequenz in 4 Stufen verdndert
werden.

Die Einweishilfe besteht aus zwei roten LEDs im Fernrohrkorper.

In eingeschaltetem Zustand blinkt eines der beiden LEDs, damit eindeutig gesehen wird ob sich die Person
links oder rechts der Ziellinie befindet.

Eine Person, die in mindestens 10 m Abstand zum Gerét und anndhernd in der Ziellinie steht, sieht entweder
das blinkende oder Dauerlicht stérker, je nachdem ob sich die Person links oder rechts der Ziellinie befindet.
Eine Person befindet sich in der Ziellinie, wenn beide LEDs mit gleicher Intensitdt gesehen werden.

6.6 Laserpointer @

Das Gerdt hat die Mdglichkeit den Lasermessstrahl dauerhaft einzuschalten.

Der dauerhaft eingeschaltete Lasermessstrahl wird weitldufig als "Laserpointer" bezeichnet.

Falls im Innenbereich gearbeitet werden sollte, kann der Laserpointer zum Zielen verwendet werden bzw. die
Messrichtung zeigen.

Im Aussenbereich ist der Messstrahl jedoch nur bedingt sichtbar und diese Funktionalitét eher nicht praktikabel.

6.7 Datenpunkte

Die Hilti Tachymeter messen Daten deren Ergebnisse einen Messpunkt erzeugen.

In gleicher Weise werden Datenpunkte mit deren Positionsbeschreibung in Applikationen, wie z.B. Absteckung
oder zur Stationsfestlegung verwendet.

Um die Auswahl der Punkte zu erleichtern bzw. zu beschleunigen sind verschiedene Mdglichkeiten zur
Punktauswahl im Hilti Tachymeter vorhanden.
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6.7.1 Punktauswahl

Die Punktauswahl ist ein wichtiger Bestandteil eines Tachymetersystems da generell Punkte gemessen werden

und Punkte zum Abstecken, fiir Stationen, fiir Orientierungen und Vergleichsmessungen immer wieder
verwendet werden.

Punkte konnen auf verschiedene Weise ausgewahlt werden: m

1. Auseinem Plan
2. Aus einer Liste
3. Manuelle Eingabe

Punkte aus einem Plan
Kontrollpunkte (Fixpunkte) werden graphisch zur Punktauswahl zur Verfiigung gestellt.

Punkte werden in der Grafik durch tippen mit dem Finger, bzw. durch antippen mit einem Stift ausgewahit.

Aus Plan wahlen YT Zeigt den gewahlten Punkt aus
Appl=DatenmanageFrojekt ID O der Graflk' ,
= Abbrechen und zur vorherigen
< > Anzeige zurlickkehren.
— Punkt durch manuelle Eingabe
* Q auswahlen.
@1 Q Eingabe bestatigen und iiber-
nehmen.
Q Y Alle Punkte im Anzeigefeld
=—m ‘v’ darstellen.

‘ Abbr ‘PIan|Liste‘Man‘ oK

Aus Plan wiahlen Liste Punkt aus Liste auswahlen.

Appl=DatenmanagenProjekt o Q Ansicht Vergréssern.

Ansicht verkleinern.

Ausgewdhlten Bereich vergros-
sern.

| — O
\ Abbr PIan|Liste‘Man‘ oK

HINWEIS
Punktdaten denen ein grafisches Element zugeordnet ist, kdnnen auf dem Tachymeter weder editiert noch
geldscht werden. Diese Aktivitdt kann nur in Hilti PROFIS Layout erfolgen.
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Punkte aus einer Liste

Abbr Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zurtickkehren.
Punkt aus Plan auswahlen.

Aus Liste wahlen

Appl=DatenmanagenProjekt

Pkt Found_3|"s|

Punkt durch manuelle Eingabe

-~

Pkt | ECY) | N H auswahlen.
O|Found... 15796 |551.115|0.000 Einhgabe bestatigen und diber-
nehmen.
Cy|Found.. 15798 (251.115(0.000
OrFound.. 1425.7..1251.1150.000
\ Abbr \ Plan | Liste \ Man \ oK
Punkte mit manueller Eingabe
Manuelle Eingabe wahlen [ **77) Abbrechen und zur vorherigen
Appl=DatenmanagenProjekt . Anzelge ZUrUCkkehren.
-m Punkt aus Plan auswahlen.
Pid At Punkt aus List ahl
List unkt aus Liste auswahlen.
E(Y) 21.000 m|'z;| _ — -
Eingabe bestétigen und iber-
N(X) 27.000 m|'2;| nehmen.

\ Abbr ‘PIan|Liste‘Man‘ oK

7. Erste Schritte

7.1 Batterien

Das Gerét besitzt zwei Batterien die nacheinander entladen werden.

Die aktuelle Ladung beider Batterien wird immer angezeigt.

Zum Batteriewechsel kann eine Batterie zum Betrieb verwendet werden, wahrend die andere Batterie aufgeladen
wird.

Zum Batteriewechsel wahrend des Betriebes und zur Vermeidung, dass das Gerat abschaltet ist es sinnvoll die
Batterien nacheinander zu wechseln.

7.2 Batterie laden

Nachdem Sie das Gerdt ausgepackt haben, nehmen Sie zuerst das Netzgerat, Ladestation und Batterie aus dem
Behilter.

Laden Sie die Batterien fiir ca. 4 Stunden.

7.3 Batterien einsetzen und wechseln E1

Setzen Sie die geladenen Batterien in das Gerat mit dem Batteriestecker zum Gerat hin und nach unten ein.
Verriegeln Sie die Batterietiir sorgfaltig.
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7.4 Funktionsiiberpriifung
HINWEIS

Bitte beachten Sie, dieses Gerat besitzt zur Drehung um die Alhidade Rutschkupplungen und muss nicht an
den Seitentrieben festgestellt werden.

Die Seitentriebe fiir Horizontal und Vertikal arbeiten als Endlostriebe, vergleichbar mit einem optischen Nivellier.
Uberpriifen Sie zuerst die Geratefunktionalitit zu Beginn und in regelméssigen Abstdnden anhand folgender
Kriterien:

1. Drehen Sie das Gerdt mit der Hand vorsichtig nach links und rechts und das Fernrohr hoch und runter zur
Kontrolle der Rutschkupplungen.

2. Drehen Sie die Seitentriebe fiir Horizontal und Vertikal vorsichtig in beide Richtungen.

3. Drehen die den Fokussierring ganz nach links. Schauen Sie durch das Fernrohr und stellen Sie mit dem
Okularring das Fadenkreuz scharf.

4. Mit etwas Ubung iiberpriifen Sie die Richtung der beiden Diopter auf dem Fernrohr mit der Ubereinstim-
mung der Richtung des Fadenkreuzes.

5. Stellen Sie sicher, dass die Abdeckung fiir die USB Schnittstellen gut geschlossen ist, bevor Sie das Gerat
weiter verwenden.

6. Uberpriifen Sie den festen Sitz der Schrauben vom Handgriff.

7.5 Bedienfeld

Das Bedienfeld besteht aus insgesamt 5 mit Symbolen bedruckten Kndpfen und aus einem beriihrungsemp-
findlichen Bildschirm (Touchscreen) fiir die interaktive Bedienung.

7.5.1 Funktionskndpfe
Die Funktionsknopfe dienen zur allgemeinen Bedienung.

© O

Gerdt ein- bzw. ausschalten.

n Hintergrundbeleuchtung ein-

bzw. ausschalten.

dEBO

m FNC-Menii fiir unterstiitzende
Einstellungen aufrufen.
m Alle aktiven Funktionen abbre-
chen bzw. beenden und zum
\© ©) Startmenii zuriickkehren.
Hilfe zur aktuellen Anzeige auf-
rufen.

7.5.2 Grosse Touchscreen

Die Grosse der beriihrungsempfindlichen Farbanzeige (Touchscreen) betrdgt ca. 74 x 56 mm (2.9 x 2.2 in) mit
insgesamt 320 x 240 Pixel.
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T4 mm (2.9 inch)

{usui zz) wih g5

v

7.5.3 Aufteilung Touchscreen
Der Touchscreen ist fiir die Bedienung durch bzw. die Information des Anwenders in Bereiche unterteilt.

5 ™ w 1 Instruktionszeile zeigt an was zu tun ist

e o o, oy o o ], F o o g g g Statusanzeige fiir Batterie und Laserpointer

Zeit- und Datumsanzeige und -eingabe

Hierarchie der Meniiebenen

Bezeichnungen der Datenfelder in 6

Datenfelder

Unterstiitzende Messskizzen

® |IN |o o |~ w N

Zeile mit bis zu 5 "Soft-Tasten"

7.5.4 Touchscreen — numerische Tastatur

Wenn numerische Daten einzugeben sind, wird automatisch eine entsprechende Tastatur in der Anzeige zur
Verfligung gestellt.

Die Tastatur ist entsprechend nachfolgender Grafik aufgeteilt.

Abbr Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zuriickkehren.
Eingabe bestatigen und (iber-
nehmen.

Eingabefokus nach links bewe-
gen.

Eingabefokus nach rechts be-
wegen.

Charakter links vom Einga-

befokus léschen. Wenn kein

‘ Abbr ‘ oK Charakter links steht wird der
Charakter im Fokus geldscht.

e [t | B
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7.5.5 Touchscreen — alphanumerische Tastatur

Wenn alphanumerische Daten einzugeben sind, wird automatisch eine entsprechende Tastatur in der Anzeige

zur Verfligung gestellt.
Die Tastatur ist entsprechend nachfolgender Grafik aufgeteilt.

Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zuriickkehren.

Auf Kleinbuchstaben umschal-
ten.

Auf numerische Tastatur um-
schalten.

Eingabe bestétigen und iiber-
nehmen.

Eingabefokus nach links bewe-
gen.

ABC | abc ‘ 123 | oK

Eingabefokus nach rechts be-
wegen.

[ abe |
123
oK
W
Y | Z il s +
_*
I

Charakter links vom Einga-
befokus l6schen. Wenn kein
Charakter links steht wird der
Charakter im Fokus geldscht.

7.5.6 Touchscreen - Allgemeine Bedienungselemente

Datenmanager

oder Funktion.

Applikation / Programm — Taste zum Starten von einem Programm

19° 08 50]'z| Taste zur direkten Eingabe numerischer Daten, einschliesslich Vor-
zeichen und Dezimalstellen.
RAF_73---H Taste zur direkten Eingabe alphanumerischer Zeichen, einschliess-
lich Gross- und Kleinschreibung.
MOG 14 3T3j:= Auswahl aus einer Liste. Diese Listen konnen numerische oder al-
phanumerische Werte sowie Einstellungen beinhalten.
Ein || Ein sogenanntes "Drop Down Meni". Hier werden in den meistens

Féllen bis zu maximal drei Optionen zur Auswahl von Einstellungen

eroffnet.

Beispiel einer Operationstaste in der untersten Zeile der Anzeige.

7.5.7 Laserpointer Statusanzeige
Das Gerét ist mit einem Laserpointer ausgestattet.

Laserpointer EIN

Laserpointer AUS

7.5.8 Batterie Zustandsanzeigen

Das Gerdt verwendet 2 Lithium-lonen Batterien die je nach Bedarf gleichzeitig oder unterschiedlich entladen

werden.
Die Umschaltung von einer Batterie auf die andere erfolgt automatisch.
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Daher ist es jederzeit moglich eine der Batterien zu entfernen, z.B. um diese zu laden und zeitgleich mit der
anderen Batterie weiter zu arbeiten soweit es deren Kapazitét zuldsst.

HINWEIS
Je voller das Batteriesymbol desto hoher ist der Ladezustand.

7.6 Ein- / Ausschalten

7.6.1 Einschalten

Halten Sie die Ein- bzw. Ausschalttaste fiir ca. 2 Sekunden gedriickt.

HINWEIS

Wenn das Gerdt vorher vollstindig ausgeschaltet wurde, dauert der komplette Aufstartprozess ca. 20 —
30 Sekunden, mit einer Folge von zwei verschiedenen, aufeinander folgenden Anzeigen.

Das Ende des Aufstartprozess ist erreicht, wenn das Gerdt horizontiert werden muss (siehe Kapitel 7.7.2).

7.6.2 Ausschalten

Gerit ausschalten 2 Abbrechen und zur vorherigen
, Anzeige zuriickkehren.
Appl=H-Abstedung/Station setzen
I Der Tachymeter geht in den
| O Ruhezustand. Nach erneutem
O ® RBubezustand Driicken der Ein- bzw. Aus-
Ruhezustand Ausschalten schalttaste fahrt das System
wieder hoch und geht an die-
_\lz_ selbe Stelle aus der das Gerat
1N in den Ruhezustand gebracht
Neustart wurde.
Der Tachymeter wird komplett
‘ Abbr ‘ @ ausgeschaltet.
Ausschalten
Iy Der Tachymeter wird neu ge-
£ startet. Eventuell nicht gespei-
Neustart cherte Daten gehen dabei ver-
loren.

Driicken Sie die Ein- bzw. Ausschalttaste.

HINWEIS

Beachten Sie bitte, dass beim Ausschalten und Neustarten zur Sicherheit nochmals nachgefragt wird und vom
Benutzer eine zusitzliche Bestatigung verlangt wird.

7.7 Gerateaufstellung

7.7.1 Aufstellung mit Bodenpunkt und Laserlot

Das Gerdt sollte immer (iber einem am Boden vermarkten Punkt stehen, damit im Falle von Messabweichungen
auf die Stationsdaten und Stations- bzw. Orientierungspunkte zuriickgegriffen werden kann.

Das Gerét besitzt ein Laserlot, das sich nach dem einschalten des Geréts ebenfalls einschaltet.

7.7.2 Gerdt aufstellen E1

1. Das Stativ mit Mitte Stativkopf grob tiber den Bodenpunkt aufstellen.

2. Gerdt auf das Stativ aufschrauben und einschalten.

3. Zwei Stativbeine mit der Hand so bewegen, dass sich der Laserstrahl auf der Bodenmarkierung befindet.
HINWEIS Dabei ist zu beachten, dass der Stativkopf grob waagerecht steht.
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Danach die Stativbeine in den Boden treten.

Restliche Abweichung vom Laserpunkt zur Bodenmarkierung mit den Fussschrauben wegstellen — der
Laserpunkt muss sich jetzt exakt auf der Bodenmarkierung befinden.

Durch Verldngerung der Stativbeine die Dosenlibelle am Dreifuss in die Mitte bewegen.

HINWEIS Das geschieht indem man das der Blase gegeniiberliegende Stativbein verldngert oder verkiirzt,
je nachdem in welche Richtung sich die Blase bewegen soll. Dies ist ein iterativer Prozess und muss
eventuell mehrmals wiederholt werden.

Nachdem die Blase der Dosenlibelle mittig steht, wird durch Verschieben des Gerétes auf dem Stativteller
das Laserlot genau zentrisch auf den Bodenpunkt gesetzt.

Um das Gerét starten zu kdnnen, muss die elektronische "Dosenlibelle” mit den Fussschrauben in die Mitte
gebracht und innerhalb einer sinnvollen Genauigkeit zur Mitte liegen.

HINWEIS Die Pfeile zeigen die Drehrichtung der Fussschrauben des Dreifusses an, damit die Blasen sich
in die Mitte bewegen.

Laserlotintensitét (Stufen 1 -
4) erhéhen.

Laserlotintensitét (Stufen 1-4)
verringern.

Bestdtigt Nivellierung.

Symbol fiir die Laserlotan-
zeige. Je héher die Strich-
stdrke, umso intensiver das
Laserlotlicht.

Anzeige der elektronischen
Libelle. Bringen Sie die Libel-
lenblasen in die Mitte.

L: 00" 46°

\ oK =
rW

Q0 -01"25"

Nachdem die elektronische Dosenlibelle eingestellt wurde, das Laserlot (iber den Bodenpunkt priifen und
eventuell das Gerdt nochmals auf dem Stativteller verschieben.

10. Starten sie das Gerét.

HINWEIS Die OK-Taste wird aktiv, wenn die Libellenblasen fiir Ldngs (L) und Quer (Offs) innerhalb 45"
Gesamtneigung liegen.

7.7.3 Aufstellung auf Rohre und Laserlot

Oftmals sind Bodenpunkte mit Rohren vermarkt.
In diesem Fall zielt das Laserlot in das Rohr hinein, ohne Sichtkontakt.
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Legen Sie ein Papier, Folie oder anderes schwach durchsichtiges Material auf das Rohr,um den Laserpunkt
sichtbar zu machen.

7.8 Applikation Theodolit

In der Applikation Theodolit stehen grundsétzliche Theodolitfunktionen zur Einstellung der Hz-Kreisablesung
zur Verfligung.

Applikation Theodolit zum Set-

zen von Horizontalkreiswerten

Appl=Statmeni aufrufen.
Hz 318° 28' 06"
v 90° 03' 29"
HD

‘ Theo ‘ V% ‘ Mess ‘ Appl

7.8.1 Horizontalkreisanzeige setzen

Die Horizontalkreisablesung wird festgehalten, das neue Ziel anvisiert und dann die Kreisablesung wieder
gelost.

Hz setzen AT Aktuelle Hz-Kreisablesung an-

halten.
Appl=Theo/Hz setzen )
Hz 344° 24' 25" 12|
vV 90" 08' 35"
| HaltHz | Hz=0 | OK
Hz halten und setzen Abbr Abbrechen und zur vorherigen

Anzeige zurtickkehren ohne
den Hz-Wert zu dndern.

Appl=Theo/Hz haltenfsetzan

H I
~

Hz 340° 30' 09" Hz-Wert in der Anzeige setzen.
Hz festgehalten.
Ziel anvisieren, dann [OK] dricken und Hz
freigeben
‘ Abbr ‘ oK
28
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7.8.2 Kreisablesung manuell eingeben
Jede beliebige Kreisablesung kann in jeder Position manuell eingegeben werden.

Hz setzen 2710410 1g: 08 504  Wert fiir den Horizontalwinkel

manuell eingeben.
Anzeige bestatigen. m

Appl=Theo/Hz setzen

Hz 19° 08' 50|12
v 90° 08' 27"

‘HaItHz‘ Hz = 0 \ oK

7.8.3 Kreisablesung Null setzen

Mit der Option Hz "Null" kann die Horizontalkreisablesung auf einfache und schnelle Weise auf "Null" gesetzt
werden.

Hz setzen AT Hz=0 Aktuellen Hz-Winkel auf 0 set-

zen.
ApplrTheo/Hz setzen n
Funktion verlassen.
Hz 181° 41' 09|12,
v g86° 29' 15"

‘HaItHz‘ Hz =0 \ oK

Hz Null setzen 2804110 Abbrechen und zur vorherigen
e Anzeige zuriickkehren ohne

den Hz-Wert zu dndern.
Hz (alt) 128° 39' 25" Hz-Wert auf "Null" setzen.

Hz (neu) 0° 00' 00"

Appl=Theo/Hz Hull setzen

Wit [DK] Hz = 0 setzen

\ Abbr \ oK

7.8.4 Vertikale Neigungsanzeige [
Die Vertikalkreisablesung ldsst sich zwischen Grad- und Prozent-Anzeige umstellen.
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HINWEIS
Die %-Anzeige ist nur fir diese Anzeige aktiv.

Damit lassen sich Neigungen in % messen bzw. ausrichten.

Vertikalwinkelanzeige zwischen
Grad und % wechseln.

Appl=Statmeni

Hz 20° 14' 16"
v 19.054%
HD

‘ Theo ‘ V% ‘ Mess ‘ Appl

8. System Einstellungen

8.1 Konfiguration
Im Programm-Menii mit der Taste Konfiguration wird zum Konfigurationsmenii gesprungen.

Applikationsmenii 184081 Zur vorherigen Anzeige zuriick-
= kehren.

ApplzAuamahl Anveendung

,._. ﬁﬁ Men( Konfiguration aufrufen.
\ ﬁ Konfiguration

Punkt zu Achse Datenmanager

Oy

Konfiguration

Zuriick

Konfiguration Abbr_echen 1_J_nd zur vorherigen
— Anzeige zurtickkehren.
ARG E & Menil Einstellungen aufrufen.

# @ Einstellungen
Einstellungen Kalibrierun i System Info mit Anzeige Seri-
g g | ennummer und Softwarever-
- T J'+ CSystemlnfo | gsjonen aufrufen.
I + + 7 Kalibrierung Anzeige aufrufen.
System Info Kalibrierung Anz. S
Kalibrierung Anz.

‘ Abbr ‘
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8.1.1 Einstellungen

Einstellungen fiir Winkel und Distanzen, Winkelauflésung und Einstellung des Vertikalkreis Null.

Einstellungen &@ndern

Appl=Kaonfiguration/Einstallungen

Winkeleinheiten [GMS ("'") .

Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zurtickkehren.

Weiter zur nachsten Anzeige
mit weiteren Einstellungen.

Winkelauflésung 1" .

Distanzeinh. Meter =
Dezimalformat
\ Abbr \ ‘Weiter‘ oK

Beenden und Einstellungen
speichern.

Einstellungen der automatischen Abschaltkriterien und Beep-Ton, sowie Wahl der Sprache.

Appl=Konfiguration/Einstellungen

Auto EinfAus

GCNN

Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zurlickkehren.

Zur vorherigen Anzeige zuriick-

kehren.
Beep ﬂ.us . Beepden und Einstellungen
Sprache Deutsch =] spelchern.
| Abbr | Zuriick | | oK
Magliche Einstellungen
Winkeleinheiten GMS (°"")
Gon
Winkelaufldsung 1", 5" 10"
5¢c, 10cc, 20cc
V-Null Zenith
Horizont
Distanz Meter
US Fuss, Int Fuss, Ft/in-1/8, Ft/in-1/16
Dezimalformat 1000.0
1000,0
Auto Ein/Aus Ein

Schaltet den zeitlich bedingten Abschaltmodus ein.
Nach ca. 5 min schaltet das Gerét in den Ruhezu-
stand.

Aus
Schaltet den zeitlich bedingten Abschaltmodus aus.
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Beep Ein/Aus Ein

Schaltet ein akustisches Signal ein, wenn Fehler
auftreten.

Aus

Sprache Hier kann die Sprache fiir den Touchscreen gewahlt
m werden.

8.2 Uhrzeit und Datum

Das Gerdt besitzt eine elektronische System-Uhr, die Uhrzeit und Datum in verschiedenen Formaten anzeigen
kann, wie auch die entsprechenden Zeitzonen und ebenfalls die Sommerzeitumschaltung beriicksichtigen kann.

Meniis zur Eingabe Datum und
Uhrzeit aufrufen.

Appl=Statmeni

Hz 318° 28' 06"
v 90° 03' 29"
HD

‘ Theo ‘ V% ‘ Mess ‘ Appl

Eingabe der Zeitzone und au-

tomatischen Umschaltung
Winter-und Sommerzeit auf-
Uhrzeit 11:40|'2; rufen.

) 1 0K Angezeigte Werte speichern
Datum 28/04/1 0| 23' und zur vorherigen Anzeige

Zeitformat 24 Stunden zuriickkehren.

Datumsformat DD/MMMSYY

Appl=Einzt. Datum/Zeit

‘Z.Zone \ \ oK
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Zeitzone d@ndern Ii 2300 Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zuriickkehren.

Angezeigte Werte speichern
Zeitzone (GMT+01:00)..|=| und zur vorherigen Anzeige

i tickkehren.
Auto Sommerzeit Ein & =N

Appl=Einst. [atumiZeit

‘ Abbr ‘ oK

Magliche Einstellungen

Zeit Formate 12 Stunden
24 Stunden
Datums Formate DD/MM/YY = Tag/Monat/Jahr

MM/DD/YY = Monat/Tag/Jahr
YY/MM/DD = Jahr/Monat/Tag

Zeitzonen GMT -12 Std bis GMT +13 Std

Die Zeitzonen sind an Hauptstddten erkennbar.
Auto Sommerzeit Ein

Aus

9. Funktionsmenii (FNC

Mit dem FNC—Knopf wird das Funktionsmenii aufgerufen.
Dieser Menii-Aufruf steht jederzeit im System zur Verfligung.

Funktion wihlen .- Menii zur Eingabe verschiede-

ner atmosphérischer Daten.
Einstellungen (ibernehmen und

“ }*E FNC-Menii beenden.

Ew-Licht: Aus L-Pointer: Aus

L
~O; =1
Hellig.;: 315 Libelle
‘ ppm ‘ ‘ OK

Appl=Funktionen
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9.1 Einweislicht

Funktion wihlen AT “ Einweislicht ein- bzw. aus-
: schalten sowie Blinkfrequenz
Appl=Funktionen Ew-Licht: Aus

variieren (Sequenz Aus, 1

(langsam) bis 4 (schnell)).
Ew-Licht: Aus L-Pointer: Aus

1,
~O: =1
Hellig.: 315 Libelle
‘ ppm ‘ ‘ OK

e

9.2 Laserpointer @

Funktion wahlen 2B Laserpointer ein- bzw. aus-
- * schalten.
Appl=Funktionen L-Pointer: Aus

O | X

Ew-Licht: Aus L-Pointer: Aus

L
~O; =1
Hellig.;: 315 Libelle
‘ ppm ‘ ‘ OK

9.3 Anzeigebeleuchtung

Funktion wihlen AT NP Anzeigenbeleuchtung ein- bzw.
: e ausschalten sowie Intensitat
Appl=Funktionen Hellig.: 3/&

variieren. Je hoher die Hellig-

keit, umso mehr Strom wird
“ verbraucht.

Ew-Licht: Aus L-Pointer: Aus

1,
~O: =1
Hellig.: 3/5 Libelle
‘ ppm ‘ ‘ OK

9.4 Elektronische Libelle
Siehe Kapitel 7.7.1 Aufstellung mit Bodenpunkt und Laserlot.

9.5 Atmosphérische Korrekturen

Das Gerat verwendet einen sichtbaren Laser zur Distanzmessung.
Grundsatzlich gilt, wenn Licht durch Luft lduft wird die Lichtgeschwindigkeit wegen der Luftdichte verringert.
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Je nach Luftdichte verdndern sich diese Einfliisse.
Die Luftdichte hdngt im Wesentlichen vom Luftdruck und der Lufttemperatur ab, mit signifikant geringerem
Teil noch von der Luftfeuchtigkeit.

Sollen genaue Distanzen gemessen werden ist es unerldsslich die atmosphérischen Einfliisse zu beriicksichti-
gen.

Das Gerat berechnet und korrigiert die entsprechende Distanzen automatisch, dazu muss Lufttemperatur und
der Luftdruck der Umgebungsluft eingegeben werden.

Diese Parameter kdnnen in verschiedenen Einheiten eingegeben werden.

9.5.1 Korrektur der atmosphérischen Einfliisse
Funktion wihlen Ii 2804710

Menii zur Eingabe verschiede-
ner atmosphdrischer Daten.

Appl=Funktionen

H E
-

Einstellungen (ibernehmen und

“ * FNC-Menii beenden.

Ew-Licht: Aus L-Pointer: Aus
1,
~O: =1
Hellig.: 3/5 Libelle
‘ ppm ‘ ‘ OK

1. Wahlen Sie die Option ppm.

ppm Einstellungen ZWIT Abbrechen und zur vorherigen
g Anzeige zuriickkehren.

Appl=Funktionen

Einh. Druck mbar| =|
Einh. Temp.'
Druck 1350.556 mbar|'2;|
Temperatur 20 °C12,]
ppm -1
| Abbr | | oK

2. Waihlen Sie die entsprechenden Einheiten und geben Sie Druck und Temperatur ein.
Atmosphérische Einstellwerte und deren Einheiten

Einh (Druck) hPa
mmHg
mbar
inHg
psi

Einh (Temp) °C
°F
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10. Funktionen zu Applikationen

10.1 Projekte

Bevor eine Applikation mit dem Tachymeter ausgefiihrt werden soll, muss ein Projekt er6ffnet bzw. ausgewahit
werden.

Wenn mindestens ein Projekt vorhanden ist, wird die Projektauswahl angezeigt, wenn kein Projekt besteht
geht es gleich weiter zur Erstellung eines neuen Projektes.

Alle Daten werden dem aktivem Projekt zugeordnet und entsprechend gespeichert.

10.1.1 Anzeige aktives Projekt

Falls ein oder mehrere Projekte bereits im Speicher vorhanden sind und eines davon als aktives Projekt
verwendet wird, muss das Projekt bei jedem Neustart einer Applikation bestétigt, ein anderes Projekt
ausgewahlt oder ein neues Projekt erstellt werden.

Aktives Projekt Zur vorherigen Anzeige zuriick-
kehren.

etk Neues Projekt auswéhlen oder

Projekt TVSKBD erstellen.

Datum 26/04/10 Angezeigtes Projekt als aktuel-
les Projekt bestatigen.

Uhrzeit 14:05

Anz. Pkte 21

Anz. Stat 6

| Zuriick ‘ ‘ Neu ‘ oK

10.1.2 Projektauswahl

Projekt wihlen iur: vorherigen Anzeige zuriick-
ehren.

iRt it s Projektinformation anzeigen.
BD_54 u : _

- -m Neues Projekt auswahlen oder
BCD_AUT_47 erstellen.
GB_12 | oK Q:sgewéhltes Projekt bestati-
LI_6UT | :
DE_UT2 |
‘ Zuriick ‘ Ansicht ‘ Neu ‘ QoK

Wahlen Sie eines der angezeigten Projekte aus, das als aktuelles Projekt gesetzt werden soll.

10.1.3 Neues Projekt erstellen

Alle Daten werden immer einem Projekt zugeordnet.

Ein neues Projekt sollte dann erstellt werden, wenn Daten neu zugeordnet und diese Daten nur dort verwendet
werden sollen.

Bei der Erstellung eines Projektes wird gleichzeitig Datum und Zeit der Erstellung gespeichert und die Anzahl
der darin befindlichen Stationen sowie die Punktzahl auf Null gesetzt.
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Neuer Projektname i 10 7= Projektnamen eingeben.

Appl>DatenmanagerProjekt Abbrechen und zur Projektaus-

wahl zuriickkehren.

H A
Projekt g Eingabe bestatigen und iiber-
Datum 17/05/10 nehmen. m
Uhrzeit 13:51
| Abbr | OK

HINWEIS
Bei fehlerhafter Eingabe erscheint eine Fehlermeldung, die zur erneuten Eingabe auffordert.

10.1.4 Projektinformation

Mit der Projektinformation wird der aktuelle Stand des Projektes angezeigt, z.B. Erstellungsdatum und -zeit,
Anzahl der Stationen und die Gesamtanzahl der gespeicherten Punkte.

Anzeige bestatigen und zur
Projektauswahl zuriickkehren.

Appl=H-Abstediung/Projekt

Projekt TVSKBD
Datum 26/04/110
Uhrzeit 14:05
Anz. Pkie 21
Anz. Stat 6
| Zuriick | | Neu | oK

10.2 Stationierung und Orientierung

Bitte widmen Sie diesem Kapitel viel Aufmerksamkeit.

Station setzen ist eine der wichtigsten Aufgaben bei der Verwendung eines Tachymeters und erfordert viel
Sorgfalt.

Dabei ist die einfachste und sicherste Methode iber einen Bodenpunkt aufzustellen und einen sicheren
Zielpunkt zu verwenden.

Die Mdoglichkeiten einer "Freien Stationierung" bieten hohere Flexibilitdt, bergen jedoch Gefahren durch
Nichterkennung von Fehlern, Fehlerfortpflanzungen, etc...

Zudem bendgtigen diese Mdglichkeiten etwas Erfahrung in der Wahl der Position vom Gerdt im Verhaltnis zu
den Referenzpunkten, die zur Positionsberechnung herangezogen werden.

HINWEIS
Bedenken Sie bitte: Ist die Station falsch, ist alles was danach von dieser Station gemessen wird falsch — und
das sind die eigentlichen Arbeiten wie Messungen, Absteckungen, Einrichtungen, etc...
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10.2.1 Uberblick

In bestimmten Applikationen, die absolute Positionen verwenden, ist es nach der physischen Gerateaufstellung
bzw. Stationsaufstellung auch notwendig die Stationsposition mit Daten festzulegen, da es in der Applikation
notwendig ist zu wissen auf welcher Position das Gerdt steht.

Diese Position kann einmal durch Koordinaten oder durch eine Bauachsaufstellung definiert werden.

Dieser Prozess wird Station setzen genannt.

Weiterhin ist es notwendig neben der Gerateposition auch zu wissen in welcher Richtung die Referenzachsen
liegen bzw. die Richtung der Hauptachse zu kennen.

Die Hauptachse liegt bei Koordinaten in den meisten Féllen Richtung Norden oder bei Bauachsen ist es die
Richtung der Bauachse.

Die Richtung der Referenzachsen zu kennen ist notwendig, weil der horizontale Teilkreis mit seiner "Nullmarke"
quasi parallel oder in Richtung zur Hauptachse gedreht wird.

Dieser Prozess wird Orientierung genannt.

Die Mdglichkeiten zur Stationsfestlegung kdnnen in quasi zwei Systemen genutzt werden.

Entweder in einem Bauachssystem wo Léngen und rechtwinklige Abstdnde vorhanden sind bzw. eingegeben
werden oder in einem rechtwinkligen Koordinatensystem.

Das Stations- bzw. Messsystem wird bei der Stationsdefinition festgelegt.

4 Mdglichkeiten fiir die Bestimmung der Gerdtestation

Station -Aufst. wihlen i 7 W station -Aufst. wahlen R Abbrechen und zur vorherigen
Wonen A B e s =] Anzeige zuriickkehren.

Pi-Syslem  Bauachsz  [§] PH-System  Koord/Fian Auswahl bestatigen und weiter
sunnt DRl sene el zur Stationsbestimmung.

gl 1 At s e seten I y—

Hihen pus B Hihen Pus =

Pid-System Bauachse ¥ Pk-System Koord/Plan %]
Stal-Aufsi. Freie Stal Stal-Aufst. FreieStat [

] e o

HINWEIS
Der Prozess Station setzen beinhaltet immer eine Positionsfestlegung und eine Orientierung.

Wenn eine der vier Applikation gestartet wird, wie z.B. Horizontale Absteckung, Vertikale Absteckung, Aufmass,
Messen und Registrieren muss eine Station und Orientierung festgelegt werden.

Wenn zusdtzlich noch mit Hohen gearbeitet werden soll, d.h. Zielhéhen sollen bestimmt oder abgesteckt
werden, ist es noch notwendig die Hohe der Fernrohrmitte des Gerates festzulegen.
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Zusammenfassung der Stationsaufstellmdglichkeiten (6 Optionen)

Héhen

Ein, Aus
Einstellung ob H6hen berechnet bzw. angezeigt
werden sollen.

Pkt-System

Bauachse
Daten manuell eingeben die sich auf die Bauachse
beziehen (Léngs, Quer).

Koord / Plan
Koordinaten verwenden oder Plan bzw. CAD graphi-
sche Daten.

Stat-Aufst.

Uber Pkt
Geratestation befindet sich tiber einem Punkt mit
markierter und bekannter Position.

Freie Stat

Gerdtestation steht unabhéngig. Die Stationsposi-
tion muss gemessen bzw. aus Messdaten berechnet
werden.

10.2.2 Station iiber Punkt setzen mit Bauachsen

Viele Bauelemente beziehen sich mit der Vermassung oder Positionsbeschreibung auf Bauachsen im Plan.
Mit dem Tachymeter kdnnen ebenfalls Bauachsen und deren zugehérige Vermassungen verwendet werden.

Station -Aufst. wahlen

Appl=H-Abstackung/Station setzen

Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zurlickkehren.
Auswahl bestatigen und weiter
zur Stationsbestimmung.

Héhen [Aus .
Pt-System
Stat-Aufst.
\ Abbr \ \ 0K

Gerdteaufstellung iiber Punkt auf Bauachse

Das Gerat wird Giber einen markierten Punkt auf der Bauachse aufgestellt, vom dem die zu messenden Punkte

bzw. Elemente gut sichtbar sind.

Besonders zu beachten ist ein sicherer und fester Stand mit dem Stativ.
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Die Gerateposition PO und der Orientierungspunkt P1 liegen auf einer gemeinsamen Bauachse.

10.2.2.1 Stationspunkteingabe

Fiir den Stationspunkt bzw. Geratestandpunkt muss eine Bezeichnung zur eindeutigen Identifizierung eingeben
werden, da aufgrund der Speicherung der Stationsdaten eine eindeutige Bezeichnung notwendig ist.

Station eingeben
Appl=H-Abstedung/Station setzen

A=

Stationsnamen eingeben.

Stat Pkt 2=

Zur vorherigen Anzeige zurtick-
kehren.

H
Lii_
E

Stationseingabe bestétigen und
weiter mit der Orientierung.

Jo—

‘ Zuriick ‘

10.2.2.2 Zielpunkteingabe

‘ Weiter

Fiir den Orientierungspunkt muss eine Bezeichnung zur eindeutigen Identifizierung bei der Datenspeicherung

eingegeben werden.

Eingabe Orient.-Punkt

Appl=H-AbstedwngfStation Setzen

NOOB_§|",|

Punktnamen fiir den Orientie-
rungspunkt eingeben.

Stat Pkt Sta

Ori Pkt R1| |

Zuriick

Zur vorherigen Anzeige zuriick-
kehren.

Weiter

Weiter zur Orientierungsmes-
sung.

Winkel und Distanz messen.
Weiter mit Anzeige der neu
berechneten Stationshohe.

Zuriick
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Nachdem der Orientierungspunkt eingegeben wurde, muss eine "Messung" zum Orientierungspunkt erfolgen.
Dazu ist der Orientierungspunkt oder Zielpunkt mdglichst genau anzuvisieren.

10.2.2.3 Station setzen mit Bauachse
Nachdem die Winkelmessung zur Orientierung erfolgt ist, wird unmittelbar danach die Station gesetzt.

Station Setzen [Lzuedy Zur Orientierungsmessung
. zuriickkehren.

ApplzH-AbsteckunglStation Setzen

" Stationsdaten anzeigen.
Stat Pkt Sta|’=,| ’
R1

Station setzen.

Ori Pkt

Y N—
Zuriick ‘ Ansicht ‘ Setzen

HINWEIS
Die Station wird immer im internen Speicher abgelegt. Falls der Stationsname bereits im Speicher existiert,
muss hier die Station umbenannt bzw. ein neuer Stationsname vergeben werden.

Nach dem Setzen der Station wird mit der eigentlich gewahlten Hauptapplikation fortgefahren.

10.2.2.4 Achse verschieben und rotieren

Achse verschieben

Der Startpunkt der Achse kann verschoben werden, um eine andere Referenz als Ursprung des Koordinaten-
systems zu nutzen. Wenn der eingegebene Wert positiv ist, bewegt sich die Achse vorwdrts, wenn er negativ

ist riickwarts. Der Startpunkt wird bei einem positiven Wert nach rechts, bei einem negativen Wert nach links
verschoben.

Verschiebung Ref-Linie =l Zur vorherigen Anzeige zurtick-
kehren.

Appl=Absted versch,

= =] Achsenverschiebung manuell
Langs _2.000 m|z;| T eingeben.
Quer 0.000 m|'2; 1 -m Messung zum Punkt auslésen.
J : Messwerte der Achse, Abstand
I und Hohe werden gezeigt. Die
| Werte kdnnen individuell be-
Y schriftet werden.
Achse drehen.
Zuriick ‘ Drehen ‘ Mess ‘ Weiter Weiter zum néchsten Schritt.

Achse rotieren
Die Richtung der Achse kann um den Startpunkt rotiert werden. Bei der Eingabe von positiven Werten dreht
sich die Achse im Uhrzeigersinn, bei negativen Werten im Gegenuhrzeigersinn.
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Eingabe Winkeleinheiten DD 1 11 Zur vorherigen Anzeige zuriick-
kehren.
+]]20° 00’ 00"

| Ration bestétigen.

7 8 9 0

Abbr oK

Nach dem Setzen der Station wird mit der eigentlich gewahlten Hauptapplikation fortgefahren.

10.2.3 Freie Stationierung mit Bauachsen

Die Freie Stationierung erlaubt die Positionshestimmung der Station mit Messungen von Winkeln und Distanzen
zu zwei Referenzpunkten.

Die Mdglichkeit einer freien Aufstellung wird dann genutzt, wenn es nicht méglich ist iber einen Punkt auf der
Bauachse aufzustellen oder die Sicht auf die zu messenden Positionen versperrt ist.

Bei der freien Aufstellung bzw. einer Freien Stationierung ist besondere Sorgfalt anzuwenden.

Um die Station zu bestimmen werden zusétzliche Messungen ausgefiihrt und zusétzliche Messungen bergen
immer die Gefahr von Fehlern.
Ausserdem ist zu beachten, dass die geometrischen Verhaltnisse eine brauchbare Position liefern.

Das Gerét priift grundsétzlich die geometrischen Verhaltnisse um eine brauchbare Position zu berechnen und
warnt in kritischen Féllen.

Jedoch ist es die Pflicht des Anwenders hier besonders achtsam zu sein — denn nicht alles kann die Software
erkennen.

Station -Aufst. wihlen 2 10 Abbr Abbrechen und zur vorherigen
= Anzeige zurtickkehren.

Auswahl bestétigen und weiter
Aus -

zur Stationsbestimmung.

Appl=H-Abstedung/Station setzen

Héhen

PKt-System
Stat-Aufst. Freie Stat

\ Abbr \ \ oK

Freie Gerateaufstellung mit Bauachse

Zur freien Aufstellung sollte ein Punkt an einer (ibersichtlichen Stelle gesucht werden, sodass zwei Referenz-
punkte der gleichen Bauachse einzusehen sind und gleichzeitig moglichst gute Sicht zu den zu messenden
Punkten gewdhrleistet ist.

Es ist auf jeden Fall ratsam, am Boden erst eine Markierung zu setzen und dann das Gerdt dariiber
aufzustellen. So besteht immer eine Mdéglichkeit die Position nachtrdglich nochmals zu (iberpriifen und
eventuelle Unsicherheiten aufzudecken.

42

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Die nachfolgend gemessenen Referenzpunkte miissen auf der Bauachse liegen oder im Fall keiner vorhandenen
Achse wird die Bauachse bzw. Referenzachse definiert.

Die Geréteposition PO liegt ausserhalb der Bauachse. Die Messung zum ersten Referenzpunkt P1 setzt den
Start der Bauachse fest, wahrend der zweite Referenzpunkt P2 die Richtung der Bauachse in das Geratesystem
aufnimmt.

Mit nachfolgenden Anwendungen bezieht sich die Z&hlung der Langswerte auf die Richtung der Bauachse mit
0.000 beim ersten Referenzpunkt.

Die Querwerte beziehen sich als rechtwinklige Abstdnde zur Bauachse.

10.2.3.1 Messung zum ersten Referenzpunkten auf einer Bauachse

1. Ref Pkt wahlen iD 1710611 Name Orientierungspunkt ein-

geben.

Appl=H-Abste dounglStationzaufstellung

Mess Winkel und Distanz messen.
Hz 283° 54' 50" Weiter zur Messung zum zwei-

ten Referenzpunkt.
v 64° 12' 35" ’LB
HD 2997 m

Zuriick ‘ Mess ‘Weiter

— Zuriick Zur vorherigen Anzeige zurtick-
Ref Pkt 1 QSE 1 kehren.
Q
E
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10.2.3.2 Messung zum zweiten Referenzpunkt

i

2. Ref Pkt messen

Appl=H-Abstediung’2. Punkt messen

Zurlick

Zur Messung zum ersten Refe-
renzpunkt zurtickkehren.

Ref Pkt 2 R2| s

Hz 328° 39' 45"
v 39° 44' 55"
HD

Winkel und Distanz messen.

Weiter

Weiter zu Station setzen.

Prif D

Priifung Distanz zwischen Re-
ferenzpunkten.

A

‘ Mess

Zuriick

‘ Weiter

Fahren Sie fort mit Priifen der Distanz zwischen Station und Orientierungspunkt, so wie in den entsprechenden

Kapiteln beschrieben.

10.2.3.3 Station setzen

Nachdem die Winkelmessung zur Orientierung erfolgt ist, wird unmittelbar danach die Station gesetzt.

Station Setzen

ApplzH-AbsteciunglStation Setzen

eue St...

A
e

Alphanumerisches Feld zur
Eingabe des Stationsnamens.

Stat Pkt Sta|’s, |
Ref Pkt 1 R1
Ref Pkt 2 R2

Zuriick

Zur vorherigen Anzeige zurtick-
kehren.

Stationsdaten anzeigen.

T

Station setzen.

Zurtick ‘ Ansicht ‘ Setzen
HINWEIS
Die Station wird immer im internen Speicher abgelegt. Falls der Stationsname bereits im Speicher existiert,
muss hier die Station umbenannt bzw. ein neuer Stationsname vergeben werden.

Fahren Sie fort mit Achse rotieren und Achse verschieben, so wie in den entsprechenden Kapiteln beschrieben.

10.2.4 Station iiber Punkt setzen mit Koordinaten

Auf vielen Baustellen sind Punkte aus der Vermessung vorhanden, die mit Koordinaten vorliegen oder auch
Positionen von Bauelementen, Bauachsen, Fundamente, etc... mit Koordinaten beschrieben sind.

In diesem Fall kann in der Stationsaufstellung entschieden werden, ob in einem Koordinaten- oder Bauachs-
system gearbeitet werden soll.
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Station -Aufst. wihlen 2 10 Abbrechen und zur vorherigen
& Anzeige zuriickkehren.

Auswahl bestétigen und weiter
Aus E3

Héhen zur Stationshestimmung.

Pki-System Koord / Plan m
Stat-Aufst. Uber Pkt

Appl=H-Abstaciung/Station setzen

‘ Abbr ‘ ‘ oK

Gerateaufstellung iiber Punkt mit Koordinaten

Das Gerat wird (iber einen markierten Bodenpunkt aufgestellt dessen Position mit Koordinaten bekannt ist und
die zu messenden Punkte bzw. Elemente gut sichtbar sind.

Besonders zu beachten ist ein sicherer und fester Stand mit dem Stativ.

N(X)

y - Py

= E(Y)

Die Gerateposition befindet sich auf einem Koordinatenpunkt PO und zielt zur Orientierung einen anderen
Koordinatenpunkt P1 an.

Das Gerét berechnet die Lage innerhalb des Koordinatensystems.

Zur besseren Identifizierung des Orientierungspunktes kann die Distanz gemessen und mit den Koordinaten
verglichen werden.

HINWEIS

So entsteht mehr Sicherheit fiir die richtige Identifizierung des Orientierungspunktes. Besitzt der Koordinaten-
punkt PO ebenfalls eine Hohe wird diese zuerst als Stationshéhe verwendet. Bevor die Station endgiiltig gesetzt
wird, kann die Stationshdhe jederzeit neu bestimmt oder gedndert werden.

Der Orientierungspunkt ist entscheidend fiir die richtige Richtungsberechnung und sollte daher mit Sorgfalt
ausgewdhlt und gemessen werden.

10.2.4.1 Position der Station eingeben

Fiir den Stationspunkt bzw. Gerédtestandpunkt muss eine Bezeichnung mit eindeutiger Identifizierung eingeben
werden und zu dieser Bezeichnung muss eine Koordinatenposition gehdren.

D.h. der Stationspunkt kann als gespeicherter Punkt im Projekt vorhanden sein oder die Koordinaten miissen
manuell eingegeben werden.
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AE Stationsnamen eingeben.

Appl=H-Abstedung/Station setzen Zur VOrherigen Anzeige zuriick-
Stat Pkt 2= ¥ kehren.

N
E

Station eingeben

Weiter Stationseingabe bestétigen und
weiter mit der Orientierung.

‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter

Nachdem der Stationspunktname eingeben wurde, werden die zugehdrigen Koordinaten oder Position aus den
gespeicherten Grafikdaten gesucht.

Wenn keine Punktdaten unter dem eingegebenen Namen vorhanden sind, miissen die Koordinaten manuell
eingegeben werden.

10.2.4.2 Zielpunkteingabe

Fiir den Zielpunkt muss eine Bezeichnung mit eindeutiger Identifizierung eingeben werden und zu dieser
Bezeichnung muss eine Koordinatenposition gehdren.

Der Zielpunkt muss als gespeicherter Punkt im Projekt vorhanden sein oder die Koordinaten missen manuell
eingegeben werden.

Eingabe Orient.-Punkt iD e § Eingabe Name Orientierungs-

punkt.

Zuriick Zur vorherigen Anzeige zurtick-
Stat Pkt 2| ¥ kehren.

Ori Pkt 5 g N Priifung Distanz zwischen Sta-
E

tion und Orientierungspunkt.
Weiter zu Station setzen.
D Mess Winkel und Distanz messen.

Zuriick ‘ Priif D ‘ Mess ‘ Weiter

ApplzH-AbsteckunglStation Setzen

HINWEIS

Bei der Eingabe des Namens fiir den Orientierungspunkt, werden die zugehdrigen Koordinaten oder Position
aus gespeicherten Grafikdaten gesucht. Falls keine Punktdaten unter diesem Namen vorhanden sind, miissen
die Koordinaten manuell eingegeben werden.

Optionale Priifung der Distanz zwischen Station und Orientierungspunkt

Nachdem der Zielpunkt eingegeben wurde muss dieser zur Orientierungsmessung genau angezielt werden.
Nach der Orientierungsmessung besteht die Option einer Distanzpriifung zwischen Station und Orientierung.
Das ist eine Hilfe zur Uberpriifung der richtigen Punktauswahl und der richtigen Anzielung dieses Punktes und
zeigt wie gut die gemessene Distanz mit der aus Koordinaten berechneten Distanz (ibereinstimmt.
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Ref Punkt priifen A Zur vorherigen Anzeige zuriick-

Appl=H-Abstedmng/Stationsaufstellung \I;;h_;en. achst A n
Weiter eiter zur nachsten Anzeige

Stat Pkt R1 mit weiteren Einstellungen.

Ori Pkt 2

dHD 4718 m

Zuriick Weiter

Die Anzeige dHD ist die Differenz zwischen gemessener und aus Koordinaten berechneter Distanz.

Durch Driicken der Weiter-Taste konnen weitere Punkte kontrolliert werden. Im Display erscheint zusatzlich
zu dem dHD auch der Wert fiir dHz, was die Differenz ist aus gemessenem Horizontalwinkel und dem aus
Koordinaten berechnetem Horizontalwinkel.

10.2.4.3 Station setzen

Die Station wird immer im internen Speicher abgelegt.
Falls der Stationsname bereits im Speicher existiert, muss hier die Station umbenannt bzw. ein neuer
Stationsname vergeben werden.

Station Setzen 17 A1 H Stationsnamen eingeben.
Apple H-Absteckung/Station Setzen Zur Orientierungsmessung

Stat Pkt 2 H H zuriickkehren.
° L
E

Stationsdaten anzeigen.
Ori Pkt .
Station setzen.

A—
Zuriick ‘ Ansicht ‘ Setzen

10.2.5 Freie Stationierung mit Koordinaten

Die Freie Stationierung erlaubt die Positionshestimmung der Station mit Messungen von Winkeln und Distanzen
zu zwei Referenzpunkten.

Die Mdglichkeit einer freien Aufstellung wird dann genutzt, wenn es nicht moglich ist (iber einen Punkt auf der
Bauachse aufzustellen oder die Sicht auf die zu messenden Positionen versperrt ist.

Bei der freien Aufstellung bzw. einer Freien Stationierung ist besondere Sorgfalt anzuwenden.

Um die Station zu bestimmen werden zusétzliche Messungen ausgefiihrt und zusétzliche Messungen bergen
immer die Gefahr von Fehlern.

Ausserdem ist zu beachten, dass die geometrischen Verhéltnisse eine brauchbare Position liefern.

Das Gerét priift grundsétzlich die geometrischen Verhaltnisse um eine brauchbare Position zu berechnen und
warnt in kritischen Féllen.
Jedoch ist es die Pflicht des Anwenders hier besonders achtsam zu sein — denn nicht alles kann die Software
erkennen.
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Station -Aufst. wihlen 2 10 Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zuriickkehren.

Eingabe bestatigen und (iber-

Hbhen P\us . nehmen.

Pkt-System Koord / Plan
Stat-Aufst. Freie Stat

Appl=H-Abstaciung/Station setzen

‘ Abbr ‘ ‘ oK

Freie Gerateaufstellung mit Koordinaten

Zur freien Aufstellung sollte ein Punkt an einer tibersichtlichen Stelle gesucht werden, sodass zwei Koordinaten-
punkte gut einzusehen sind und gleichzeitig mdglichst gute Sicht zu den zu messenden Punkten gewahrleistet
ist.

Es ist auf jeden Fall ratsam am Boden erst eine Markierung zu setzen und dann das Gerat dariiber aufzustellen.

So besteht immer eine Mdglichkeit die Position nachtraglich nochmals zu tiberpriifen und eventuelle Unsicher-
heiten aufzudecken.

Die Gerateposition befindet sich auf einem freien Punkt PO und misst nacheinander Winkel und Distanzen zu
zwei mit Koordinaten versehenen Referenzpunkten P1 und P2.

Anschliessend wird die Gerateposition PO aus den Messungen zu den beiden Referenzpunkten bestimmt.

HINWEIS
Sind beide oder nur ein Referenzpunkt mit einer Hohe versehen wird die Stationshdhe automatisch mit

berechnet. Bevor die Station endgiiltig gesetzt wird, kann die Stationshdhe jederzeit neu bestimmt oder
gedndert werden.
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10.2.5.1 Messung zum ersten Referenzpunkt

1. Ref Pkt wihlen Name Orientierungspunkt ein-

Appl>H-Abstedng/Stationsaufstellung geben. - - m

T ¢ - g » igr:r\(/eonr.hengen Anzeige zurlick- m
‘L Winkel und Distanz messen.

Hz 283° 54' 50" E Weiter zur Messung zum zwei-

ten Referenzpunkt.
v 64° 12' 35" J_,_/,\h—
HD 2997 m

Zuriick ‘ Mess ‘Weiter

Zugehdrige Koordinaten oder Position werden aus gespeicherten Grafikdaten gesucht.
Falls keine Punktdaten unter diesem Namen vorhanden sind, miissen die Koordinaten manuell eingegeben
werden.

10.2.5.2 Messung zum zweiten Referenzpunkt
2. Ref Pkt messen i[:] 1emen

Zuriick Zur Messung zum ersten Refe-
renzpunkt zurtickkehren.

Appl=H-Abstedung2. Punkt meszen

Ref Pkt 2 R2| |

Hz 328°39'45"L . . .
Priff D Priifung Distanz zwischen Re-

i 39° 44' 55" —‘A’L ferenzpunkterL

HD -

Zuriick ‘ Mess ‘Weiter

Fahren Sie fort mit Priifen der Distanz zwischen Station und Orientierungspunkt, so wie in den entsprechenden
Kapiteln beschrieben.

Winkel und Distanz messen.

Weiter Weiter zu Station setzen.

i

10.2.5.3 Station setzen

Die Station wird immer im internen Speicher abgelegt.
Falls der Stationsname bereits im Speicher existiert, muss hier die Station umbenannt bzw. ein neuer
Stationsname vergeben werden.
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A Stationsnamen eingeben.

Station Setzen

Appl=H-Abstedkung/Station Setzen Zuriick Zur Orientierungsmessung

A_1
Stat Pkt Sta|’s,| ¥ | zuriickkehren.
2 Stationsdaten anzeigen.
m Ref Pkt 1 3 ‘LE Station setzen.

Ref Pkt 2 1

Zuriick ‘ Ansicht ‘ Setzen

10.3 Hohe einrichten

Wenn zusatzlich zur Stationierung und Orientierung noch mit Hohen gearbeitet werden soll, d.h. Zielhéhen
sollen bestimmt oder abgesteckt werden, ist es noch notwendig die Hohe der Fernrohrmitte des Gerétes
festzulegen.

Die Hohe kann mit zwei verschiedenen Methoden eingerichtet werden:

1. Beibekannter Hohe des Bodenpunktes wird die Instrumentenh6he gemessenen — beides zusammen ergibt
die HGhe der Fernrohrmitte.

2. Zueinem Punkt oder Markierung mit bekannter Héhe wird eine Winkel- und Distanzmessung durchgefiihrt
und so durch "Messung" die Hohe der Fernrohrmitte festgelegt bzw. riickwartig ibertragen.

10.3.1 Station setzen mit Bauachse (Option Hihe "Ein")

Wenn die Option mit Hohen eingestellt ist, wird in der Anzeige Station setzen die Stationshhe angezeigt.
Diese kann bestatigt werden oder neu bestimmt werden.

Bestimmung einer neuen Stationshihe
Die Bestimmung der Stationshohe kann auf zwei verschiedene Arten erfolgen:

1. Direkte manuelle Eingabe der Stationshohe.
2. Bestimmung der Stationshéhe mit manueller Eingabe der Hohe einer Hohenmarke und Messung von
V-Winkel und Distanz.

Stationshéhe bestimmen ID 2410 Zur vorherigen Anzeige zurtick-
Appl=H-Abstedung/Stationshihe bestimmen gihtren hh ” . b
-ManH ationshohe manuell eingeben
Stat Pkt G oder Messen zu einer Héhen-
Stat H 0.350 m marke.
Stationshdhe bestétigen. Wei-
ter mit Station setzen.
hi 1.650 m
hr 0400 m|/|
\ Zuriick \ \ Man H \ oK
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1. Direkte manuelle Eingabe der Stationshidhe
Nachdem in der vorherigen Anzeige die Option zur neuen Stationshdhenbestimmung gewahlt wurde kann hier
die neue Stationshéhe durch manuelle Eingabe erfolgen.

Eingabe Héhe Ref-Marke 2 Abbrgchen l.J.nd zur vorherigen m

Anzeige zurtickkehren.

Stationshdhe bestatigen. Wei-

ter mit Station setzen.

Appl=H-Abstediung/Stationzhdhe begimmen

Ref. Hohe 0.350 m|'2;|
v 75° 04' 48"
hi 1.650 m|'25
hr 0.400 m|'z;|/

‘ Abbr ‘ ‘ Mess ‘Setzen

2. Bestimmung der Stationshidhe mit Hheneingabe und Messung von V-Winkel und Distanz

Durch Eingabe der Referenzhohe, Instrumentenhdhe und Reflektorh6he in Verbindung mit einer V-Winkel-
und Distanzmessung wird die Stationshohe von der Hohenmarke quasi riickwartig zur Station iibertragen.
Dazu ist es unbedingt notwendig die richtige Instrumentenhdhe und Reflektorhdhe einzugeben.

Eingabe Hohe Ref-Marke 2451 Abbrechen und zur vorherigen
etk Anzeige zuriickkehren.

Winkel und Distanz messen.

Weiter mit Anzeige der neu

Appl=H-Abstedung/Stationshihe bestimmen

Ref. Hohe 0.350 m% berechneten Stationshdhe.
v 75°04' 48"

hi 1.850 m|12;|
hr 0.400 m|'2;/|/

‘ Abbr ‘ ‘ Mess ‘Setzen

Anzeige der neu berechneten Stationshohe nach Messung
Nach der Winkel- und Distanzmessung wird die neu berechnete Stationshéhe angezeigt und kann bestatigt
oder abgebrochen werden.
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Stationshihe setzen 29/0410 Abbrechen und zur vorherigen
. Anzeige zuriickkehren.

Appl=H-Abstecdiung/Stationzhdhe begimmen Stationshéhe bestétigen. Wei'
Stat Pkt Neue Station ter mit Station setzen.

Stat H 9.979m

hi 1.530 m

hr 0.500 m

‘ Abbr ‘ ‘ Setzen

Station setzen

Station setzen 24mai o Zur Orientierungsmessung
= zuriickkehren.

Appl=H-Abstadung/Station setzen

Stat H Stationshohe manuell eingeben
Stat Pkt gs.] ;
R1

oder manuelle Eingabe einer
Ori Pkt Hohenmarke bzw. Auswahl ei-

nes gespeicherten Héhenpunk-
Stat H 0350m—— tes mit Messung von V-Winkel
und Distanz.

hi 1.650 m
D Stationsdaten anzeigen.
Setzen Station setzen.

\ Zuriick \ Stat H \ Ansicht \ Setzen

HINWEIS
Wenn die Option "Hohen" eingeschaltet ist, muss eine Hohe fiir die Station gesetzt werden bzw. ein Wert fiir
die Stationshohe vorhanden sein.

HINWEIS
Die Station wird immer im internen Speicher abgelegt, falls der Stationsname bereits im Speicher existiert,
muss hier die Station umbenannt bzw. ein neuer Stationsname vergeben werden.

Nach dem Setzen der Station wird mit der eigentlich gewahlten Hauptapplikation fortgefahren.

10.3.2 Station setzen mit Koordinaten (Option Hdhe "Ein")

Bestimmung einer neuen Stationshihe
Die Bestimmung der Stationshdhe kann auf drei verschiedene Arten erfolgen:

« Direkte manuelle Eingabe der Stationshdhe

* Bestimmung der Stationshéhe mit manueller Eingabe der Héhe einer Héhenmarke und Messung von
V-Winkel und Distanz

« Bestimmung der Stationshéhe mit Auswahl eines Punktes mit Héhe aus dem Datenspeicher und Messung
von V-Winkel und Distanz zu diesem Punkt
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Stationshihe bestimmen 2410510 Zur vorherigen Anzeige zuriick-
& kehren.

Appl=H-Abstedung/Stationshihe bestimmen

Neue Stationshéhe bestimmen
Stat Pkt 3 mit gespeichertem Punkt.

Pkt H
Stat H 7.000 m Stationshohe manuell eingeben m

oder Messen zu einer Héhen-
marke.

hi 2.000m oK Eingabe bestétigen und (ber-
nehmen.
hr 0400 m

‘Zur[]ck ‘ Pkt H ‘ Man H ‘ oK

1. Direkte manuelle Eingabe der Stationshohe
Nachdem in der vorherigen Anzeige die Option zur neuen Stationshéhenbestimmung gewahlt wurde kann hier
die neue Stationshdhe durch manuelle Eingabe erfolgen.

Abbr Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zurtickkehren.

Station setzen.

Eingabe Héhe Ref-Marke

Appl=H-Abstedung/Stationshihe bestimmen

Ref. Hohe 0.350 m|'z;|
v 75° 04' 48"
hi 1.650 m|12;|
hr 0.400 m|’z;)| /

‘ Abbr ‘ ‘ Mess ‘Setzen

2. Bestimmung der Stationshdhe mit Hoheneingabe und Messung von V-Winkel und Distanz

Durch Eingabe der Referenzhdhe, Instrumentenhohe und Reflektorhdhe in Verbindung mit einer V-Winkel-
und Distanzmessung wird die Stationshohe von der Hohenmarke quasi riickwartig zur Station iibertragen.
Dazu ist es unbedingt notwendig die richtige Instrumentenhéhe und ReflektorhGhe einzugeben.

Eingabe Hohe Ref-Marke e Abbrechen und zur vorherigen
ks Anzeige zuriickkehren.

Winkel und Distanz messen.

Weiter mit Anzeige der neu

Appl=H-Abstedung/Stationshihe bestimmen

Ref. Héhe 0.350 mH berechneten Stationshdhe.
v 75° 04' 48"

hi 1.650 m|z;|
hr 0.400 m|2,| /'

‘ Abbr ‘ ‘ Mess ‘Setzen
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Anzeige der neu berechneten Stationshohe nach Messung
Nach der Winkel- und Distanzmessung wird die neu berechnete Stationshéhe angezeigt und kann bestatigt
oder abgebrochen werden.

Stationshéhe setzen 290410 Abbrechen und zur vorherigen
Anzeige zurtickkehren.

Station setzen.

Appl=H-Abstedung/Stationshihe begimmen

Stat Pkt Neue Station
Stat H 9.979m
hi 1.530 m
hr 0.500 m
‘ Abbr ‘ Setzen

3. Bestimmung der Stationshdhe mit Auswahl eines Punktes mit Hohe aus dem Datenspeicher und Messung
von V-Winkel und Distanz

Durch Eingabe des Hohenpunktes, Instrumentenhdhe und Reflektorhdhe in Verbindung mit einer V-Winkel-
und Distanzmessung wird die Stationshdhe von dem Héhenpunkt bzw. der Hohenmarke quasi riickwartig zur
Station iibertragen.

Dazu ist es unbedingt notwendig die richtige Instrumentenhdhe und Reflektorhdhe einzugeben.

Héhenpunkt wahlen =] Eingabe Name Hohenpunkt.

Appl=H-Absteckung/Stationshihe bestimmen Abbrechen und zur vorherigen

Héh Pkt EM_12 g Anzeige zuriickkehren.

i Winkel und Distanz messen.
Ref. Héhe 2.800m Weiter mit Anzeige der neu

vV 78° 42 37" berechneten Stationshdhe.

hi 1.200 m|2;|
hr 0.400 m|'z;)|/

‘ Abbr ‘ ‘ Mess ‘

Zugehorige Koordinaten oder Position werden aus gespeicherten Grafikdaten gesucht.
Falls keine Punktdaten unter diesem Namen vorhanden sind, miissen die Koordinaten manuell eingegeben
werden.

Anzeige der neu berechneten Stationshohe nach Messung
Nach der Winkel- und Distanzmessung wird die neu berechnete Stationshéhe angezeigt und kann bestétigt
oder abgebrochen werden.

54

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Stationshihe setzen 29/0410 Abbrechen und zur vorherigen
. Anzeige zuriickkehren.

Appl=H-Abstecdiung/Stationzhdhe begimmen Station Setzen.

Stat Pkt Neue Station
Stat H 9.979m
hi 1.530 m
hr 0.500 m
‘ Abbr ‘ Setzen

Station setzen
Wenn die Option mit Hohen eingestellt ist, wird in der Anzeige Station setzen die Stationshohe angezeigt.
Diese kann bestatigt werden oder neu bestimmt werden.

Station setzen 2400 Zur Orientierungsmessung
zurtickkehren.

Appl=H-Abstadiung/Station setzen

-Siai H Stationshéhe manuell eingeben
Stat Pkt GOW_1 H 1 oder manuelle Eingabe einer
Ori Pkt 3 N Hohenmarke bzw. Auswahl ei-
E

nes gespeicherten Héhenpunk-
Stat H 1.650 m tes mit Messung von V-Winkel
und Distanz.

hi 1.800m
D Stationsdaten anzeigen.
Setzen Station setzen.

\ Zuriick \ Stat H \ Ansicht \ Setzen

HINWEIS

Wenn die Option "Hohen" eingeschaltet ist, muss eine Hohe fiir die Station gesetzt werden bzw. ein Wert
fiir die Hohe vorhanden sein. Wird keine Stationshéhe angezeigt, erfolgt eine Fehlermeldung mit Hinweis die
Stationshdhe zu bestimmen.

11. Applikationen

11.1 Horizontale Absteckung (H-Absteckung)

11.1.1 Prinzip der H-Absteckung

Mit der Absteckung werden Plandaten in die Natur Gbertragen.

Diese Plandaten sind entweder Masse die sich auf Bauachsen beziehen oder Positionen die durch Koordinaten
beschrieben werden.

Die Plandaten bzw. Absteckpositionen konnen als Masse bzw. Abstinde eingegeben, mit Koordinaten
eingegeben oder als vorher vom PC {ibertragene Daten verwendet werden.

Zusétzlich kénnen vom PC die Plandaten als CAD-Zeichnung auf den Tachymeter (ibertragen werden und als
graphischer Punkt bzw. graphisches Element auf dem Tachymeter zur Absteckung ausgewahlt werden.

Damit eriibrigt sich die Handhabung grosser Zahlen oder Zahlenmengen.
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Um die Applikation "Horizontale Absteckung" zu starten wird im Applikationsmenii die entsprechende Taste
gewahlt.

Zuriick Zur vorherigen Anzeige zuriick-
kehren.

Weiter Weiter zur Auswahl weiterer

er 21
/- /- Applikationen.
= /. Applikation Horizontale Abste-

Appl=fuanahl Anwendung

ckung aufrufen.

Zuriick Weiter

Nach Aufruf der Applikation erfolgen die Anzeigen der Projekte bzw. Projektauswahl (siehe Kapitel 13.2) und
die entsprechende Stationswahl bzw. Stationsaufstellung.

Nachdem die Stationsaufstellung erfolgt ist, beginnt die Applikation "Horizontale Absteckung".

Abhéngig von der Stationswahl bestehen zwei Méglichkeiten in der Festlegung des abzusteckenden Punktes:

1. Punkte abstecken mit Bauachsen.
2. Punkte abstecken mit Koordinaten und/oder Punkte basierend auf CAD-Zeichnung.

11.1.2 Abstecken mit Bauachsen

Bei der Absteckung mit Bauachsen beziehen sich die einzugebenden Absteckwerte immer auf die Bauachse,
die als Referenzachse gewahlt wurde.

Eingabe Absteckpunkt zur Bauachse

Eingabe der Absteckposition als Masse in Bezug auf die in der Stationsaufstellung definierte Bauachse bzw.
die Bauachse auf der das Gerdt aufgestellt ist.

Die Eingabewerte sind Léngs- und Querabstande in Bezug auf die definierte Bauachse.
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Eingabe Absteckwerte 17 i Zur vorherigen Anzeige zuriick-

Appl=H-Abstedwng/Eingabe Abste danverte kehren'
= Eingabe bestdtigen und weiter
Pkt H1| Bcl mit der Anzeige zur Ausrich-
hr 0.400 m|123| tung des Gerdtes zum abzuste-
ckenden Punkt.
Léngs 2.500 m|;|
Quer 2.600 m|'2;|
H 1.500 m|z;)|
Zuriick OK
HINWEIS

Absteckwerte auf der Bauachse in Vorwérts- und Riickwartsrichtung von der Geratestation sind Langswerte
und Absteckwerte rechts und links liegend von der Bauachse sind Querwerte. Vorwdrts und rechts sind positive
Werte, riickwdrts und links sind negative Werte.

Richtung zum Absteckpunkt
Das Gerat wird mit dieser Anzeige zum abzusteckenden Punkt ausgerichtet, indem das Gerat solange gedreht
wird bis der rote Richtungszeiger auf "Null" steht und die darunterliegende numerische Differenzwinkelanzeige
genau genug auf "Null" steht. In diesem Fall zeigt das Fadenkreuz in Richtung zum Absteckpunkt, um den
Reflektortrager einzuweisen.

Zusitzlich besteht die Mdglichkeit, dass der Reflektortrager sich mit Hilfe der Einweishilfe selbst in die Ziellinie
einweisen kann.

Ausrichten und Messen 1710611 Zur Eingabe der Absteckwerte
zurtickkehren.

Appl=H-AbstedoungfAbsted Punkt

hr 0.400 m|'2| 2 W, 2523.’2,2 rggrs Z‘E”st“e”c‘ikvé‘?ffkiﬂn”
Pk H1 | S N%, ren.

Hz 37° 31' 10" dHz qE707 05"

HD 3.607 m

Zuriick Mess
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PO ist die Gerateposition nach der Aufstellung.

P1 ist der Absteckpunkt und das Gerat bereits zum Absteckpunkt ausgerichtet.
Der Reflektortrager steht anndhernd zur berechneten Distanz.
Nach jeder Distanzmessung wird angezeigt um welchen Betrag vorwérts oder riickwérts sich der Reflektortrager

in Richtung des abzusteckenden Punktes bewegen muss.

Absteckkorrekturen nach Distanzmessung
Nach erfolgter Distanzmessung wird der Reflektortrager mit Hilfe der Korrekturen vor, zuriick, links, rechts,

hoch und tief eingewiesen.

Falls der Reflektortrdger genau in der Ziellinie "eingemessen” wird zeigt die Anzeigekorrektur rechts / links eine

0.000 m (0.00 ft) Korrektur.

H-Absteckung

Appl=H-AbstedoungfAbsted Punkt

Zurlick

Zur Eingabe der Absteckwerte
zuriickkehren.

hr 0.400 m|'2|
H1

Pkt

Vor 2.049 m
Rechis 2.600 m
Tief 99.294 m

Ergebnisse anzeigen und spei-
chern.

Distanz messen und Absteck-
korrekturen aufdatieren.

Fa
p

Nachsten Punkt eingeben.

Zuriick ‘ Ergeb ‘ Mess ‘ N. Pkt
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PO ist die Gerateposition nach der Aufstellung.
Wenn zu einer Reflektorposition gemessen wird, die nicht genau in Richtung zum Neupunkt liegt, werden die
entsprechenden vor, zuriick, links, rechts Korrekturen zum Neupunkt P1 angezeigt.

Unbersicht der Richtungsanweisungen zum Absteckpunkt ausgehend vom letzten gemessenen Zielpunkt

vor Der Reflektortrdger muss sich um den angezeigten
Betrag naher zum Gerat bewegen.

zuriick Der Reflektortrdger muss sich um den angezeigten
Betrag vom Gerat weiter weg bewegen.

links Der Reflektortrdger muss sich vom Gerdt aus ge-
sehen um den angezeigten Betrag nach links bewe-
gen.

rechts Der Reflektortrager muss sich vom Gerdt aus ge-
sehen aus um den angezeigten Betrag nach rechts
bewegen.

hoch Die Reflektorspitze muss sich um den angezeigten
Betrag nach oben bewegen.

tief Die Reflektorspitze muss sich um den angezeigten

Betrag nach unten bewegen.

Absteckergebnisse
Anzeige der Absteckdifferenzen in Langs, Quer und Hohe basierend auf der letzten Zielpunktmessung.
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Absteckergebnisse DA Zur Eingabe der Absteckwerte
—— zuriickkehren.

Absteckwerte und letzte Diffe-

Appl=H-AbstedoungfAbsteciergebnisze

= TS-1 e renzen speichern.
dE 22696 m Néchsten Punkt eingeben.
A g
dN(X) 22271 m &
dH 2197 m
Zuriick | Speich | N. Pkt
HINWEIS

Falls in der Stationsaufstellung keine Option fiir Hohen eingestellt wurde, werden die Hohenangaben und alle
relevanten Anzeigen dazu unterdriickt.

Speicherung der Absteckdaten mit Bauachsen

Pkt Name des Absteckpunktes.

Léngs (eingegeben) Eingegebener Langsabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Quer (eingegeben) Eingegebener Querabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Hohe (eingegeben) Eingegebene Hohe.

Léngs (gemessen) Gemessener Langsabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Quer (gemessen) Gemessener Querabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Hohe (gemessen) Gemessene Hohe.

da Differenz im Querwert basierend auf die Bauachse.
dQ = Quer (gemessen) — Quer (eingegeben)

dL Differenz im Ldngswert basierend auf die Bauachse.
dL = L&ngs (gemessen) — Ldngs (eingegeben)

dH Differenz in der Hohe. dH = Hohe (gemessen) —
Hohe (eingegeben)

11.1.3 Abstecken mit Koordinaten
Eingabe Absteckpunkte
Die Eingabe der Absteckwerte mit Punkt-Koordinaten kann auf drei verschiedene Weisen erfolgen:

1. Punkt-Koordinaten manuell eingeben.
2. Punkt-Koordinaten aus einer Liste mit gespeicherten Punkten auswéhlen.
3. Punkt—Koordinaten aus einer CAD-Grafik mit gespeicherten Punkten auswahlen.
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Eingabe Absteckwerte 17 i Zur vorherigen Anzeige zuriick-

Appl=H-Abstedwng/Eingabe Abste danverte kehren'
= Eingabe bestdtigen und weiter
Pkt H1| Bcl mit der Anzeige zur Ausrich-
hr 0.400 ml'z tung des Gerdtes zum abzuste-
| 3| ckenden Punkt. m
Léngs 2.500 m|;|
Quer 2.600 m|'2;|
H 1.500 m|z;)|

Zuriick OK

Eingabe der Absteckpunkte (mit CAD-Zeichnung)

Die Absteckpunkte werden direkt aus einer CAD-Zeichnung gewahit.

Dabei ist der Punkt bereits als dreidimensionaler oder zweidimensionaler Punkt hinterlegt und wird entspre-
chend extrahiert.

Zeigt den gewahlten Punkt aus

- O der Grafik.
Appl=DatenmanageFProjekt -
= Abbrechen und zur Eingabe der
(v:v Absteckpunkte zuriickkehren.
Q Punkt aus Plan auswahlen.
e Punkt aus Liste auswahlen.
- | I Q Koordinaten manuell eingeben.
Cl 13 5 o
= OK Ausgewdhlten Punkt bestti-
| — O Q - gen.
‘ Abbr | Plan | Liste ‘ Man ‘ oK

HINWEIS
Wenn in der Stationsaufstellung ohne Hohen eingestellt wurde, werden die Hohenangaben und alle relevanten
Anzeigen unterdriickt. Die weiteren Anzeigen sind gleich der Anzeigen im vorherigen Kapitel.

4
s}

i)

PO ist die Gerateposition nach der Aufstellung.
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P1 ist der mit Koordinaten gegebene Punkt. Nachdem das Gerat ausgerichtet wurde, geht der Reflektortrager

zur anndhernd berechneten Distanz.

Nach jeder Distanzmessung wird angezeigt um welchen Betrag sich der Reflektortrdger noch in Richtung des

abzusteckenden Punktes bewegen muss.

Absteckergebnisse mit Koordinaten

Anzeige der Absteckdifferenzen in Koordinaten basierend auf den letzten Distanz- und Winkelmessungen.

Absteckergebnisse
Appl=H-Abstedungffbstedie rgebnisze

Pkt TS-1 .
dE(Y) 22.696 m

AN
dNEX) 22.271 m |—p
dH 2.197 m

Zuriick | Speich | N. Pkt

PO ist die Geréteposition nach der Aufstellung.
Wenn zu einer Reflektorposition gemessen wird, die nicht genau in Richtung zum Neupunkt liegt, werden die
entsprechenden vor, zurtick, links, rechts zum Neupunkt P1 angezeigt.

Datenspeicherung der Absteckung mit Koordinaten
Pkt

Zur Eingabe der Absteckwerte

zuriickkehren.

Speich Absteckwerte und letzte Diffe-
renzen speichern.

Nachsten Punkt eingeben.

Name des Absteckpunktes.

Nordkoordinate (eingegeben)

Eingegebene Nordkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Hohe (eingegeben)

Eingegebener Hohenwert.

Ostkoordinate (eingegeben)

Eingegebene Ostkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Nordkoordinate (gemessen)

Gemessene Nordkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Hohe (gemessen)

Gemessene Hohe.
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Ostkoordinate (gemessen) Gemessene Ostkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

dN Differenz Nordkoordinate basierend auf dem Re-
ferenzkoordinatensystem. dN = Nordkoordinate
(gemessen) — Nordkoordinate (eingegeben)

dH Differenz in der Hohe. dH = Hohe (gemessen) —
Hohe (eingegeben)
dE Differenz Ostkoordinate basierend auf dem Refe-

renzkoordinatensystem. dE = Ostkoordinate (ge-
messen) — Ostkoordinate (eingegeben)

HINWEIS

Die horizontale Absteckung mit Koordinaten ist im Ablauf gleich der Absteckung ausgehend von Bauachsen
mit der Ausnahme, dass anstatt Ldngs-und Querabstinde Koordinaten bzw. Koordinatenunterschiede als
Ergebnisse angezeigt bzw. eingegeben werden.

11.2 Vertikale Absteckung (V-Absteckung)

11.2.1 Prinzip der V-Absteckung

Mit der V - Absteckung werden Plandaten auf eine vertikale Referenzebene iibertragen, wie z.B. eine Wand,
Fassade, etc.

Diese Plandaten sind entweder Masse die sich auf Bauachsen auf der vertikalen Referenzebene beziehen oder
Positionen die durch Koordinaten in einer vertikalen Referenzebene beschrieben werden.

Die Plandaten bzw. Absteckpositionen konnen als Masse bzw. Abstédnde und mit Koordinaten eingegeben oder
als vorher vom PG iibertragene Daten verwendet werden.

Zusatzlich kdnnen vom PC die Plandaten als CAD-Zeichnung auf den Tachymeter iibertragen werden und als
graphischer Punkt bzw. graphisches Element auf dem Tachymeter zur Absteckung ausgewahlt werden.

Damit eriibrigt sich die Handhabung grosser Zahlen oder Zahlenmengen.

Typische Applikationen sind die Positionierung von Befestigungspunkten bei Fassaden, Wénden mit Schienen,
Rohre, etc.

Als Spezialapplikation besteht noch die Mdglichkeit eine Vertikale Fldche mit einer theoretischen Planfldche zu
vergleichen und so die Ebenheit zu iiberpriifen bzw. zu dokumentieren.

4 -

-
Ss&’)’

Um die Applikation "Vertikale Absteckung" zu starten wird im Men(i der Applikationen die entsprechende Taste
gewahlt.
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Zur vorherigen Anzeige zuriick-

kehren.
Weiter zur Auswahl weiterer

/! /-' Applikationen.
; Applikation Vertikale Abste-

+
44
+

Appl=fuavahl Anwendung

i

: ~ ckung aufrufen.
H-Absteckung | Aufmass V-Absteckun ’
++ + o
A ¢

V-Absteckung Spannmass

‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter

Nach Aufruf der Applikation erfolgen die Anzeigen der Projekte bzw. Projektauswahl und die entsprechende
Stationswahl bzw. Stationsaufstellung.

Nachdem die Stationsaufstellung erfolgt ist, beginnt die Applikation "Vertikale Absteckung".

Abhéngig von der Stationswahl bestehen zwei Méglichkeiten in der Festlegung des abzusteckenden Punktes:

1. Punkte abstecken mit Bauachsen, d.h. Achsen auf der vertikalen Referenzebene.
2. Punkte abstecken mit Koordinaten bzw. Punkte basierend auf einer CAD-Zeichnung.

11.2.2 V-Absteckung mit Bauachsen

Bei der V-Absteckung mit Bauachsen werden die Achsen durch Messung zu zwei Referenzpunkten mit der
Stationsaufstellung definiert.

Stationsaufstellung

Die Stationsaufstellung erfolgt mdglichst zentral / mittig vor der vertikalen Ebene in einem Abstand, dass alle
Punkte mdglichst gut einsehbar sind.

Mit dem Gerdt werden bei der Geréteaufstellung der Nullpunkt (1) des Referenzachssystems definiert und die
Richtung (2) der vertikalen Referenzebene definiert.

Achtung
Der Referenzpunkt (1) ist der entscheidende Punkt. In diesem Punkt werden die vertikale und horizontale
Referenzachse in der vertikalen Referenzebene gesetzt.
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Eine optimale Aufstellung bzw. Gerateposition liegt dann vor, wenn das Verhéltnis der horizontalen Referenz-
lange L zum Abstand Q im Verhéltnis L : Q = 25 : 10 bis 7 : 10 umfasst, sodass der eingeschlossene Winkel
zwischen a = 40° - 100° liegt.

HINWEIS

Die Stationsaufstellung ist analog zur Stationsaufstellung "Freie Station" mit Bauachsen, mit dem Unterschied,
dass der erste Referenzpunkt den Nullpunkt des Bauachssystem an der vertikalen Ebene festlegt und der zweite
Referenzpunkt die Richtung der vertikalen Ebene zum Geratesystem festlegt. In jedem Fall werden die Achsen
horizontal bzw. vertikal von Punkt (1) angenommen.

Eingabe Achsverschiebung

Um das Achssystems bzw. den "Nullpunkt" auf der vertikalen Referenzebene zu verschieben, werden Verschie-
bewerte eingegeben.

Diese Verschiebewerte konnen den Nullpunkt des Achssystems in der Horizontalen nach links (-) und rechts
(+), in der Vertikalen nach oben (+) und unten (-) und die gesamte Ebene vorwérts (+) und riickwérts (-)
verschieben.

Achsverschiebungen kénnen notwendig werden, wenn der "Nullpunkt" nicht direkt als erster Referenzpunkt
angezielt werden kann, daher ein bestehender Referenzpunkt zu verwenden ist und dann auf eine Achse mittels
Eingabe von Distanzen als Verschiebewerte verschoben werden muss.

Verschiebung Ref-Linie gl ﬁglz);ie;ehgﬂrﬁggkét:]rrggrherlgen
Appl=WAbstedientfbste oo Wersch, - — : -
Eingabe bestétigen und weiter

mit Eingabe der Absteckwerte.

L/R 0.000 m|'2;|
H/T 0.000 m'z;|
ViZ 0.000 m| 2| )i/

\ Abbr \ \ oK
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Eingabe Absteckposition
Eingabe der Absteckwerte als Masse in Bezug auf die in der Stationsaufstellung definierte Referenzachse bzw.
die Bauachse auf der vertikalen Ebene.

Eingabe Absteckwerte 02407110 Abbrechen und zum Startmenii
2 zuriickkehren.

e e Verschiebungen der Referenze
shifts -

Pkt V1|H3c| bene eingeben.

hr 1.800 m|'z;| oK Eingabe bestatigen und weiter

" . mit der Anzeige zur Ausrich-

Langs 5.000 m| 23' tung des Gerates zum abzuste-

H 6.000 m|123| ckenden Punkt.

Offset 0.200 m|'2;|

Abbr \ Shifts \ oK

Richtung zum Absteckpunkt

Das Gerat wird mit dieser Anzeige zum abzusteckenden Punkt ausgerichtet, in dem das Gerét solange gedreht
wird bis der rote Richtungszeiger auf "Null" steht.

In diesem Fall zeigt das Fadenkreuz in Richtung zum Absteckpunkt.

Danach wird das Fernrohr in der Vertikalen solange bewegt, bis beide Dreiecke keine Fiillung aufweisen.

HINWEIS
Bei Fiillung des oberen Dreieckes, Fernrohr nach unten bewegen. Bei Fiillung des unteren Dreieckes, Fernrohr
nach oben bewegen.

Wenn mdglich kann die Person mit der Einweishilfe sich am Ziel sich selbst in die Ziellinie einweisen.

Austichten und Messen 25510 Zur Eingabe der Absteckwerte
g zuriickkehren.

Appl=W-Abstedeendfbste do Punkt

Anzeige der Absteckkorrektu-

Distanz messen und weiter mit
hr 0.400 m|'z;
R3

Pkt ren.
Hz 63° 34' 29" ——— =

HD 6 4 2 6 m .s:\\\\\\\l'l “ﬂz‘&:;\\\

‘ Zuriick ‘ ‘ Mess ‘

Absteckkorrekturen

Mit der Anzeige der Korrekturen wird der Zieltrdger bzw. das Ziel hoch, tief, links, rechts eingewiesen.

Mit Hilfe der Distanzmessung erfolgt ebenfalls eine Korrektur vor bzw. zuriick.

Nach jeder Distanzmessung werden die angezeigten Korrekturen aufdatiert um sich schrittweise der endgiiltigen
Position zu nahern.
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Appl=WAbstedeendfbste oo Punkt

hr

Pkt
Rechts
Hoch
Zuriick

1.800 m|'2;|
V1

6466 m
6.708 m
8541 m

Distanz messen und Absteck-
korrekturen aufdatieren.

Zur Eingabe der Absteckwerte
zurtickkehren.

Ergebnisse anzeigen und spei-
chern.

L

3
T

Zuriick ‘ Ergeb ‘ Mess ‘ N. Pkt

Nachsten Punkt eingeben.

Anzeigeanweisungen zur Richtungshewegung des gemessenen Zieles.

vor

Der Zieltrager bzw. Ziel muss sich weiter in Rich-
tung Referenzebene bewegen.

zurtick

Der Zieltrager bzw. Ziel muss sich weiter weg von
Referenzebene bewegen.

links

Der Zieltrager bzw. Ziel muss sich vom Gerét aus
gesehen um den angezeigten Betrag nach links be-
wegen.

rechts

Der Zieltrager bzw. Ziel muss sich vom Gerét aus
gesehen um den angezeigten Betrag nach rechts
bewegen.

hoch

Der Zieltrager bzw. Ziel muss sich vom Gerat aus
gesehen um den angezeigten Betrag nach oben
bewegen.

tief

Der Zieltrager bzw. Ziel muss sich vom Gerét aus
gesehen um den angezeigten Betrag nach unten
bewegen.

Absteckergebnisse

Anzeige der Absteckdifferenzen in Ldngs, Hohe und Offset basierend auf den letzen Distanz- und Winkelmes-

sungen.

Absteckergebnisse

Appl=VAbstedeentfAbste diergebnisse

Pkt V1
dL 6466 m
dH -6.708 m|—p>
dH
dOffs -0.040 m| &&—
-dL
Zuriick | Speich | N. Pkt
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Zur Eingabe der Absteckwerte
zurtickkehren.

Absteckwerte und letzte Diffe-
renzen speichern.

Nachsten Punkt eingeben.
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Datenspeicherung der Absteckung mit Bauachsen
Pkt

Name des Absteckpunktes.

Léngs (eingegeben)

Eingegebener Langsabstand bezogen auf die Refe-
renzachse.

Hohe (eingegeben)

Eingegebener Hohenwert.

Offset (eingegeben)

Eingegebener Offset vertikal auf die Referenzebene.

Léngs (gemessen)

Gemessener Langsabstand bezogen auf die Refe-
renzachse.

Hohe (gemessen)

Gemessene Hohe.

Offset (gemessen)

Gemessener Offset bezogen auf die Referenzeben.

dL Differenz im Ldngswert basierend auf die
Referenzachse. dL = Léngs (gemessen) — Langs
(eingegeben)

dH Differenz in der Hohe. dH = Hohe (gemessen) —
Hohe (eingegeben)

dOffs Differenz im Querwert basierend auf die Referen-

zachse. dOffs = Offset (gemessen) — Offset (einge-
geben)

11.2.3 V-Abstecken mit Koordinaten

Koordinaten konnen angewendet werden, wenn z.B. Referenzpunkte als Koordinaten vorliegen und Punkte auf
der vertikalen Ebene ebenfalls als Koordinaten im selben System vorliegen.
So ein Fall liegt z.B. vor, wenn vorgéngig die vertikale Ebene mit Koordinaten vermessen wurde.

Eingabe Absteckpunkte

Die Eingabe der Absteckwerte mit Punkt - Koordinaten kann mit drei verschiedenen Methoden erfolgen:

1. Manuelle Punkt-Koordinaten eingeben.

2. Wahl der Punki—Koordinaten aus einer Liste mit gespeicherten Punkten.
3. Wabhl der Punkt—Koordinaten aus einer CAD—-Grafik mit gespeicherten Punkten.

Eingabe Absteckwerte s
pErTTrTT——

Pkt OW-1/:Z|
hr 0.400 m|'z;|
Léngs 7.000 m
H 6.800 m
Offset 0.746 m

Abbr | shifis | oK

Eingabe der Absteckwerte (mit CAD-Zeichnung)

Abbrechen und zum Startmenii
zuriickkehren.

Eingabe bestétigen und weiter
mit der Anzeige zur Ausrich-
tung des Gerdtes zum abzuste-
ckenden Punkt.

Hier werden die Absteckpunkte direkt aus einer CAD—Grafik gewahit.
Dabei ist der Punkt bereits als dreidimensionaler oder zweidimensionaler Punkt hinterlegt und wird entspre-

chend extrahiert.
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Aus Plan wéahlen

Appl=DatenmanageFProjekt

B I 1 n

Cl 13

O]

Plan |Liste ‘ Man ‘ 0

[ 200 nf

‘ Abbr

Absteckergebnisse mit Koordinaten

Zeigt den gewahlten Punkt aus
der Grafik.

Zur Eingabe Absteckwerte zu-
riickkehren.

Punkt aus Plan auswéhlen.

Punkt aus Liste auswahlen.

Koordinaten manuell eingeben.

o Ausgewdahlten Punkt bestati-
gen.

Anzeige der Absteckdifferenzen in Koordinaten basierend auf den letzten Distanz- und Winkelmessungen.

Absteckergebnisse

Appl=\Abste cie ndAbstediergebnisse

Pkt ow-1[

dL -0.008 m | 65—
tdH

dH 0.005 m |—5

dOffs -0.122m

Zuriick | Speich | N.PK

Datenspeicherung der Absteckung mit Koordinaten
Pkt

Zur Eingabe der Absteckwerte
zurtickkehren.

Absteckwerte und letzte Diffe-
renzen speichern.
Nachsten Punkt eingeben.

Name des Absteckpunktes.

Nordkoordinate (eingegeben)

Eingegebene Nordkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Hohe (eingegeben)

Eingegebener Hohenwert.

Ostkoordinate (eingegeben)

Eingegebene Ostkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Nordkoordinate (gemessen)

Gemessene Nordkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Hohe (gemessen)

Gemessene Hohe.

Ostkoordinate (gemessen)

Gemessene Ostkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

dN Differenz Nordkoordinate basierend auf dem Re-
ferenzkoordinatensystem. dN = Nordkoordinate
(gemessen) — Nordkoordinate (eingegeben)

dH Differenz in der Hohe. dH = Hohe (gemessen) —
Hohe (eingegeben)

dE Differenz Ostkoordinate basierend auf dem Refe-

renzkoordinatensystem. dE = Ostkoordinate (ge-
messen) — Ostkoordinate (eingegeben)
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HINWEIS
Die Vertikale Absteckung verwendet immer dreidimensionale Punktbeschreibungen. Bei der Absteckung mit
Bauachsen und der Absteckung miit Koordinaten werden die Dimensionen Léngs, Hohe und Offset verwendet.

HINWEIS
Die weiteren Anzeigen sind gleich der Anzeigen im vorherigen Kapitel.

11.3 Aufmass

11.3.1 Prinzip von Aufmass

Prinzipiell kann das Aufmass als Umkehrung der Applikation Horizontale Absteckung betrachtet werden.

Mit dem Aufmass werden bestehende Positionen mit ihren Planpositionen verglichen und die Abweichungen
angezeigt und gespeichert.

Entsprechend der Stationsaufstellung konnen die Plandaten bzw. Vergleichspositionen als Masse bzw.
Absténde, als Koordinaten oder Punkte mit Grafik verwendet werden.

Wenn vom PG die Plandaten als CAD-Zeichnung auf den Tachymeter (ibertragen werden und als graphischer
Punkt bzw. graphisches Element auf dem Tachymeter zur Absteckung ausgewdhlt werden, eriibrigt sich die
Handhabung grosser Zahlen oder Zahlenmengen.

Typische Applikationen sind die Uberpriifung von Wanden, Saulen, Verschalungen, grossen Offnungen und
vieles mehr. Dazu wird mit den Planpositionen verglichen und die Differenzen direkt vor Ort angezeigt bzw.
gespeichert.

Um die Applikation "Aufmass" zu starten wird im Applikationsmenii die entsprechende Taste gewahlt.

Zur vorherigen Anzeige zuriick-

kehren.

Weiter zur Auswahl weiterer
/! /- Applikationen.
i Applikation Aufmass aufrufen.

H-Absteckung Aufmass o

Aufmass
% L
/ 1

V-Absteckung Spannmass

Appl=fuavahl Anwendung

+
+
+*

L L}

‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter
Nach Aufruf der Applikation erfolgen die Anzeigen der Projekte bzw. Projektauswahl und die entsprechende

Stationswahl bzw. Stationsaufstellung.
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Nachdem die Stationsaufstellung erfolgt ist, beginnt die Applikation "Aufmass". Abhéngig von der Stationswahl
bestehen zwei Mdglichkeiten in der Festlegung des aufzumessenden Punktes:

1. Punkte aufmessen mit Bauachsen.
2. Punkte aufmessen mit Koordinaten und/oder Punkte basierend auf CAD-Zeichnung.

11.3.2 Aufmass mit Bauachsen m

Beim Aufmass mit Bauachsen beziehen sich die einzugebenden Aufmasswerte immer auf die Bauachse, die
als Referenzachse gewahlt wurde.

Eingabe Aufmassposition

Eingabe der Aufmassposition als Masse in Bezug auf die in der Stationsaufstellung definierte Bauachse bzw.
die Bauachse auf der das Gerdt aufgestellt ist.

Die Eingabewerte sind Léngs- und Querabstande in Bezug auf die definierte Bauachse.

Eingabe Aufmass Daten 2 Zur vorherigen Anzeige zuriick-
Appl=AufmassEingabe Aufmass Daten - k_ehren' — -
= Eingabe bestétigen und weiter
Pkt H1| Bcl mit der Anzeige zur Ausrich-
hr 0.400 m|123| tung des Gerétes zum abzuste-
ckenden Punkt.
Léngs 0.000 m|'2,|
Quer 0.000 m| 24
H 0.000 m|'2,|
Zuriick OK
HINWEIS

Aufmasswerte auf der Bauachse in Vorwdrts- und Riickwértsrichtung von der Gerétestation sind Langswerte
und Aufmasswerte rechts und links liegend von der Bauachse sind Querwerte. Vorwdrts und rechts sind
positive Werte, riickwarts und links sind negative Werte.

Richtung zum Aufmasspunkt

Das Gerat wird mit dieser Anzeige zum aufzumessenden Punkt ausgerichtet, in dem das Gerdt solange gedreht
wird bis der rote Richtungszeiger auf "Null" steht und die darunterliegende numerische Anzeige genau genug
auf "Null" steht.

In diesem Fall zeigt das Fadenkreuz in Richtung zum Aufmasspunkt um den Reflektortrager einzuweisen und
den Aufmasspunkt zu identifizieren.

HINWEIS
Bei Bodenpunkten besteht zusétzlich die Moglichkeit, dass der Reflektortrager sich mit Hilfe der Einweishilfe
zum grossen Teil selbst in die Ziellinie einweisen kann.

71

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Ausrichten und Messen
Appl=H-Abstediunglbsteds Punkt

hr 0.400 m H (2 L nni u.r,p;,:\

Pkt um_32| s 2%
Hz 34° 25 o3n M ETEAT
HD 63.640m

‘ Zuriick ‘ ‘ Mess ‘

Aufmassergebnisse

Zur Eingabe der Absteckwerte
zurtickkehren.

Distanz messen und weiter mit
Anzeige der Abweichungen.

Anzeige der Positionsdifferenzen in Langs, Quer und Hohe basierend auf den letzten Distanz- und Winkelmes-

sungen.

Ergebnisse Aufmass

Appl=fufmassErgebnisse Aufmass

Pkt H1
dL -0.775m
e 2454 m|—5

dL
dH -0.626m i
Zuriick | Speich | N. Pkt
HINWEIS

Zur Eingabe der Absteckwerte
zuriickkehren.

Absteckwerte und letzte Diffe-
renzen speichern.

Nachsten Punkt eingeben.

Wenn in der Stationsaufstellung keine Option fiir Hohen eingestellt wurde, werden die Héhenangaben und alle

relevanten Anzeigen dazu unterdriickt.

Aufmass Datenspeicherung mit Bauachsen
Pkt

Name des Absteckpunktes.

Léngs (eingegeben)

Eingegebener Langsabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Quer (eingegeben)

Eingegebener Querabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Hohe (eingegeben)

Eingegebene Hohe.

Léngs (gemessen)

Gemessener Ldngsabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Quer (gemessen)

Gemessener Querabstand bezogen auf die Bau-
achse.

Hohe (gemessen)

Gemessene Hohe.

aq

Differenz im Querwert basierend auf die Bauachse.
dQ = Quer (gemessen) — Quer (eingegeben)
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dL Differenz im Langswert basierend auf die Bauachse.
dL = L&ngs (gemessen) — Langs (eingegeben)

dH Differenz in der Hohe. dH = Hohe (gemessen) —
Hohe (eingegeben)

11.3.3 Aufmass mit Koordinaten m

Eingabe Aufmasspunkt
Die Eingabe mit Punkt-Koordinaten kann auf drei verschiedenen Wegen erfolgen:

= Punkt-Koordinaten manuell eingeben.
= Punkit-Koordinaten aus einer Liste mit gespeicherten Punkten auswahlen.
» Punkt-Koordinaten aus einer CAD-Grafik mit gespeicherten Punkten auswéhlen.

Zur vorherigen Anzeige zurtick-
kehren.
oK Eingabe bestdtigen und weiter

Eingabe Aufmass Daten i. RO

ApplzAufmassEingabe Aufmass Daten

Pkt 3|§| mit der Anzeige zur Ausrich-

hr 0.000 m|2;| tung des Gerétes zum aufzu-
messenden Punkt.

E(Y) 100.560 m

NQX) 18.735 m

H 2.350 m

Zuriick OK

Eingabe der Aufmassposition (mit CAD-Zeichnung)

Hier werden die Aufmasspunkte direkt aus einer CAD-Zeichnung gewahlt.
Dabei ist der Punkt bereits als dreidimensionaler oder zweidimensionaler Punkt hinterlegt und wird entspre-
chend extrahiert.

Aus Plan wahlen i geig(t;defnkgewéhlten Punkt aus
er Grafik.
Appl=DatenmanageFrojekt
= = Abbr Abbrechen und zur Eingabe

Py
»
o

Aufmasspunkte zuriickkehren.
Punkt aus Plan auswahlen.

Liste Punkt aus Liste auswahlen.

Koordinaten manuell eingeben.

Ausgewdhlten Punkt bestti-
gen.

2 BEE B C

[ 200 n';

‘ Abbr PIan|Liste‘Man‘ 0

" |22 Lk

HINWEIS
Wenn in der Stationsaufstellung ohne Hohen eingestellt wurde, werden die Hohenangaben und alle relevanten
Anzeigen unterdriickt.

HINWEIS
Die weiteren Anzeigen sind gleich der Anzeigen im vorherigen Kapitel.
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Absteckergebnisse mit Koordinaten
Anzeige der Absteckdifferenzen in Koordinaten basierend auf den letzten Distanz- und Winkelmessungen.

Ergebnisse Aufmass 02070 Zur Eingabe der Absteckwerte
zurtickkehren.

Appl=Aufmass/Ergebnisse Aufmass

Kl 3 Absteckwerte und letzte Diffe-

dECT) renzen speichern.

dE(Y) -25.358 m| H— N. Pid Néchsten Punkt eingeben.
AN

dNQGO 7.651m +-

dH -0.116 m

Zuriick | Speich | N. Pk

Datenspeicherung der Absteckung mit Koordinaten

Pkt Name des Absteckpunktes.

Nordkoordinate (eingegeben) Eingegebene Nordkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Hohe (eingegeben) Eingegebener Hohenwert.

Ostkoordinate (eingegeben) Eingegebene Ostkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Nordkoordinate (gemessen) Gemessene Nordkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

Hohe (gemessen) Gemessene Hohe.

Ostkoordinate (gemessen) Gemessene Ostkoordinate bezogen auf das Refe-
renzkoordinatensystem.

dN Differenz Nordkoordinate basierend auf dem Re-

ferenzkoordinatensystem. dN = Nordkoordinate
(gemessen) — Nordkoordinate (eingegeben)

dH Differenz in der Hohe. dH = Hohe (gemessen) —
Hohe (eingegeben)
dE Differenz Ostkoordinate basierend auf dem Refe-

renzkoordinatensystem. dE = Ostkoordinate (ge-
messen) — Ostkoordinate (eingegeben)

HINWEIS

Aufmass mit Koordinaten ist im Ablauf gleich dem Aufmass ausgehend von Bauachsen mit Ausnahme, dass
anstatt Langs- und Querabsténde Koordinaten bzw. Koordinatenunterschiede als Ergebnisse angezeigt bzw.
eingegeben werden.

11.4 Spannmass
11.4.1 Prinzip des Spannmass

Mit der Applikation Spannmass werden zwei frei im Raum liegende Punkte gemessen, um die Horizontaldistanz,
Schrégdistanz, Hohenunterschied und Neigung zwischen den Punkten zu bestimmen.
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1

u\

!
1]

—

—

i

Zur vorherigen Anzeige zuriick-

kehren.
Appl=Ausnahl Anwendung " T
Weiter Weiter zur Auswahl weiterer
/! /- Applikationen.
i ¢ Applikation Spannmass aufru-
. fen.
H-Absteckung Aufmass Spannmass
++ e
A 1

V-Absteckung Spannmass
‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter

Nach Aufruf der Applikation erfolgen die Anzeigen der Projekte bzw. Projektauswahl.
Station setzen ist hier nicht erforderlich.
Zur Spannmasshestimmung bestehen zwei verschiedene Messmdglichkeiten:

1. Ergebnisse zwischen ersten und allen weiteren gemessenen Punkten.
2. Ergebnisse zwischen zwei gemessenen Punkten.

1. Miglichkeit — Bezug auf Basispunkt

ol

o

Beispiel mit Bodenpunkten
Nach Messung des ersten Punktes beziehen sich alle weiteren gemessenen Punkte auf den ersten Punkt.
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2. Miglichkeit — Bezug zwischen ersten und zweiten Punkt

Beispiel mit Bodenpunkten
Messung der ersten beiden Punkte.

Nach dem Ergebnis neue Linie wahlen sowie neuen Basispunkt und neuen zweiten Punkt messen.

Messung zum ersten Referenzpunkt

1. Punkt messen

Appl=SpannmassFlt messen

Zur Projektauswahl zurtickkeh-
ren.

hr 0.400 m|'z;|

Hz 76° 49' 52"
v 83° 54' 55"

HD 1462 m ‘M«

A

Messung zum Punkt auslésen.

Weiter zur néchsten Messung.

‘ Zuriick ‘

Messung zum zweiten Referenzpunkt

2. Punkt messen

Appl=SpannmassFlt messen

‘ Mess ‘Weiter

Zur vorherigen Anzeige zuriick-
kehren.

hr 0.400 m|'z;|

Hz 128° 17' 09"
v 76° 38' 03"
HD 4.589m

Winkel und Distanz messen.

Ergebnis Spannmass anzeigen.

‘ Zuriick ‘ ‘ Mess
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Ergebnisanzeige

Spannmass e Zur vorherigen Anzeige zuriick-
G kehren.

- m
- m

zur Eingabe eines neuen 1.

Appl>SpannmazsErgebnisse

dH 0.004 m /| Referenzpunktes.

N. Pki Variante Nachster Punkt: Be-
Neigung 0.15% | i rechnung Spannmass in Bezug
Neigung 0° 05' 15" I zum 1. Referenzpunkt.

Zuriick | Speich | N-Linie | N. Pkt

11.5 Messen und Registrieren

11.5.1 Prinzip von Messen und Registrieren

Mit dem Messen und Registrieren werden Punkte gemessen deren Position nicht bekannt ist.
Distanzmessungen konnen mit dem Laser gemessen werden wenn der Laserstrahl direkt auf eine Oberfldche
gerichtet werden kann.

Punktpositionen werden entsprechend der Stationsaufstellung entweder mit Bauachsmassen oder mit Koordi-
naten berechnet und/oder mit Hohen berechnet.

Die gemessenen Punkte konnen mit verschiedenen Punktbezeichnungen versehen und gespeichert werden.

HINWEIS
Mit jeder Speicherung wird der Punktname automatisch um den Wert "1" erhéht.

Die gespeicherten Punktdaten kénnen zum PC (ibertragen werden und in einem CAD oder dhnlichen Systemen
dargestellt und weiter verarbeitet werden oder zu Dokumentationszwecken ausgedruckt und archiviert werden.
Um die Applikation Messen und Registrieren zu starten wird im Menii der Applikationen die entsprechende
Taste gewahlt.

Zuriick Zur vorherigen Anzeige zuriick-
kehren.

Weiter Weiter zur Auswahl weiterer

Appl=fuanahl Anwendung

lT’

I Applikationen.
x* Applikation Messen & Regis-
Mess & Re

Mess & Reg Flache trieren aufrufen.
V-Ausrichten Ind. Héhe
‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter

Nach Aufruf der Applikation erfolgen die Anzeigen der Projekte bzw. Projektauswahl und die entsprechende
Stationswahl bzw. Stationsaufstellung.

Nachdem die Stationsaufstellung erfolgt ist, beginnt die Applikation "Messen & Registrieren".

Abhéngig von der Wahl zur Stationsaufstellung bestehen zwei Mdglichkeiten in der Festlegung des Punktesys-
tems:
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1. Punkt Positionen in Abhéngigkeit von einer Bauachse
2. Punkt Positionen in Abhdngigkeit von einem Koordinatensystem

11.5.2 Messen & Registrieren mit Bauachsen

Die Positionen der gemessenen Punkte beziehen sich auf die Bauachse die zur Referenz verwendet wurde.
Die Positionen werden mit einem Langsmass auf der Bauachse und dem rechtwinkligen Querabstand
beschrieben.

PO ist die Gerateposition nach der Aufstellung.
Wird zu Zielen Winkel und Distanzen gemessen, werden die zugehdrigen Bauachsabstinde L und Q berechnet
bzw. gespeichert.

Punkte Messen mit Bauachsen
Nach Beendigung der Stationsaufstellung kann unmittelbar mit dem messen begonnen werden.
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Punkte Messen Abbrechen und zum Auswahl-
menii zurtickkehren.

Appl>Messen & Registrieren/Mess & Reg

Im Display angezeigte Werte

Reg.
Pkt 2|’ fiir Horizontaldistanz, Horizon-
Hz 349° 36' 10" talvx{inkel und Vertikalwinkel
speichern.
vV 76° 20' 15" Horizontaldistanz, Horizon-

talwinkel und Vertikalwinkel

'
HD 4590 m| X
! messen und speichern.
D/ Distanz messen.
| Leo |

umschalten.

Winkel Anzeige auf Winkelwerte um-
schalten.

Zuriick |Reg. [M&R [Mess| L &0 &Q Anzeige auf Bauachsabstinde

Punkte Messen

Appl>Messen & Registrieren/Mess & Reg
Pkt 2|%s,|
L 0.405 m

1.150m| ,

ya—

Zuriick |Reg. | M&R |Mess | Winkel

11.5.3 Messen & Registrieren mit Koordinaten

Die Positionen der gemessenen Punkte beziehen sich auf das gleiche Koordinatensystem in dem die
Stationsaufstellung erfolgt ist und werden durch Koordinatenwerte E oder Y, N oder X und H fiir die H6he
beschrieben bzw. dargestellt.

N(X)

E(Y)

PO ist die Gerdteposition nach der Aufstellung.
Zu den Zielen werden Winkel und Distanzen gemessen und die zugehdrigen Koordinaten berechnet bzw.
gespeichert.

Punkte Messen mit Koordinaten
Nachfolgende Anzeigen kdnnen zwischen Winkel- und Koordinatenanzeige umgeschaltet werden.
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Punkte Messen D. ‘”1”4'” Abbrechen und zum Startmenii

- zuriickkehren.
Appl>Messen & Registrieren/Mess & Reg M inkl. Dat -
essung Inkl. batenspeil-

Pkt JEJ cherung ausldsen. Die Pkt

m Hz 358° 54' 35" (Bezeichnung) wird um "1" er-

hoht.
V 76° 20' 55" Distanz messen.
HD -

Koordinaten anzeigen.

——pm—————
X
=z
= o
o ||| 8

Anzeige auf Winkelwerte um-
schalten.

Zurlick I Reg. IM&R Mess[ Koord Reas Im Display angezeigte Werte

fiir Horizontaldistanz, Horizon-
Punkte Messen talwinkel und Vertikalwinkel
Appl>Messen & Registrieren/Mess & Reg

speichern.
Pkt 6]
E(Y) -
NEX) — ! u

v

Zuriick |Reg. [M&R |Mess | Winkel

HINWEIS

Wenn in der Stationsaufstellung ohne Héhen eingestellt wurde, werden die Hohenangaben und alle relevanten
Anzeigen unterdriickt.

HINWEIS
Durch Messen der Distanz wird der Wert fiir die Horizontaldistanz fixiert. Wird danach das Fernrohr noch
bewegt, andern sich nur die Werte fiir Horizontal- und Vertikalwinkel.

Manchmal ist es schwierig oder gar unmdglich einen Punkt genau zu messen (z.B. die Mitte eines Pfostens
oder eines Baums). Messen Sie in diesem Fall die Distanz zu einem quer liegenden Punkt.

1. Wenn Sie den quer liegenden Punkt angezielt haben messen Sie die Distanz zu diesem Punkt.

2. Drehen Sie das Fernrohr und Zielen Sie auf den eigentlich zu messenden Punkt um die zugehdrigen Winkel
ZU messen.

3. Speichern Sie die gemessene Distanz zum quer liegenden Punkt und die Winkel zum eigentlichen Punkt.

Datenspeicherung Messen & Registrieren

Pkt Punktname des gemessenen Punktes
E(Y), Quer Gemessene Ost-Koordinate oder Querabstand zur
Bauachse
N(X), Léngs Gemessene Nord-Koordinate oder Langsabstand in
der Bauachse
Hohe (gemessen) Gemessene Hohe
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11.6 Vertikales Ausrichten

11.6.1 Prinzip Vertikales Ausrichten

Mit dem vertikalen Ausrichten konnen Elemente im Raum senkrecht gestellt oder senkrecht iibertragen werden.

Hier sind besonders die Vorteile fiir senkrechte Stellungen von Verschalungenan Séulen zu erwdhnen oder dass

die Absteckung oder Uberpriifung von senkrecht (ibereinanderliegenden Punkten iiber mehrere Stockwerke m
moglich ist.

HINWEIS

Prinzipiell werden zwei gemessene Punkte (iberpriift, ob diese rdumlich senkrecht iibereinander stehen.
HINWEIS

Die Messungen konnen, je nach Anwendungsbediirfnis, mit oder ohne Reflektorstab erfolgen,.

Applikationsmenii i 10 Zur vorherigen Anzeige zuriick-
i kehren.

Weiter zur Auswahl weiterer

Appl=fuavahl Anvvendung

I Applikationen.
x= I,; Applikation Vertikales Ausrich-
= ¥ ten aufrufen.
Mess & Reg Flache .
l: i
V-Ausrichten Ind. Héhe
‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter

Nach Aufruf der Applikation erfolgen die Anzeigen der Projekte bzw. Projektauswahl.
Station setzen ist hier nicht erforderlich.

Messungen zum 1. Referenzpunkt

Zum 1. Referenzpunkt wird eine Winkel- und Distanzmessung durchgefiihrt.

Die Distanz kann direkt zum Punkt oder mit dem Reflektorstab gemessen werden, je nach Zugénglichkeit zum
1.Referenzpunkt.
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1. Punkt messen L= n

Appl=V-AuznichtensB asis Pkt Meszen

Zur Projektauswahl zuriickkeh-
ren.

hr 0.000 m| 2]

Winkel und Distanz zum 1.
Referenzpunkt messen.

Hz 349° 37" 00" Weiler

Weiter zur néchsten Messung.

Y 76° 20' 55"
HD

Zuriick Mess

Messungen zu weiteren Punkten

Die Messung zu weiteren Punkten erfolgt immer durch Winkel- und Distanzmessung.
Nach der zweiten und jeder weiteren Messung werden die Korrekturwerte im Vergleich zum 1. Referenzpunkt
in der untenstehenden Anzeige aufdatiert.

1 8I06M 1 -
2. Punkt messen [:]i s

ApplEV-AuzrichtensRef, Pht. anvisieran

Zur Messung zum ersten Refe-
renzpunkt zurtickkehren.

Ergebnisse speichern.

Winkel und Distanz messen
und Korrekturwerte in der An-
zeige aufdatieren.

hr 0.000 m| 2]
dHz -0° 00" 25"
Links 0.001 m
Zurtck 0.000 m
dH 0.628 m

Zuriick ‘ Speich ‘ Mess ‘

11.7 Flachenmessung
11.7.1 Prinzip der Flachenmessung

Das Gerdt bestimmt aus bis zu 99 aufeinander folgenden gemessenen Punkten die eingeschlossene horizontale

oder vertikale Flache.

Die Reihenfolge der Punkte kann im Uhrzeigersinn oder entgegen dem Uhrzeigersinn gemessen werden.
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HINWEIS
Die Punkte miissen so gemessen werden, dass sich die Verbindungslinien zwischen den gemessenen Punkten
nicht kreuzen, sonst wird die Flache falsch berechnet.

Zuriick Zur vorherigen Anzeige zurtick-
kehren.

Weiter zur Auswahl weiterer

Applikationsmenii n

Appl=fuavahl Anvvendung

Applikationen.
IL. x= Applikation Flachenmessung
5 aufrufen.
Mess & Reg Flache R
l: i
V-Ausrichten Ind. Héhe
‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter

Nach Aufruf der Applikation wahlen Sie zwischen Flache in der horizontalen oder vertikalen Ebene.

HINWEIS
Station setzen ist hier nicht erforderlich.

HINWEIS
Die horizontale Flache wird berechnet indem die gemessenen Punkte in die horizontale Ebene projiziert werden.

HINWEIS
Die vertikale Flache wird berechnet durch die Projektion der gemessenen Punkte in die vertikale Ebene. Die
vertikale Ebene wird durch die ersten beiden gemessen Punkte definiert.

Messungen fiir die Fldachenbestimmung

Die Punkte sollten so in einer Reihenfolge gemessen werden, dass sie eine Flache umschliessen.

Flr die Berechnung wird die Flache immer vom letzten zum ersten gemessenen Punkt geschlossen.

Die Punkte miissen so gemessen werden, dass sich die Verbindungslinien zwischen den gemessenen Punkten
nicht kreuzen, sonst wird die Fldche falsch berechnet.

Flachen-Messung Zur Projektauswahl zurtickkeh-
ren.
Appl=Fliche/Messungen
Letzten gemessenen Punkt
Flache 36.70 m? l5schen.
Umfang 23727 m Messung zum Punkt auslésen.
Anz. Pkte 5799 Ergebnis der Fldchenmessung

anzeigen.

‘ Zuriick ‘ EntfPkt ‘ Mess ‘ Ergeb

Ergebnisse
Die Ergebnisse werden im internen Speicher abgelegt und kénnen mit Hilti PROFIS Layout am PC angezeigt
bzw. ausgedruckt werden.
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Ergebnis speichern 2505710 Zur Projektauswahl zurickkeh-

?:;;I::;emm w70 Ml ;T;c.henergebnisse speichern.
Flache 0.00 ha

Umfang 23727 m

Umfang 0.02 km

Anz. Pkte 5

‘ Zuriick ‘ Speich

11.8 Indirekte Hohenmessung

11.8.1 Prinzip der Indirekten Hohenmessung

Mit der indirekten Hohenmessung werden Hohenunterschiede zu unzuganglichen Stellen bzw. unzuganglichen
Punkten bestimmt, wenn diese keine direkte Distanzmessung zulassen.

Mit der indirekten Hohenmessung lassen sich fast beliebige Hohen oder Tiefen bestimmen, z.B. Héhen von
Kranspitzen, Tiefen von Baugruben und vieles mehr bestimmen.

HINWEIS
Es ist unbedingt zu beachten, dass der Referenzpunkt und die weiteren unzugénglichen Punkte in einer
vertikalen Ebene liegen.

Applikationsmenii 12wy Zur vorherigen Anzeige zurtlick-
—c kehren.

Weiter zur Auswahl weiterer

Appl=fuanahl Anwendung

Applikationen.
IL. x= a Applikation Indirekte Hohen-
= ¥ messung aufrufen.
Mess & Reg Fliche e g
l: i
Y-Ausrichten Ind. Héhe
‘ Zuriick ‘ ‘ Weiter

Nach Aufruf der Applikation erfolgen die Anzeigen der Projekte bzw. Projektauswahl.
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Station setzen ist hier nicht erforderlich.
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11.8.2 Indirekte Hohenbestimmung
Messungen zum 1. Referenzpunkt
Zum 1. Referenzpunkt wird eine Winkel- und Distanzmessung durchgefiihrt.

Die Distanz kann direkt zum Punkt gemessen oder mit dem Reflektorstab gemessen werden, je nach
Zuganglichkeit zum 1.Referenzpunkt.

1. Punkt messen 0 Zur Projektauswahl zuriickkeh-
ren.

Applzind. Hiheflnd. Hihe

hr 0.400 mﬂ Messung zum Punkt ausldsen.
: . Weiter Weiter zur néchsten Messung.
<
v 88° 07" 23" :7
HD 3.079m i A
‘ Zuriick ‘ ‘ Mess ‘ Weiter

Messungen zu weiteren Punkten
Die Messung zu weiteren Punkten erfolgt nur durch Messung vom Vertikalwinkeln. Der Héhenunterschied zum
1. Referenzpunkt wird kontinuierlich angezeigt.

2. PKkt. anzielen (LY Neue (weitere) indirekte Ho-
= henmessung basierend auf

Applzind. Hiheflnd. Hihe

einem neuen Referenzpunkt.
Ergebnisse speichern.
v 69" 12' 35"
A=
HD 3.967 m
o
dH 0.000 m -uj::«

‘ Speich ‘Neue H ‘

11.9 Punkt im Verhiltnis zur Achse bestimmen
11.9.1 Prinzip von Punkt zu Achse

Mit der Anwendung “Punkt zu Achse” kann die Position eines Punktes (z.B. Referenzpunkt) im Verhélnis zur
Achse bestimmt werden. Zudem konnen Punkte parallel, rechtwinklig oder in jedem gewiinschten Winkel
bestimmt werden sowie auf bestehenden Achse. Diese Anwendung ist vor allem interessant wenn z.B. Nagel
auf Schnurgeriisten platziert werden sollen um parallele Achsen auf der Baustelle zu markieren.

Die Anwendung besteht aus zwei Schritten:

1. Achse definieren.
2. Referenzpunkt auswéhlen oder messen.

Ist die Station im Koordinaten/Grafik Modus aufgestellt, kdnnen die Achse und der Referenzpunkt direkt aus
dem Speicher bestimmt werden.
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Ist die Station noch nicht aufgestellt, muss die Achse durch Messen des Start- und Endpunkt der Achse
bestimmt werden. Der Referenzpunkt wird auch durch direktes Messen bestimmt.
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11.9.2 Achse hestimmen
Ersten Achspunkt messen oder auswéhlen

RefPkt 1 messen

Appl=Punkt zu Achse

Referenzachspunkt neu benen-
nen oder aus dem Speicher
auswdhlen.

Zuriick

Zur Orientierungsmessung
zuriickkehren.

Messung zum Punkt auslosen.

Pkt Lin.Pkt1|"; | :
Hz 323° 34' 10"

v 59°30'40"| A
HD 2656m| L

Zuriick

‘ Mess ‘Weiter

Zweiten Achspunkt messen oder auswéhlen
RefPkt 2 messen

Appl=Punkt zu Achse

Weiter

Weiter zum nachsten Schritt.

Referenzachspunkt neu benen-
nen oder aus dem Speicher
auswdhlen.

Zuriick

Zuriick zur Messung des ersten
Punktes.

Messung zum Punkt auslésen.

Pkt Lin.Pki2| s
Hz 344° 07" 00"

v 71° 46' 15" ”ﬁ_
HD 4577m| =

Zuriick

Achse verschieben

‘ Mess ‘Weiter

Weiter

Weiter zum nachsten Schritt.

Der Startpunkt der Achse kann verschoben werden, um eine andere Referenz als Ursprung des Koordinaten-
systems zu nutzen. Wenn der eingegebene Wert positiv ist, bewegt sich die Achse vorwérts, wenn er negativ
ist riickwarts. Der Startpunkt wird bei einem positiven Wert nach rechts, bei einem negativen Wert nach links
verschoben.

Verschiebung Ref-Linie
Appl=Absted versch,

Léngs 2.000 m| 2]
Quer 0.000 m|1z;|

Zuriick

Zur vorherigen Anzeige zurtick-
kehren.

Achsenverschiebung manuell
eingeben.

Messung zum Punkt ausldsen.
Messwerte der Achse, Abstand
und Hohe werden gezeigt. Die
Werte kdnnen individuell be-
schriftet werden.

Drehen

Achse drehen.

Zuriick ‘Drehen ‘ Mess ‘ Weiter
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Achse rotieren
Die Richtung der Achse kann um den Startpunkt rotiert werden. Bei der Eingabe von positiven Werten dreht
sich die Achse im Uhrzeigersinn, bei negativen Werten im Gegenuhrzeigersinn.

Zur vorherigen Anzeige zurtick-
kehren.

Ration bestétigen.

7 8 9 0

Abbr OK

11.9.3 Punkte im Verhéltnis zur Achse priifen
Referenzpunkt messen oder auswéhlen
=] Punkt aus Speicher wahlen.

KntrPkt wéhl. 0. mess.

Messung zum Punkt auslésen.

Pkt C1 g Anzeigen der gemessenen oder

Appl=Punkt zu Achse

" ausgewdhlten Punkte im Ver-
Langs 0.669 m § héltnis zur Referenzachse.
Quer 0.000 m e Messergebnisse speichern.

A DAL
-

N-Linle Referenzachse neu bestimmen.

Zuriick ‘ Speich ‘ Mess ‘ N-Linie

12. Daten und Datenhandhabung

12.1 Einfiihrung

Die Hilti Tachymeter speichern Daten grundsétzlich im internen Speicher.

Daten sind Messwerte, d.h. Winkel- und Distanzwerte, je nach Abhéngigkeit der Einstellungen bzw. Applikation
bauachshezogene Werte wie Ldngs und Quer oder Koordinaten.

Mit Hilfe einer PC-Software kénnen Daten mit anderen Systemen ausgetauscht werden.

Im Prinzip sind alle Tachymeter Daten als Punktdaten zu betrachten, mit Ausnahme der grafischen Daten bei
denen Punkte mit Grafik verbunden sind.

Zur Auswahl bzw. Verwendung stehen hier die entsprechenden Punkte zur Verfligung, nicht die Grafik die als
Zusatzinformation vorhanden ist.

12.2 Punktdaten

Punktdaten kdnnen neue gemessene Punkte oder vorhandene Punkte sein. Grundsétzlich misst der Tachymeter
Winkel und Distanzen.
Mit Hilfe der Stationsaufstellung werden Zielpunktkoordinaten berechnet.
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Somit wird jeder Punkt zu dem mit dem Fadenkreuz oder Laserpointer gezielt und zu dem eine Distanz
gemessen wird, als dreidimensionaler Punkt im Tachymetersystem berechnet.

Dieser dreidimensionale Punkt wird mit Hilfe der Punktbezeichnung eindeutig identifiziert.

Jeder Punkt wird mit einer Punktbezeichnung, Y-Koordinate, X-Koordinate und evtl. eine Hohe angegeben.
Gegebene Punkte sind durch ihre Koordinaten oder Punkte mit grafischen Elementen definiert.

12.2.1 Punkte als Messpunkte

Messdaten sind gemessene Punkte, die aus den relevanten Applikationen auf dem Tachymeter als Koordina-
tenpunkte erzeugt und gespeichert werden, wie z.B. H-Absteckung, V-Absteckung, Aufmass und Messen und
Registrieren.

Messpunkte sind innerhalb einer Station nur einmal existent.

Wenn der gleiche Name wieder als Messpunkt verwendet wird, kann der bestehende Messpunkt iiberschrieben
werden oder mit einem anderen Punktnamen versehen werden.

Messpunkte kdnnen nicht editiert werden.

12.2.2 Punkte als Koordinatenpunkte

Wenn in einem Koordinatensystem gearbeitet wird, sind in der Regel alle Positionen durch einen Punktnamen
und Koordinaten festgelegt, mindestens sind ein Punktname und zwei horizontale Koordinatenwerte X, Y oder
E, N, etc... notwendig um eine Punktposition zu beschreiben.

Die Hohe ist im Allgemeinen unabhdngig von den XY-Koordinatenwerten.

Der Tachymeter verwendet Punkte als Koordinatenpunkte, sogenannte Kontroll- oder Fixpunkte und Mess-
punkte mit Koordinaten.

Fixpunkte sind Punkte mit gegebenen Koordinaten die am Tachymeter manuell eingegeben oder mit Hilti
PROFIS Layout iiber ein USB Massenspeicher bzw. direkt mit dem USB Datenkabel iibertragen wurden.

Diese Fixpunkte kdnnen auch Absteckpunkte sein. Ein Kontrollpunkt (Fixpunkt) existiert in einem Projekt nur
einmal.

Kontroll- bzw. Fixpunkte kénnen auf dem Tachymeter editiert werden, vorausgesetzt kein grafisches
Element ist am Punkt angehédngt.

12.2.3 Punkte mit grafischen Elementen

Auf das Gerat konnen Grafikdaten mit Hilfe von Hilti PROFIS Layout aus einem CAD-Umfeld geladen, dargestellt
und ausgewdhlt werden.

Das Hilti System ermdglicht Punkte und grafische Elemente auf verschiedenen Wegen mit Hilti PROFIS Layout
zu erzeugen und diese auf dem Tachymeter zu {ibertragen bzw. zu verwenden.

Punkte mit angehéngten grafischen Elementen kinnen auf dem Tachymeter nicht editiert, jedoch auf dem
PC mit Hilti PROFIS Layout.

12.3 Erzeugung von Punktdaten

12.3.1 Mit Tachymeter

Jede Messung erzeugt einen gemessenen Datensatz bzw. erzeugt einen Messpunkt. Messpunkte sind entweder
nur als Winkel- und Distanzwerte, Punktname mit Winkel- und Distanzwerten oder als Punktname mit
Koordinaten definiert.

12.3.2 Mit Hilti PROFIS Layout

1. Punkteerzeugung aus Plandimensionen durch Konstruktion von Linien, Kurven und dargestellt mit
grafischen Elementen

Im Programm "Hilti PROFIS Layout" kann aus Planmassen bzw. Dimensionen im Bauplan eine Grafik generiert
werden, die quasi den Bauplan wiedergibt.

In der PC-Software wird hierzu der Plan grafisch auf dem PC in vereinfachter Form erneut erzeugt, sodass
Linien, Kurven, etc. als Punkte mit grafischer Hinterlegung entstehen.
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Hier konnen ebenfalls spezifische Kurven erzeugt werden, aus denen Punkte in z.B. regelméssigen Abstanden
erzeugt werden konnen.

2. Punkterzeugung aus Import von CAD und CAD-kompatiblen Daten

Mit Hilfe "Hilti PROFIS Layout" werden direkt CAD-Daten in Formaten DXF oder AutoCAD - kompatibles
DWG—Format zum PC lbertragen. m
Aus den Grafikdaten, sprich Linien, Kurven, etc..., werden Punkte erzeugt.

Im Programm Hilti PROFIS Layout besteht die Mdglichkeit von grafischen CAD-Elementen Punktdaten von
Endpunkten, Schnittpunkten von Linien, Mittenpunkten von Strecken, Kreispunkten, etc. .. zu erzeugen.

Den so erzeugten Punktdaten werden die urspriinglichen grafischen Elemente aus CAD sichtbar hinterlegt.

Die im CAD befindlichen Daten konnen auf verschiedenen "Lagen" vorhanden sein. Im Programm "Hilti PROFIS

Layout" werden diese Daten, bei der Ubertragung zum Gert, auf eine "Lage" zusammengefasst.

HINWEIS
Hier ist besonders zu beachten, dass bei der Datenorganisation auf dem PC die endgiltig zu erwartende
Punktdichte vor der Ubertragung zum Gerét Beachtung findet.

3. Import von Punktdaten aus Tabellen- oder Text-Dateien
Punktdaten konnen aus Text- oder XML - Dateien in Hilti PROFIS Layout importiert, bearbeitet und zum
Tachymeter iibertragen werden.

12.4 Datenspeicher

12.4.1 Tachymeter interner Speicher

Der Hilti Tachymeter speichert in den Applikationen Daten die entsprechend organisiert sind.
Punkt- bzw. Messdaten sind im System iber Projekte und Gerétestationen organisiert.

Projekt
Zu einem Projekt gehort ein einziger Block Kontrollpunkte (Fixpunkte) bzw. Absteckpunkte.
Zu einem Projekt konnen viele Stationen gehdren.

Geratestation plus Orientierung (wo relevant)
Zu einer Station gehért immer eine Orientierung.
Zu einer Station gehéren Messpunkte mit einer eindeutigen Punktbezeichnung.

HINWEIS
Ein Projekt kann quasi als Datei betrachtet werden.

12.4.2 USB Massenspeicher

Der USB Massenspeicher dient zum Datenaustausch zwischen PC und Tachymeter. Dieser wird nicht als
zusétzlicher Datenspeicher verwendet.

HINWEIS
Als aktiver Datenspeicher am Tachymeter wird immer der interne Speicher des Tachymeters verwendet.
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13. Tachymeter Daten Manager

13.1 Ubersicht

Mit dem Datenmanager besteht Zugriff auf die im Tachymeter intern gespeicherten Daten.
m Mit dem Datenmanager bestehen folgende Mdglichkeiten:

« Neues Projekt erstellen, I6schen und kopieren.
« Kontrollpunkte bzw. Fixpunkte Koordinaten eingeben, editieren und Iéschen.
= Messpunkte anzeigen und loschen.

Zur vorherigen Anzeige zuriick-

i kehren.
Appl=fAuamahl Anvwendung

Applikation Datenmanager auf-
I3 rufen.
\ Datenmanager

Punkt zu Achse Datenmanager

Qg3

Konfiguration

Zuriick

HINWEIS
Kontrollpunkte bzw. Fixpunkte kénnen nur editiert werden soweit diese nicht mit Grafik verbunden sind.

13.2 Projektauswahl

Nach Start des Datenmanagers wird die Liste der bestehenden Projekte im internen Speicher angezeigt.
Zuerst muss ein bestehendes Projekt gewahlt werden, bevor die Funktionalitaten fiir Punkte und Messpunkte

aktiv werden.

Projekt Wahlen igr:r\é?]rherigen Anzeige zuriick-

bl i E Projektdetails ansehen.

Et u Ausgewdhltes Projekt kopieren.

c @ Ausgewdhltes Projekt I6schen.
Neues Projekt auswahlen oder

COOR erstellen.

BL-ANY

Zuriick | Info [ Kop. | Entf | Neu
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Projekidetails

Appl=DatenmanagerProjekt

Projekt BL
Datum 15/06/11
Uhrzeit 14:18
Anz. Pkte 5
Anz. Stat 1

Zuriick \ FixPkt ‘Messtt‘

13.2.1 Fixpunkte (Kontroll- bzw. Absteckpunkte)

Zur vorherigen Anzeige zurtlick-
kehren.

Funktionen fiir Fixpunkte wéh-
len.

Funktionalititen zum Mess-
punkt aufrufen.

Nach der Auswahl des entsprechenden Projektes, kénnen durch Auswahl der Option Punkte, Punkte mit
Koordinaten eingegeben oder bestehende Punkte mit Koordinaten editiert oder geléscht werden.

13.2.1.1 Punkteingabe mit Koordinaten

Manuelle Eingabe des Punktnamens und der Koordinaten.
Sollte der Punktname bereits bestehen, erscheint eine entsprechende Warnung den Punktnamen zu dndern.

Manuelle Eingabe wahlen I[:]

Appl=DatenmanagenFrojekt

Pkt NUOV_3.01|%.|
E(Y) 18.000 m|'z;|
N(X) 21.000 m|1z;|
H 2.000 m|'2,|

\ Abbr ‘PIan|Liste‘Man‘ oK

HINWEIS

Zur vorherigen Anzeige zuriick-
kehren.

Punkt aus Plan auswéhlen.

Punkt aus Liste auswahlen.

Punkt manuell eingeben.

Eingabe bestétigen und iiber-
nehmen.

Bei der aktuell benutzten Funktion ist die entsprechende Taste "grau” dargestellt.

13.2.1.2 Punktauswahl aus Liste oder grafischer Darstellung

Nachstehend ist eine Punktauswahl aus Liste und Grafik dargestelit.
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Aus Plan wihlen Abbrechen und zur vorherigen
N — Anzeige zuriickkehren.
= Punkt aus Plan auswéhlen.
. ‘v’ Punkt aus Liste auswahlen.
L 202 Q Punkt durch manuelle Eingabe
auswdahlen.
Q Eingabe bestétigen und iiber-
nehmen.
L @
nm

‘ Abbr ‘PIan|Liste‘Man‘ oK

Aus Liste wahlen

Appl=DatenmanagenProjekt

Pkt FN_1.02[%,|
Pkt | E(Y) | NGO | H
|2 85000 |12.000 [7.000

CyFM_1042000 (3.000 |1.000
O|R2 3072 |3.000 (1.000

\ Abbr ‘PIan|Liste‘Man‘ oK

13.2.1.3 Punkte ldschen und bearbeiten
Nachdem der Punkt ausgewahlt und bestétigt wurde, kann der Punkt in der nachfolgenden Anzeige geldscht
bzw. gedndert werden.

Bei der Anderung kénnen nur die Koordinaten und Hohe gedndert werden, nicht jedoch der Punktname.
Zum Andern des Punktnamens muss der Punkt mit neuem Namen eingegeben werden.

Pkt Daten anzeigen i 10 Zurilck Zur vorherigen Anzeige zurtick-
sl kehren.

Appl=DatenmanagerFunkt Daten

Pkl 1 @ Angezeigten Punkt loschen.
Bearb Angezeigte Punkte bearbeiten.
E(Y) 90.000 m
N(X) 45.000 m y
H 85.000 m -
Ely)

‘Zurﬂck \ Entf \ Bearb

HINWEIS

Punkte mit angehdngter Grafik konnen weder verdndert noch geléscht werden. Diese Maglichkeit steht nur auf
dem PC mit Hilti PROFIS Layout zur Verfligung.
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13.2.2 Messpunkte

Nach der Auswahl des entsprechenden Projektes, kdnnen Stationen mit ihren zugehdrigen Messpunkten
angezeigt werden.

Dabei kann eine Station mit allen ihren zugehdrigen Messdaten geldscht werden.

Dazu ist bei der Projektwahl die Option Messpunkte zu wahlen. m

13.2.2.1 Stationsauswahl

Nachstehend ist eine Stationsauswahl aus manueller Eingabe des Stationsnamens, aus Liste und Grafik
dargestellt.

Aus Liste wahlen Abbrechen und zur vorherigen

Anzeige zurlickkehren.
Appl=Datenmanage il esspunkte —
- B2|” | Plan Punkt aus Plan auswéhlen.
E
E @ Station und alle zugehdrigen
Pkt E(Y) N(X) H Messpunkte l8schen.
=3 2 000 2000 1000 Punkt aus Liste auswahlen.
BRUNO [100.000 [200.000 [500.000 oK Eingabe bestatigen und lber-
nehmen.
Meue St |2 796 1555 492999

Aus Plan wahlen

Appl=Datenmanagerhi esspunkte

| -

\ Abbr | Plan \ Liste \ oK

13.2.2.2 Messpunktauswahl

Nach Auswahl der Station, kann ein Messpunkt zur Suche manuell eingegeben werden oder aus der
Messpunktliste oder aus der grafischen Anzeige gewahlt werden.
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Abbrechen und zur vorherigen

Anzeige zurtickkehren.

Pkt 17| Punkt aus Plan auswahlen.
E
= | Entr | Punkt dschen.
H |u Punkt aus Liste auswahlen.

Appl=Datenmanagenrhd esspunkts

Pt | ECY) | NGO

90000 45.000 [85.000 Eingabe bestétigen und liber-
A 0000 0000 121742 nehmen.
B2 2000 2000 1.000

Appl=Datenmanage il esspunkte

| — ]

\ Abbr

Plan \ Liste \ OK

13.2.2.3 Messpunkte Idschen und anzeigen

Nach Messpunktauswahl konnen die Messwerte und Koordinaten angezeigt werden und der Messpunkt
geldscht werden.

Gemessene Punkte ID 2500510 iur:vorhengen Anzeige zuriick-
ehren.

:: Punkt I6schen.
Sta Pid ¢ot 6|§| i Muer;sda(:t: ae:zeigen
Koordinaten anzeigen.

Appl=Datenmanage i esspunkte

Hz 1227 33' 31" Bauachsabstande anzeigen.
vV 71° 26' 13"

HD 4.507 m

\ Zuriick \ Enif \ \ Koord

13.3 Projekt loschen

Bevor ein Projekt geldscht wird erscheint eine entsprechende Bestatigungsmeldung mit der Moglichkeit die
Projektdetails nochmals anzuschauen.

HINWEIS
Wird das Projekt geldscht gehen alle Daten, die mit dem Projekt zusammenhdngen, verloren.
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13.4 Projekt neu erstellen

Bei der Eingabe eines neuen Projektes muss darauf geachtet werden, dass der Projektname nur einmal im
Speicher vorhanden ist.

Neuer Projektname DI 1 0 |, Projektnamen eingeben.

Appl=Datenmanage iPrjekt Abbrechgn und zur Projektaus- m
: = wahl zuriickkehren.

EIER o Eingabe bestétigen und iiber-

Datum 17/05/10 nehmen.

Uhrzeit 13:51

‘ Abbr ‘ oK

13.5 Projekt kopieren
Beim Kopieren eines Projektes bestehen verschiedene Maglichkeiten:

« Vom internen zum internen Speicher.
« Vom internen Speicher zum USB Massenspeicher.
« Vom USB Massenspeicher zum internen Speicher

Beim Kopiervorgang kann der Projektname zum Zielspeicher verdndert werden.
Damit ist es mdglich das Projekt durch Kopieren umzubenennen und die Projektdaten zu duplizieren.

Projekt kopieren 10 imspeich [  Basisspeicher auswahlen.
Appl>DatenmanagerProjekt intspeich B Zielspeicher auswahlen.

. . - Abbr Abbrechen und zur vorherigen
Basis Speich Int Speich \—‘ Anzeige zuriickkehren.
Ziel Speich Int Speich Eingabe bestétigen und tiber-

Projekt SYR|=| nenmen.

Neu Proj FK_2011|"%.|
| Abbr | | oK
HINWEIS

Falls der Projektname bereits auf dem Zielspeicher besteht, muss ein anderer Name gewdahlt werden oder das
bestehende Projekt geldscht werden.
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14. PC Datenaustausch

14.1 Einfiihrung

Datenaustausch zwischen Tachymeter und PC erfolgt immer in Verbindung mit dem PC-Programm Hilti
PROFIS Layout.

Die Ubertragenen Daten sind bindre Daten und kdnnen ohne diese Programme nicht gelesen werden.

Der Datenaustausch kann entweder mit dem mitgelieferten USB Datenkabel oder mit einem USB Massenspei-
cher erfolgen.

14.2 Hilti PROFIS Layout

Grundsétzlich werden Daten als vollsténdiges Projekt ausgetauscht, d.h. alle zum Projekt gehérenden Daten
werden zwischen dem Hilti Tachymeter und Hilti PROFIS Layout ausgetauscht.

Ein Projekt kann allein Kontroll- bzw. Fixpunkte mit und ohne Grafik enthalten oder kombiniert, d.h. mit
Kontroll- bzw. Fixpunkten und Messpunkten (Messdaten) einschliesslich Ergebnisse aus den entsprechenden
Applikationen.

14.2.1 Datentypen

Punktdaten (Kontrollpunkte bzw. Absteckpunkte)

Kontrollpunkte sind auch gleichzeitig Absteckpunkte und kénnen mit grafischen Elementen zur Erleichterung
der Identifizierung oder zur Situationsskizzierung versehen werden.

Werden diese Punkte mit grafischen Elementen vom PC zum Tachymeter iibertragen, so werden diese Daten
mit Grafik auf dem Tachymeter dargestellt.

Werden auf dem Tachymeter zu einem spéteren Zeitpunkt Kontroll- bzw. Absteckpunkte manuell eingegeben,
koénnen dazu auf dem Tachymeter keine grafischen Elemente zugeordnet oder zugefiigt werden.

Messdaten

Messpunkte bzw. Messdaten und Applikationsergebnisse werden grundsétzlich nur vom Tachymeter zu Hilti
PROFIS Layout (ibertragen.

Die iibertragenen Messpunkte kdnnen als Punktdaten im Textformat mit Leerzeichen, mit Komma getrennt
(CSV) oder in anderen Formaten wie DXF und AutoCAD DWG iibertragen und auf anderen Systemen weiter
verarbeitet werden.

Applikationsergebnisse wie z.B. Absteckdifferenzen, Flichenergebnisse, etc. kdnnen von Hilti PROFIS Layout
im Textformat als "Reports" ausgegeben werden.

Zusammenfassung
Zwischen Tachymeter und Hilti PROFIS Layout kdnnen beidseitig folgende Daten ausgetauscht werden.

Tachymeter zu Hilti Profis Layout:
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e Messdaten: Punktname, Winkel und Distanz.
« Punktdaten: Punktname, Koordinaten + Hohe.

Hilti Profis Layout zu Tachymeter:

« Punktdaten: Punktname, Koordinaten + Hbhe.
« Grafikdaten: Koordinaten mit Grafikelementen.

HINWEIS
Ein Austausch zwischen Tachymeter und anderen PC Systemen ist direkt nicht vorgesehen, nur Gber Hilti
PROFIS Layout.

14.2.2 Hilti PROFIS Layout Datenausgabe (Export)

In den folgenden Applikationen werden Daten gespeichert und konnen mit Hilti PROFIS Layout in verschiedenen
Formaten ausgegeben werden:

Horizontale Absteckung

Vertikale Absteckung

Aufmass

Messen und Registrieren
Flachenmessung (Flachenergebnis)

RN~

Ausgabedaten
Hilti PROFIS Layout liesst die gespeicherten Daten von der Total Station und extrahiert nachfolgende Daten.

1. Punktname, Horizontalwinkel, Vertikalwinkel, Distanz, Reflektorhéhe, Instrumentenhéhe
2. Punktname, E(Y) Koordinate, N(X) Koordinate, H6he
3. Applikationsergebnisse wie Absteckdifferenzen und Flaichenmessungen

Ausgabeformate
CSV-Format Mit Komma getrennte Einzeldaten.
Text-Format Mit Leerzeichen gefiillte Abstdnde, so das die Ein-
zeldaten in Spalten stehen.
DXF-Format CAD-kompatibles Text Austauschformat.
DWG-Format AutoCad kompatibles bindres Datenformat.

14.2.3 Hilti PROFIS Layout Daten Eingabe (Import)

Eingabedaten
Mit Hilti PROFIS Layout kdnnen folgende Daten gelesen, umgewandelt und zum Tachymeter direkt mit Kabel
oder auf ein USB Massenspeicher libertragen werden:

1. Punktnamen (Fixpunkte) mit Koordinaten und Hohen.
2. Poly-Linien (Linien, Kurven) von anderen Systemen

Eingabeformate

CSV-Format Mit Komma getrennte Daten.
txt-Format Mit Leerzeichen getrennte Daten.
Text-Format Mit Leerzeichen gefiillte Abstdnde, so dass die Ein-

zeldaten in Spalten stehen.
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DXF-Format CAD Zeichnung mit Linien und Bégen als generelles
CAD Austauschformat.

DWG-Format CAD Zeichnung mit Linien und Bégen als AutoCAD
kompatibles Format.

15. Datenanschluss mit RS 232

Der Hilti Tachymeter besitzt eine RS 232 Datenschnittstelle an die ein Datenlogger angeschlossen werden
kann.
Fiir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an ihren Hilti Berater.

16. Kalibrieren und Justieren

16.1 Feldkalibrierung

Das Gerét ist bei Auslieferung richtig eingestellt.

Auf Grund von Temperaturschwankungen, Transportbewegungen und Alterung besteht die Mdglichkeit, dass
sich die Einstellwerte des Gerdtes lber die Zeit verdndern.

Daher bietet das Gerét die Mdglichkeit mit einer Funktion die Einstellwerte zu iiberpriifen und gegebenenfalls
mit einer Feldkalibrierung zu korrigieren.

Hierzu wird das Gerdt mit einem qualitativ guten Stativ sicher aufgestellt und ein gut sichtbares, genau
erkennbares Ziel innerhalb von +3 Grad zur Horizontalen in ca. 70 — 120 m Entfernung verwendet. Danach wird
eine Messung in Fernrohrlage 1 und Fernrohrlage 2 durchgeftihrt.

HINWEIS
Diese Vorgehensweise wird in der Anzeige interaktiv unterstiitzt, sodass nur den Anweisungen gefolgt werden
muss.

Diese Anwendung kalibriert und justiert folgende drei Instrumentalachsen:

* Zielachse
« V-Index
= Zweiachskompensator (beide Achsen)

16.2 Feldkalibrierung durchfiihren

HINWEIS
Das Gerat sorgsam bedienen um Schwingungen zu vermeiden.

HINWEIS

Bei der Feldkalibrierung ist auf besondere Sorgfalt zu achten und genaues Arbeiten erforderlich. Durch
ungenaues Anzielen oder Erschiitterungen am Gerdt kdnnen falsche Kalibrierwerte ermittelt werden, die in
weiterer Folge mit Fehlern behaftete Messungen erzeugen konnen..

HINWEIS )
Im Zweifelsfall das Gerét zur Uberpriifung in den Hilti Service geben.
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1. Stellen Sie das Gerat mit einem guten Stativ sicher auf.
2. Wahlen Sie im Applikationsmenii die Option Konfiguration.

Konfiguration 1#msn o Abbrechen und zum Auswahl-
E £ men(i zurtickkehren.
Menii Kalibrierung mit Anzeige
D . ' .
Q @ = der im Gerat gespeicherten
= Kallbrierun Werte aufrufen.
Einstellungen Kalibrierung
- 0 ‘fi-
I b &+
System Info Kalibrierung Anz.
‘ Zuriick ‘

3. Wabhlen Sie das Menii Kalibrierung.

Kalibrierwerte L2 Kalibriervorgang starten.

Angezeigte Kalibrierwerte be-
V-Index 0° 00' 03" stétigen und zum Konfigurati-
onsmenii zurtickkehren.

Appl=Honfiguration/Kalibrierung

Zielachse 0° 00' 04"

\ Neu \ OK

4. Starten Sie den Kalibriervorgang oder bestatigen Sie die angezeigten Kalibrierwerte und verzichten Sie auf
eine neue Kalibrierung.

5. Wahlen Sie ein genau erkennbares Ziel innerhalb + 3 Grad zur Horizontalen in ca. 70-120 m Entfernung
aus und visieren es vorsichtig an.
HINWEIS Suchen Sie ein geeignetes Ziel aus, welches entsprechend gut anvisiert werden kann.
HINWEIS Befindet sich das Gerét nicht in 1. Fernrohrlage, wird in der Anzeige dazu aufgefordert.
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Messung in Lage 1 e Zur vorherigen Anzeige zurtick-

— — kehren.
Appl=Honfiguration/Kalibrierung
Messung in Fernrohrlage 1
Geratekalibrierung durchftihren.
m Zielin £37 zur Horizontalen anzielen.
Hz 296" 38' 40"
v 89° 40' 09"
‘ Zuriick ‘ ‘ Mess ‘
6. Fiihren Sie die Messung in Fernrohrlage 1 aus.
Danach wird zum Wechsel in die 2. Fernrohrlage aufgefordert.
@ 1
7. Drehen Sie das Gerat sorgsam in die 2. Fernrohrlage.
Messung in Lage 2 D 0 Zur vorherigen Anzeige zuriick-
Appl=Konfiguration/Kalibrierung kehren'
Messung in Fernrohrlage 2
Geratekalibrierung durchfiihren.
Selbes Ziel genau anzielen.
dHz -0° 00' 43"
dv -0° 00' 59"
‘ Zuriick ‘ ‘ Mess ‘

8. Visieren Sie dasselbe Ziel innerhalb + 3° zur Horizontalen erneut an.
HINWEIS Dies wird mit der Anzeige unterstiitzt, indem die Differenzen fiir den Vertikalkreis und den
Horizontalkreis angezeigt werden. Dies dient ausschliesslich zur Erleichterung beim Auffinden des Zieles.
HINWEIS Die Werte sollten anndhernd “Null" sein bzw. nur wenige Sekunden abweichen, wenn das Ziel in
der zweiten Fernrohrlage angezielt ist.

9. Fihren Sie die Messung in Fernrohrlage 2 durch.
Bei erfolgreichen Messungen in beiden Fernrohrlagen werden die neuen und alten Einstellwerte flr
V-Index- und Zielachse angezeigt.
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Abbrechen und alte Werte bei-
behalten.

Neue Kalibrierwerte iiberneh-

Neue Werte setzen

Appl=Honfiguration/Kalibrierung

V-Index (alt) 0° 00" 03" men und speichern.
V-Index (neu) -0° 00' 21"
Zielachse (alt) 0° 00' 04"
Zielachse (neu) -0° 00' 52"

Abbr Setzen

10. Ubernehmen und speichern Sie die neuen Kalibrierwerte.
HINWEIS Mit dem vorgédngigen Kalibriervorgang fiir V-Index- und der Zielachse wurden ebenfalls neue
Einstellwerte fiir den 2-Achsen Kompensator ermittelt.
Bei Ubernahme der neuen Kalibrierwerte werden auch die neuen Einstellwerte fir den Kompensator
iibernommen.

16.3 Hilti Kalibrierservice

Wir empfehlen die regelméssige Uberpriifung der Gerate durch den Hilti Kalibrierservice zu nutzen, um die
Zuverldssigkeit geméss Normen und rechtlichen Anforderungen gewéhrleisten zu kdnnen.

Der Hilti Kalibrierservice steht Ihnen jederzeit zur Verfligung; empfiehlt sich aber mindestens einmal jéhrlich
durchzufiihren.

Im Rahmen des Hilti Kalibrierservice wird bestatigt, dass die Spezifikationen des gepriiften Gerdts am Tag der
Priifung den technischen Angaben der Bedienungsanleitung entsprechen.

Bei Abweichungen von den Herstellerangaben werden die gebrauchten Messgeréte wieder neu eingestellt.
Nach der Justierung und Priifung wird eine Kalibrierplakette am Gerdt angebracht und mit einem Kalibrierzer-
tifikat schriftlich bestatigt, dass das Gerdt innerhalb der Herstellerangaben arbeitet.

Kalibrierzertifikate werden immer bendtigt fiir Unternehmen, die nach ISO 900X zertifiziert sind. lhr ndchstlie-
gender Hilti Kontakt gibt [hnen gerne weitere Auskunft.

17. Pflege und Instandhaltung

HINWEIS
Lassen Sie beschédigte Teile vom Hilti Service aus-
wechseln.

17.1 Reinigen und trocknen

Blasen Sie den Staub vom Glas.
VORSICHT
Beriihren Sie das Glas nicht mit Ihren Fingern.

Reinigen Sie das Gerdt nur mit einem sauberen,
weichen Lappen. Befeuchten Sie es, wenn nétig, mit
reinem Alkohol oder Wasser.

VORSICHT

Verwenden Sie keine anderen Fliissigkeiten ausser Al-
kohol oder Wasser. Diese konnten die Kunststoffteile
angreifen.
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HINWEIS
Lassen Sie beschadigte Teile vom Hilti Service aus-
wechseln.

17.2 Lagern

HINWEIS
Lagern Sie das Gerat nichtin nassem Zustand. Lassen
sie es trocknen bevor Sie es verstauen und lagern.

HINWEIS
Reinigen Sie vor dem Lagern immer das Gerat, den
Transportbehdlter und das Zubehor.
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HINWEIS

Fiihren Sie nach ldngerer Lagerung oder ldngerem
Transport Ihrer Ausriistung vor Gebrauch eine Kon-
trolimessung durch.

VORSICHT

Entnehmen Sie die Batterien, wenn das Gerat langere
Zeit nicht benutzt wird. Durch auslaufende Batte-
rien/Akkus kann das Gerat beschédigt werden.

HINWEIS
Beachten Sie die Temperaturgrenzwerte bei der La-
gerung lhrer Ausriistung, speziell im Winter oder

Sommer, inshesondere wenn Sie lhre Ausriistung im
Fahrzeug-Innenraum aufbewahren. (-30°C bis +70°C
(-22°F bis +158°F)).

17.3 Transportieren

VORSICHT

Fiir den Versand des Gerats miissen Sie die Batte-
rien isolieren oder aus dem Geréat entfernen. Durch
auslaufende Batterien/Akkus kann das Gerat bescha-
digt werden.

Verwenden Sie fiir den Transport oder Versand lhrer
Ausriistung entweder den Hilti-Versandkarton oder
eine gleichwertige Verpackung.

WARNUNG

Bei unsachgeméassem Entsorgen der Ausriistung kdnnen folgende Ereignisse eintreten:

Beim Verbrennen von Kunststoffteilen entstehen giftige Abgase, an denen Personen erkranken kdnnen.
Batterien kdnnen explodieren und dabei Vergiftungen, Verbrennungen, Veratzungen oder Umweltverschmut-
zung verursachen, wenn sie beschadigt oder stark erwérmt werden.

Bei leichtfertigem Entsorgen ermdglichen Sie unberechtigten Personen, die Ausriistung sachwidrig zu verwen-
den. Dabei kdnnen Sie sich und Dritte schwer verletzen sowie die Umwelt verschmutzen.

€3

Hilti-Geréte sind zu einem hohen Anteil aus wiederverwertbaren Materialien hergestellt. Voraussetzung fiir
eine Wiederverwertung ist eine sachgemasse Stofftrennung. In vielen Landern ist Hilti bereits eingerichtet, Ihr
Altgerat zur Verwertung zuriickzunehmen. Fragen Sie den Hilti Kundenservice oder Ihren Verkaufsberater.

P Nur fiir EU Lander

-
hd

Werfen Sie elektronische Messgerate nicht in den Hausmiill!
e Gemadss Europdischer Richtlinie 2002/96/EG und 2006/66/EG Uber Elektro- und Elektronik-

Altgerate und Umsetzung in nationales Recht miissen verbrauchte Elektrowerkzeuge und
Akku-Packs getrennt gesammelt und einer umweltgerechten Wiederverwertung zugefiihrt werden.

schiitzen.

it
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19. Herstellergewahrleistung Gerate

Hilti gewdhrleistet, dass das gelieferte Gerat frei von
Material- und Fertigungsfehler ist. Diese Gewahrleis-
tung gilt unter der Voraussetzung, dass das Gerdt in
Ubereinstimmung mit der Hilti Bedienungsanleitung
richtig eingesetzt und gehandhabt, gepflegt und ge-
reinigt wird, und dass die technische Einheit gewahrt
wird, d.h. dass nur Original Hilti Verbrauchsmaterial,
Zubehdr und Ersatzteile mit dem Gerédt verwendet
werden.

Diese Gewahrleistung umfasst die kostenlose Re-
paratur oder den kostenlosen Ersatz der defekten
Teile wahrend der gesamten Lebensdauer des Gera-
tes. Teile, die dem normalen Verschleiss unterliegen,
fallen nicht unter diese Gewéhrleistung.

Weitergehende Anspriiche sind ausgeschlossen,
soweit nicht zwingende nationale Vorschriften ent-

gegenstehen. Inshesondere haftet Hilti nicht fiir
unmittelbare oder mittelbare Mangel- oder Man-
gelfolgeschdden, Verluste oder Kosten im Zusam-
menhang mit der Verwendung oder wegen der Un-
maglichkeit der Verwendung des Gerdtes fiir ir-
gendeinen Zweck. Stillschweigende Zusicherungen
fiir Verwendung oder Eignung fiir einen bestimmten
Zweck werden ausdriicklich ausgeschlossen.

Fiir Reparatur oder Ersatz sind Gerat oder betroffene
Teile unverziiglich nach Feststellung des Mangels an
die zusténdige Hilti Marktorganisation zu senden.

Die vorliegende Gewdhrleistung umfasst sdmtliche
Gewadhrleistungsverpflichtungen seitens Hilti und er-
setzt alle friheren oder gleichzeitigen Erklarungen,
schriftlichen oder miindlichen Verabredungen betref-
fend Gewahrleistung.

20. FCC-Hinweis

VORSICHT

Dieses Gerat hat in Tests die Grenzwerte eingehal-
ten, die in Abschnitt 15 der FCC-Bestimmungen fiir
digitale Gerdte der Klasse B festgeschrieben sind.
Diese Grenzwerte sehen fiir die Installation in Wohn-
gebieten einen ausreichenden Schutz vor stérenden
Abstrahlungen vor. Gerdte dieser Art erzeugen und
verwenden Hochfrequenzen und kdnnen diese auch
ausstrahlen. Sie konnen daher, wenn sie nicht den
Anweisungen entsprechend installiert und betrieben
werden, Storungen des Rundfunkempfangs verursa-
chen.

Es kann aber nicht garantiert werden, dass bei be-
stimmten Installationen nicht doch Stérungen auftre-
ten kénnen. Falls dieses Gerdt Storungen des Radio-
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giiltig in USA) / IC-Hinweis

oder Fernsehempfangs verursacht, was durch Aus-
und Wiedereinschalten des Geréts festgestellt werden
kann, ist der Benutzer angehalten, die Stérungen mit
Hilfe folgender Massnahmen zu beheben:

Die Empfangsantenne neu ausrichten oder versetzen.

Den Abstand zwischen Gerat und Empfanger vergros-
sern.

Lassen Sie sich von Ihrem Héndler oder einem erfah-
renen Radio- und Fernsehtechniker helfen.

HINWEIS
Anderungen oder Modifikationen, die nicht ausdriick-
lich von Hilti erlaubt wurden, kann das Recht des
Anwenders einschrianken, das Gerdt in Betrieb zu
nehmen.
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m Konstruktionsjahr:

21. EG-Konformitatserklarung

Bezeichnung: Tachymeter
Typenbezeichnung: POS 15/18
2010

Wir erkldren in alleiniger Verantwortung, dass die-
ses Produkt mit den folgenden Richtlinien und Nor-
men Ubereinstimmt: EN 61000-6-1, EN 61000-6-3,
2006/95/EG, 2004/108/EG.

Hilti Aktiengesellschaft

Dietmar Sartor Tassilo Deinzer
Head of BA Quality and Process Ma- Head BU Measuring Systems
nagement
Business Area Electric Tools & Ac- BU Measuring Systems
cessories
082010 082010

A F

Abstecken
mit Bavachsen. . . . ... .......... 3, 56
mit Koordinaten . . . . ............ 3,60
Absteckpunkte . . ... ... 4,93
Achse bestimmen . . . ...... ... ... .. 4,88
Anzeige aktives Projekt . . ... .. ... ... 3,36
Anzeigebeleuchtung . . . .. ........ .. 3,34
Atmosphdrische Korrekturen . . . ... .. .. 3,34
Atmosphdrischen Einflisse . . . .. ... ... 3,35
Aufmass ..................... 4,70
mit Bauachsen. . . . ... .......... 4,71
mit Koordinaten . . . . ............ 4,73
B
Batterie . . . ............... 2,6,22,25
einsetzen und wechseln . . ... ... ... 2,22
POABO .. ... ... ... ... ... 7
Bauachsen . ................... 2,13
Bedienfeld . ................... 2,23
D
Datenpunkte . .. ................ 2,20
Datentypen . . .. ... ... ... ... 5,98
Distanzmessung . . . .. ............ 2,17
Dreifuss. . . ... .. .. ... 1
E
Einweishilfe. . . . ............. 1-3, 20, 34
Elektronische Libelle . ... .......... 3,34
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Freie Stationierung . . .. ......... 3,47, 49
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Funktionsmenii
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Gerat
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Gerdteinschalten ... ............. 2,26
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Laserpointer . . ... ........... 2-3, 20, 34
Statusanzeige . ................ 2,25
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Messen und Registrieren . . . ... ... ... 4,77
Messen & Registrieren
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Messprinzip . .................. 2,16
Messpunkt . . . ................. 4,95
I6schen und anzeigen. . . .. .......... 96
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Neigungsanzeige
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Netzteil .. ....................... 6
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NOTICE ORIGINALE

POS 15/18 Station totale

Avant de mettre I'appareil en marche, lire
impérativement son mode d'emploi et bien
respecter les consignes.

Le présent mode d'emploi doit toujours
accompagner I'appareil.

Ne pas préter ou céder I'appareil a un
autre utilisateur sans lui fournir le mode
d'emploi.

Kl Les chiffres renvoient aux illustrations se trouvant
sur les pages rabattables. Pour lire le mode d'emploi,
rabattre ces pages de maniére a voir les illustrations.
Dans le présent mode d'emploi, « I'appareil » désigne
toujours la station POS 15 ou POS 18.

Partie arriére du boitier

(1 Compartiment & batteries & gauche avec capu-
chon fileté de fermeture

() Vis de mise de niveau du tribraque

(3 Verrouillage du tribraque

(®) Panneau de commande avec écran tactile
(® Vis de focalisation

(®) Oculaire

(@ Lunette avec télémétre

Dioptre de visée grossiére

Partie avant du boitier A

Commande verticale

@D Interface USB double (petite et grande)

(1) Compartiment a batteries a droite avec capu-
chon fileté de fermeture

(1 Commande horizontale resp. latérale

Vis de mise de niveau du tribraque

(> Tribraque

Plomb laser

(1) Assistance de guidage

Objectif

Poignée de transport

1 CoNSIgNES GENEIalES ... ..uvvie v ri i v e raransaerarnnraranranrarnnrnnrnns 113
11 Termes signalantundanger. . ... it et 113
1.2 Explication des pictogrammes et autres symboles d'avertissement.................... 113
2 DT ] 1) ] 114
21 Utilisation conforme a l'usage prévl . ........ciiiiinr ettt i i eeeeas 114
2.2 Description de l'appareil . ......... ... it i e 114
2.3 Contenu de la livraison de I'équipement standard. . .................... ... ... ... 114
3 ACCESSOIIS .« vt vvasaenennnesnsssnsnsasasassassssssssnsasasnsnsnsnsnsnns 115
4  Caractéristiques techniques ............coviiiiiiiiiiiii i a e rareaens 116
5 Consignesde SECUNte...........oviieiririiirirnrerrararinarnrnasarnrnnnns 118
5.1 Consignes de sécurité générales ............ ...ttt 118
5.2 Utilisation non conforme a 'usage prévi. . ......coiiiiinr et ii i i eeeenans 118
5.3 Aménagement correct du poste de travail ............. ... it 119
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5.4
5.4.1
542
5.5
5.6
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6.1
6.1.1
6.1.2
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6.1.5
6.1.6
6.2
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6.2.2
6.3
6.3.1
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6.5
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752
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755
7.5.6
7.5.7
7.5.8

110

Compatibilité électromagnétique . . . ......... .. e 119

Classification du laser pour appareilsde classe 2 ..., 119
Classification du laser pour appareilsde classe 3R . ..., 119
Consignes de sécurité générales ............. ..ot iiiiiiiiiiiiiieeeanns 120
L 11711 4 120
Description duSySteme .........c.ovveriiiiririiiarirarrnrnnrnranrarnnennss 120
TErmMeS GBNEIAUX . ... ..ottt ittt e e e e e e 120
COOTAONNBES . . . oottt e 120
Lignes de construction . ...... ... .. . 121
Termes spécifiques au domaine .. ....... ...t 121
Positionsde lunette BAEN . . .. ... ... 122
Termes et descriptions afférentes . ......... ... 123
Abréviations et leurs significations .............. . i 124
Systéme de mesure d'angle . . ... et 124
PrinCipe A8 MESUIE . . ..t et e e e e 124
CompensateuradeuxaxeS Bl . ..... ... 125
Mesure de distance. ..........ooiiiiiiii i i e it e 125
Mesurededistance T . ....... ... ... 125
CIDleS .o 126
Canne de réfleCteur .. ... o 126
Mesures de hauteurs ...ttt i e it 127
Mesures de hauteurs . . ... ... o 127
Assistance de guidage . ...t 128
Assistance de guidage Bl ... ... ... ... 128
Pointeur laser . . ... ..o e e 128
Points de donnBes. . ... i, 128
Sélection de Points ... ... 129
Premieres Glapes ... .ocvviiiiiiii it it 130
BatlerieS .. ..ot e, 130
Charge de batterie ...............ooiiiiiiii i i ns 130
Mise en place et remplacement des batteries B .................. ... ... ..ooa.l 130
Contrdle de fonctionnement ............. .. e 131
Panneaude commande ..............iiiiiiiiii i it e, 131
Boutonsde fonction . ...... ... . 131
Dimensions de I'écrantactile. . ... 131
Subdivisionde I'6crantactile . . ........ ... .. 132
Ecran tactile — Clavier NUMBHGUE ... ..o\t e e e, 132
Ecran tactile — Clavier alphanumérique ... .............ooeueeneiieeeeinnn. 133
Ecran tactile — Eléments de commande généraux .. ..........ouorineeneenii, 133
Pointeur laser — Affichage de I'état de charge ............... .. . L. 134
Batterie — Affichage de I'état decharge ......... ... 134
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7.6 Mise enmarche /Aret . ... i e i it

7.6.1 Mise BN MarChe . . ...
7.6.2 AT
1.7 Miseenstation ... i e e
7.74 Mise en station avec point au sol et plomblaser........... ... .. ... . ... . .
7.7.2 Mise en station de I'appareil BY . . . ...
7.7.3 Mise en station de I'appareil avec conduite et plomblaser ................ ... ... ....
7.8 Application Théodolite . ....... ... e
7.8.1 Configuration de I'affichage ducercle . ......... ...
7.8.2 Entrée manuelle de la lecture circulaire . ...
7.8.3 Mise & zéro de la lecture Circulaire. . ...
7.8.4 Affichage de l'inclinaison verticale i . ........... ... i
8 Configuration systeéme ...........coviiiiiiiiii i e
8.1 Configuration. . .. ... .. e
8.1.1 RBOIAGES . . oo e
8.2 Heureetdate. ... ... e it e
9 Menu Fonctions (FNC) . ......ccvviiieiiiiirisnrnsnnnnnsnsasasasnsnsnsnnnnns
9.1 Lumiére de guidage Al . . . ... ..o oeiit i e
9.2 Pointeurlaser . .. ... e
9.3 Eclairage de I'affichage . .............oouniinie et
9.4 Niveau a bulle électronique ....... ... i e
9.5 Corrections atmosphériques . . ...ttt i
9.5.1 Correction des influences atmosphériques . ...
10 Fonctions relatives aux applications............c.oviviiiiiiii i iieneraens
10.1 L1 11
10.1.1 Affichage du travail actuel ... ... ...
10.1.2 SEIBCHION dE TraVAUX . ...\ttt
10.1.3 Créationd'unnouveautravail ......... ... ... .
10.1.4 Informations surletravail .......... ... . . . .
10.2 Mise en station et lI'orientation. ........... ... . i
10.2.1 VU d'eNSEmMbIE . . o
10.2.2 Réglage de la station au-dessus du point avec lignes de construction ..................
10.2.3 Point quelconque avec lignes de construction. ............. ... .. ... L.
10.2.4 Réglage de la station au-dessus du point avec coordonnées. .........................
10.2.5 Point quelconque avec COOrdONNEES . . .. ... v et ettt e e
10.3 Ajustage de la hauteur .. ....... ... ...
10.3.1 Réglage de la station avec ligne de construction (option Hauteur « activée »)

10.3.2 Réglage de la station avec coordonnées (option Hauteur « activée ») ...................
11 Applications. . .....ccivii it
1.1 Implantationhorizontale. . ... ... it e
1111 Principe de I'implantation horizontale . ......... ... . ... .. .. . . . . ...
11.1.2 Implantation avec lignes de construction .............. .
11.1.3 Implantation avec COOrdONNBES . . . ..ot o ottt e
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1.2 Implantationverticale. . . ... ... e 172

11.2.1 Principe de I'implantation verticale .............. ... .. .. 172
11.2.2 Implantation verticale avec lignes de construction ............ ... ... ... .. ... ... .... 173
11.2.3 Implantation verticale avec coordonnées. . ............ 177
13 Verification ... i e, 179
11.3.1 Principe de I'application Vérification .............. .. . ... 179
11.3.2 Vérification avec lignes de construction .......... ... .. . 180
11.3.3 Vérification avec COOrdoNNBeS . . . ...ttt 182
1.4 Ligne manquante ......... ...t i it 184
11.41 Principe de I'application Ligne manquante .............. ... o i 184
1.5 Mesure et enregistrement .......... .. i i e 186
11.51 Principe de I'application Mesure et enregistrement .. .............. . ... .. .. ... ... ... 186
11.5.2 Mesure et enregistrement avec lignes de construction ............ ... ... ... 187
11.5.3 Mesure et enregistrement avec COOrdONNEES . ... ...ttt 189
11.6 Orientationverticale . ......... ..o ittt it s 190
11.6.1 Principe de 'orientation verticale. . ......... .. o 190
1.7 Mesure de SUMaCe ...ttt it et et a ettt ei e 192
11.71 Principe de la mesure de SUrface. . ... o 192
1.8 Mesure indirecte de hauteur. . ... e 194
11.8.1 Principe de la mesure indirecte de hauteur . ............ .. 194
11.8.2 Détermination indirecte de hauteur ........ ... 194
1.9 Détermination d'un point parrapportauneligne ............. ... ... 195
11.9.1 Principe "Point par rapport a un axe" . ........... . 195
11.9.2 Détermination d'une ligne . . ... i 196
11.9.3 Contréle de points par rapportaune ligne. . ... 197
12 Données et traitementdedonnées .............ccooiiiiiiiiiiiiiiiiiii e 197
121 INtroduCtion . .. ..o e 197
12.2 Données de point .. ... 197
12.2.1 Points en tant que pointsde mesure . ... 198
12.2.2 Points en tant que points de coOrdonnées. . ...ttt 198
12.2.3 Points avec éléments graphiques . ......... ... 198
12.3 Génération de données de point. . ....... ... i e 198
12.31 Avec stationtotale . . ... ... 198
12.3.2 Avec Hilti PROFIS Layout ... ... e 199
12.4 Enregistrementde données ............ .. i e 199
12.4.1 Mémoire interne a la stationtotale ......... ... ... .. .. . 199
12.4.2 Supportde données USB .. ... ... 199
13  Gestionnaire de données de la stationtotale ...............................Ls 200
13.1 Vue d'ensemble ... ... e 200
13.2 Sélectiondetravaux . ..... ... i, 200
13.2.1 Points fixes (Contrdle resp. points d'implantation) ................... ... ........... 201
13.2.2 POINtS de MESUME . ..o 203
13.3 Suppressiond'untravail . . ... ... e 204
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13.4 Création d'un nouveautravail......... ...t
13.5 Copied'untravail .. ... i e
14  Echange de données aveC I8 PC ..........cvvviureeeriinneesrineeerannneeens
141 INtroduCtion . . ... .. o
14.2 Hilti PROFIS Layout .. ........coieteiiii it i i e i ie e i aaaeenas
14.2.1 TYPES de dONNBES . . ...
14.2.2 Sortie de données (exportation) a I'aide de Hilti PROFIS Layout
14.2.3 Entrée de données (importation) & I'aide de Hilti PROFIS Layout ...................... 207
15 Connexion aveC RS 232. ........c.ciiiiiiiiiii it e i i sasansasansansnannnnns 208
16 Calibrage et ajustage ..........cooviviriririrnrirnerirerarasnrasarnsnnnennns 208
16.1 FLalonNage SUF ST . . ... v e e ettt et et e e e e e e e e e 208
16.2 Procédure d'étalonnage sursite. .......... ... i 208
16.3 Service de calibrage Hilli . ... ... e 21
17 Nettoyageetentretien............cooviiiiiiiiiiiiiiii i i i a i aanneaans 211
1741 Nettoyage etséchage ..ottt it 21
17.2 SI0CKAGE . .. e 212
17.3 L1151 1] ¢ 212
18  ReCYCIage.......ccviiiiiii it ie i it i et i s a s 212
19 Garantie constructeurdes appareilS ...........coovivierirnriirirnnrnnrnrnnnns 213
20 Déclaration FCC (valable aux Etats-Unis) / Déclaration IC (valable au Canada).... 213
21  Déclarationde conformité CE ............ccivviiiiiiiiiiiiiiiiiininrnnnnnes 214
1. Consignes générales
1.1 Termes signalant un danger 1.2 Explication des pictogrammes et autres
DANGER symboles d'avertissement
Pour un dangerimminent qui peut entrainer de graves | Symboles
blessures corporelles ou la mort. @
-
AVERTISSEMENT [a & <9 &)
Pour attirer I'attention sur une situation pouvant pré-
senter des dangers susceptibles d'entrainer des bles- | Lirelemode  Avertissement ~ Recycler les Ne pas
sures COI’DOI’G”GS graves ou la mort d‘empl_o_i avant danger général déchets _regarder
: d'utiliser directement
|'appareil dans le
ATTENTION faisceau
Pour attirer I'attention sur une situation pouvant pré- Svmbole de cl | I/ class 2
senter des dangers susceptibles d'entrainer des bles- ymbole de classe faser Il / class
sures corporelles légéres ou des dégats matériels. Ter o
Class 2 Laser Product 2
REMARQUE " s
Pour des conseils d'utilisation et autres informations ]
il laser class Il according Laser de
utiles. CFR 21, § 1040 (FDA) classe 2
conforrpément
EN eoagszzooa
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Symbole de classe laser Ill / class 3

YN
Class ‘ &m
: ooz
1EC60825-1: 2007
laser class Il according Ne pas
CFR 21, § 1040 (FDA) regarder avec
des appareils
optiques
directement
dans le
faisceau ou

dans I'appareil

Orifice de sortie du laser

LASER APERTURE

Orifice de sortie du laser

Emplacement des détails d'identification sur 1'ap-
pareil

La désignation et le numéro de série du modéle
se trouvent sur la plaque signalétique de I'appareil.
Inscrire ces renseignements dans le mode d'emploi
et toujours s'y référer pour communiquer avec notre
représentant ou agence Hilti.

Type :

Génération : 01

N° de série :

2. Description

2.1 Utilisation conforme a I'usage prévu

L'appareil est congu pour mesurer des distances
et des directions, calculer des positions cible tridi-
mensionnelles et des valeurs dérivées ainsi que des
implantations de coordonnées données ou valeurs
définies par rapport a des axes.

Pour éviter tout risque de blessure, utiliser unique-
ment les accessoires et outils Hilti d'origine.

Bien respecter les consignes concernant |'utilisation,
le nettoyage et I'entretien de I'appareil qui figurent
dans le présent mode d'emploi.

Préter attention aux influences de I'environnement
de I'espace de travail. Ne pas utiliser I'appareil dans
des endroits présentant un danger d'incendie ou
d'explosion.

Toute manipulation ou modification de I'appareil est
interdite.

2.2 Description de I'appareil

La station totale Hilti POS 15/18 permet de défi-
nir des objets en tant que position dans I'espace.
L'appareil est équipé de cercles, respectivement hori-
zontal et vertical, avec graduations circulaires numé-
riques, deux niveaux électroniques (compensateurs),
un télémetre coaxial intégré a la lunette, ainsi qu'un
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processeur pour les calculs et I'enregistrement des
données.

Le logiciel pour PC Hilti PROFIS Layout permet d'ef-
fectuer des transmissions de données entre la station
totale et le PC, et inversement, de préparer et d'éditer
des données pour d'autres systémes.

2.3 Contenu de la livraison de I'équipement
standard
1 Station totale
1 Adaptateur secteur y compris cable de
charge pour chargeur d'accu
Chargeur
Batteries de type Li-lon 3.8 V 5200 mAh
Canne de réflecteur
Clé d'ajustage POW 10
Plaquettes d’avertissement laser
Certificat du fabricant
Mode d'emploi
Coffret Hilti
En option : Hilti PROFIS Layout (CD-ROM
avec logiciel pour PC)
1 En option : Clé électronique pour logiciel
pour PC

1 En option : Cable de transfert de données
usB
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3. Accessoires

Illustration Désignation Description
Batterie POA 80
e Adaptateur secteur POA 81
s

Chargeur d'accu POA 82

Canne de réflecteur (métrique)
POA 50

La canne de réflecteur POA 50
(métrique)

(qui se compose de 4 sections
(respectivement 300 mm de

long), de la pointe de la canne

(50 mm de long) et de

la plaque réflectrice

(100 mm de haut resp. distante de
50 mm par rapport au centre)) sert
a mesurer des points sur le sol.

Canne de réflecteur (impérial)
POA 51

La canne de réflecteur

POA 51 (impérial)

(qui se compose de 4 sections
(respectivement 12 pouces de
long), de la pointe de la canne
(2,03 pouces de long) et

de la plaque réflectrice

(3,93 pouces de haut resp. distante
de 1,97 pouce par rapport au
centre)) sert @ mesurer des points
sur le sol.

Feuille réfléchissante POAW-4

+

Feuille autocollante pour le place-
ment de points de référence sur
des cibles en hauteur telles que des
murs ou poteaux.
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Illustration Désignation Description

Trépied PUA 35

—

Clé d'ajustage POW 10 Utilisation réservée uniquement au
personnel compétent !

HILTI PROFIS Layout Logiciel utilisateur permettant de
générer les données de position-
_ nement de CAO et de les transférer
sur l'appareil.
/ow Clé électronique POA 91
’
.ﬁni
Cable de transfert de données
POW 90
4. Caractéristiques techniques
Sous réserve de modifications techniques !
REMARQUE
Seule la précision de mesure angulaire distingue les deux appareils.
Lunette
Facteur d'agrandissement de la lunette 30x
Distance de visée la plus courte 1,5m (4,9 ft)
Champ de vision de la lunette 1°20':2,3m/100 m (7,0 ft /300 ft)
Ouverture d'objectif 45 mm (1,8")
116
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Compensateur

Type 2 axes, liquide
Zone d'intervention +3
Précision 2"

Mesure d'angle

Précision POS 15 (DIN 18723) 5"
Précision POS 18 (DIN 18723) 3"
Systéme de déplacement angulaire diamétral

Mesure de distance

Portée 340 m (1000 ft) Kodak gris 90 %
Précision +3 mm + 2 ppm (0.01 ft + 2 ppm)
Puissance 2,4 mW

Longueur d'onde 658 nm

Classe laser Class 3R

Assistance de guidage

Angle d'ouverture 1,4°
Portée typique 70 m (230ft)
plomb laser
Précision 1,5 mm sur 1,5 m (1/16 sur 3 ft)
Puissance <1 mW
Longueur d'onde 635 nm
Classe laser Class 2

Enregistrement de données

Capacité de la mémoire (bloc de données) 10.000

Connexion de données Hote et client, 1x RS-232C série, 2x USB
Indicateur

Type Ecran couleur (écran tactile) 320 x 240 pixels

Eclairage 5 niveaux

Contraste Commutation Jour / Nuit

Classe de protection IP
Classe IP 56

Commande latérale
Type continu

Trépied avec filetage
Filetage du tribraque 5/8"
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Batterie POA 80

Type Li-lon
Tension nominale 3,8V
Capacité de la batterie 5.200 mAh
Durée de la charge 4h

Durée de fonctionnement (dans le cas de mesures 16 h

de distance/d'angle toutes les 30 secondes)

Poids

0,1 kg (0,2 Ibs)

Dimensions

67 mm x 39 mm x 25 mm (2,6" x 1,5" x 1,0")

Adaptateur secteur POA 81 et chargeur d'accu POA 82

Alimentation par secteur 100...240V
Fréquence réseau 47...63 Hz
Intensité de référence 4 A

Tension de référence 5V

Poids (adaptateur secteur POA 81)

0,25 kg (0,6 Ibs)

Poids (chargeur d'accu POA 82)

0,06 kg (0,1 Ibs)

Dimensions (adaptateur secteur POA 81)

108 mm x 65 mm x 40 mm (4,3" x 2,6" x 0,1")

Dimensions (chargeur d'accu POA 82)

100 mm x 57 mm x 37 mm (4,0" x 2,2" x 1,5")

Température
Température de service

-20...+50 °C (entre -4 °F et +122 °F)

Température de stockage

-30...+70 °C (entre -22 °F et +158 °F)

Dimensions et poids
Dimensions

149 mm x 145 mm x 306 mm (5,9" x 5,7" x 12")

Poids

4,0 kg (8,8 Ibs)

5. Consignes de sécurité

5.1 Consignes de sécurité générales

En plus des consignes de sécurité figurant dans les
différentes sections du présent mode d'emploi, il
importe de toujours hien respecter les directives
suivantes.

5.2 Utilisation non conforme a I'usage prévu
L'appareil et ses accessoires peuvent s'avérer dange-
reux s'ils sont utilisés de maniére incorrecte par un
personnel non qualifié ou de maniére non conforme
a l'usage prévu.
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a) Nepas utiliser I'appareil sans avoir regu les ins-
tructions appropriées ou avoir lu au préalable
le présent mode d'emploi.

b) Ne pas neutraliser les dispositifs de sécurité
ni enlever les plaquettes indicatrices et les
plaquettes d’avertissement.

c) Nefaireréparer’appareil que parle S.A.V.Hilti. En
cas d'ouverture incorrecte de I'appareil, il peut



se produire un rayonnement laser d'intensité
supérieure a celle des appareils de classe 3R.

d) Toute manipulation ou modification de I'appareil
est interdite.

e) Pour éviter tout risque de blessures, utiliser uni-
quement les accessoires et adaptateurs Hilti d'ori-
gine.

f) Ne pas utiliser I'appareil dans un environne-
ment présentant un risque d’explosion.

g) Pour nettoyer I'appareil, utiliser uniqguement des
chiffons propres et doux. Si nécessaire, les hu-
mecter avec un peu d'alcool pur.

h) Tenir I’appareil laser hors de portée des en-
fants.

i) Des mesures sur des matériaux synthétiques ex-
pansés comme le polystyréne expansé (styropor),
le styrodur, sur de la neige ou des surfaces trés
réfléchissantes, etc., peuvent étre faussées.

j) Des mesures sur des matériaux supports peu
réfléchissants dans des environnements a coeffi-
cient de réflexion élevé peuvent étre faussées.

k) Toutes mesures effectuées a travers une vitre ou
tout autre objet peuvent fausser le résultat de
mesure.

I) De rapides variations des conditions de mesure,
par ex. du fait du passage d'une personne devant
le rayon laser, peuvent fausser le résultat de
mesure.

m) Ne jamais diriger I'appareil en direction du soleil
ou d'autres sources de lumigre intense.

n) Ne pas utiliser I'appareil comme niveau.

0) Aprés une chute ou toutautre incident mécanique,
il est nécessaire de vérifier la précision de mesure
de I'appareil.

5.3 Aménagement correct du poste de travail

a) Délimiter le périmetre de mesure et lors de la
mise en station de I'appareil, veiller & ne pas
diriger le faisceau contre soi-méme ni contre des
personnes.

b) Utiliser I'appareil uniquement dans le périmétre
et les conditions d'utilisation définis, c'est-a-dire
ne pas 'utiliser pour mesurer sur un miroir, de
|'acier chromé, des pierres polies, etc.

c) Respecter la réglementation locale en vigueur en
matiére de prévention des accidents.

5.4 Compatibilité électromagnétique

Bien que I'appareil réponde aux exigences les plus
séveres des directives respectives, Hilti ne peut pas
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exclure la possibilité qu'il produise des interférences

sur

- d'autres appareils (par ex. systémes de navigation
pour avions) ou

- qu'un rayonnement trés intense produise des inter-
férences.

Dans ces cas ou en cas d'autres incertitudes, il est
conseillé d'effectuer des mesures de contrble pour
vérifier la précision de I'appareil.

5.4.1 Classification du laser pour appareils de
classe 2

Le plomb laser de I'appareil correspond a la classe
de laser 2 satisfaisant aux exigences des normes
IEC825-1 / EN60825-01:2008 et est en conformité
avec CFR 21 § 1040 (Lose Notice 50). L'ceil est nor-
malement protégé par le réflexe de fermeture des
paupieres lorsque I'utilisateur regarde brievement,
par inadvertance, dans le faisceau laser. Ge réflexe
peut néanmoins &tre altéré par la prise de médica-
ments, d'alcool ou de drogues. Ces appareils peuvent
étre utilisés sans autre mesure de protection. Il est
malgré tout conseillé, comme pour le soleil, d'éviter
de regarder directement dans la source lumineuse.
Le faisceau laser ne doit pas étre dirigé contre des
personnes.

5.4.2 Classification du laser pour appareils de
classe 3R

Le laser de mesure de I'appareil destiné aux mesures
de distances correspond a la classe de laser 3R
satisfaisant aux exigences des normes IEC825-1 /
EN60825-1:2008 et est en conformité avec CFR 21
§ 1040 (Lose Notice 50). Ces appareils peuvent étre
utilisés sans autre mesure de protection. Ne pas
regarder directement dans le faisceau et ne pas diriger
le faisceau contre des personnes.

a) Les appareils laser de classe 3R et de classe Illa
doivent uniquement étre utilisés par des per-
sonnes formées a cet effet.

b) Les domaines d'utilisation doivent étre désignés
par des plaquettes d'avertissement laser.

c) Lesfaisceauxlaser doivent passer bien au-dessus
ou au-dessous de la hauteur des yeux.

d) Prendre des mesures de précaution pour s'assu-
rer que le faisceau laser ne touche pas accidentel-
lement des surfaces réfléchissantes comme des
miroirs.
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Prendre des mesures pour s'assurer que per-
sonne ne puisse regarder directement dans le
faisceau.

La trajectoire du faisceau laser ne doit pas passer
dans des zones non surveillées.

Les appareils laser inutilisés doivent &tre conser-
vés dans des endroits ol les personnes non
autorisées n'ont pas acces.

5.5 Consignes de sécurité générales

N{X)

Avant d’utiliser 'appareil, vérifier qu’il n’est
pas abimé. Si I'appareil est endommagé, le faire
réparer par le S.A.V. Hilti.

Les températures de fonctionnement et de sto-
ckage doivent étre respectées.

Aprés une chute ou tout autre incident méca-
nique, il est nécessaire de vérifier la précision
de I'appareil.

Lorsque I’appareil est déplacé d’un lieu trés
froid @ un plus chaud ou vice-versa, le lais-
ser atteindre la température ambiante avant de
Iutiliser.

En cas d’utilisation du trépied, vérifier que
I'appareil est toujours bien vissé et que le
trépied est stable et fixe sur le sol.

Pour éviter toute erreur de mesure, toujours
bien nettoyer la fenétre d’émission du faisceau
laser.
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9)

Bien que I'appareil soit congu pour étre utilisé
dans les conditions de chantier les plus dures,
en prendre soin comme de tout autre instru-
ment optique et électrique (par ex. jumelles,
lunettes, appareil photo).

Bien que I’appareil soit parfaitement étanche, il
est conseillé d'éliminer toute trace d'humidité
enl’essuyantavant de le ranger dans son coffret
de transport.

Pour plus de sécurité, contrdler les valeurs
préalablement enregistrées resp. les réglages
antérieurs.

Lors de I'orientation de I'appareil a I'aide du
niveau a hulle, ne pas regarder de face dans
I'appareil.

Bien verrouiller 1a porte du compartiment a bat-
teries, pour éviter qu'elles ne tombent ou qu'ily
aitabsence de contact, ce qui entraineraitun ar-
rét inopiné de I'appareil ainsi que d'éventuelles
pertes de données.

5.6 Transport

Pour

I'expédition de I'appareil, les batteries

doivent étre isolées ou retirées de I'appareil. Des
piles/batteries qui coulent risquent d'endommager
I'appareil.

Pour éviter toute nuisance a I'environnement, I'appa-
reil et les batteries doivent étre éliminés conformé-
ment aux directives nationales en vigueur.

En cas de doute, contacter le fabricant.

6. Description du systéme

6.1 Termes généraux
6.1.1 Coordonnées
Sur certains chantiers, I'entreprise en charge du métrage marque d'autres points au lieu, mais aussi en
combinaison avec les lignes de construction. La position de ces points est définie par leurs coordonnées.

Généralement, les coordonnées se fondent sur un systeme de coordonnées national, auxquelles se réferent le
plus souvent les cartes géographiques.



6.1.2 Lignes de construction

3.000 [500 4600 | 600 | @500

4500

12980 | 5.800

13850 3760 ) 2650 2650, 3760 17046

Généralement, avant le début du chantier, I'entreprise en charge du métrage marque d'abord des repéres de
hauteur et lignes de construction a I'intérieur et sur le pourtour du périmétre de construction.

Chaque ligne de construction nécessite le marquage de deux extrémités sur le sol.

C'est a partir de ces marques que sont placées les différentes entités a construire. Les batiments de grande
taille nécessitent de treés nombreuses lignes de construction.

6.1.3 Termes spécifiques au domaine

Axes de I'appareil

A Axe de collimation
b Axe vertical

¢ Axe d'inclinaison
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Cercle horizontal / angle horizontal
0° p=30°
o

ps
e |
180°

Les lectures de mesure circulaires horizontales a 70° par rapport a une cible et a 30° par rapport a l'autre cible
permettent de calculer I'angle inclus 70° - 40° = 30°.

Cercle vertical / angle vertical

X

S

/c 180°
Etant donné que le cercle vertical est orienté & 0° par rapport au sens de la gravité ou & 0° par rapport  la
direction horizontale, I'angle est ainsi quasiment défini a partir du sens de la gravité.

Ces valeurs servent a calculer les distances horizontales et les différences de hauteur a partir de la distance
inclinée mesurée.

6.1.4 Positions de lunette

Afin de pouvoir attribuer correctement les lectures circulaires horizontales a I'angle vertical, on parle de
positions de lunette, c.-a-d. que, en fonction du sens de mesure respectif de la lunette vers le panneau de
commande, il peut étre déterminé dans quelle position la mesure a été faite.

Si l'utilisateur se trouve directement en face de I'affichage et de I'oculaire, I'appareil se trouve dans la position
de lunette 1. E4
Si l'utilisateur se trouve directement en face de I'affichage et de I'objectif, I'appareil se trouve dans la position
de lunette 2.
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6.1.5 Termes et descriptions afférentes

Axe de collimation

Ligne passant par le réticule et le centre de I'objectif (axe de la lu-
nette).

Axe d'inclinaison

Axe de rotation de la lunette.

Axe vertical Axe de rotation de I'ensemble de I'appareil.

Zénith Le zénith correspond a la direction vers le haut de la force de pesan-
teur.

Horizon L'horizon correspond a la direction de mesure perpendiculaire a la
force de pesanteur — généralement désignée par horizontale.

Nadir Le point du sol qui se trouve a la verticale descendante du lieu d'ob-

servation, c.-a-d. dans le sens de la force de pesanteur, est appelé
nadir.

Cercle vertical

Le cercle vertical désigne le cercle angulaire dont les valeurs varient
lorsque la lunette est orientée vers le haut ou vers le bas.

Direction verticale

La direction verticale désigne une lecture sur le cercle vertical.

Angle vertical (V)

Un angle vertical se détermine par la lecture sur le cercle vertical.
Le cercle vertical est le plus souvent orienté a |'aide du compensa-
teur dans la direction de la force de pesanteur, avec |'indication du
zéro au zénith.

Angle d'élévation

L'angle d'élévation est a « zéro » a I'horizon, prend une valeur posi-
tive vers le haut, respectivement négative vers le bas.

Cercle horizontal

Le cercle horizontal désigne le cercle angulaire dont les valeurs va-
rient lorsque |'appareil tourne.

Direction horizontale

La direction horizontale désigne une lecture sur le cercle horizontal.

Angle horizontal (Hz)

Un angle horizontal résulte de la différence de deux lectures sur
le cercle horizontal, mais souvent, une lecture circulaire est aussi
désignée par angle.

Distance inclinée (Di)

Distances du milieu de la lunette jusqu'au faisceau laser incident sur
la surface cible.

Distance horizontale (Dh)

Distance inclinée mesurée réduite par projection a I'horizontale.

Alidade

L'alidade est la partie médiane rotative de la station totale.

Cette partie sert normalement de support au panneau de com-
mande, aux niveaux d'ajustement de I'horizontale et, a I'intérieur,
au cercle horizontal.

Tribraque

L'appareil est logé dans un tribraque par exemple fixé sur un tré-
pied.

Le tribraque présente trois points d'appui ajustables verticalement a
|'aide de vis de réglage.

Station de I'appareil

L'endroit ou est installé I'appareil — le plus souvent au dessus d'un
point marqué au sol.

Hauteur de station (Stat H)

Hauteur séparant le point au sol de la station de |'appareil au-dessus
d'une hauteur de référence.

Hauteur de I'instrument (hi)

Hauteur du point au sol jusqu'au milieu de la lunette.

Hauteur du réflecteur (hr)

Distance séparant le milieu du réflecteur a la pointe de la canne du
réflecteur.

Point d'orientation

Le point cible en liaison avec la station de I'appareil sert a détermi-
ner la direction horizontale de référence pour la mesure angulaire
horizontale.
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EDM Télémetre électronique.

Coordonnées Est (E) Dans un systéme de coordonnées typiques de mesure, cette valeur
se rapporte a la direction Est-Ouest

Coordonnées Nord (N) Dans un systéme de coordonnées typiques de mesure, cette valeur
se rapporte a la direction Nord-Sud.

Ligne (L) Désignation d'une mesure de longueur le long d'une ligne de
construction ou d'une autre ligne de référence.

Décalage (Decal) Désigne une distance perpendiculaire a une ligne de construction ou
une autre ligne de référence.

Hauteur (H) Une hauteur est désignée par plusieurs valeurs.

Une hauteur correspond a une distance verticale a un point de réfé-
rence ou une surface de référence.

6.1.6 Abréviations et leurs significations

Hz Angle horizontal

V Angle vertical

dHz Différences d'angle horizontal
AAv Différence d'angle vertical

Di Distance inclinée

Dh Distance horizontale

ADh Différence de distance horizontale
hi Hauteur de I'instrument

hr Hauteur du réflecteur

href Hauteur des points de référence
Stat H Hauteur de station

h Hauteur

E Coordonnées Est

N(X) Coordonnées Nord

Decal Décalage

| Ligne

AH Différence de hauteur

AE Différence de coordonnées Est
AN Différence de coordonnées Nord
ADecal Différence de décalage

AlLn Différence de longueur

6.2 Systeme de mesure d'angle

6.2.1 Principe de mesure

L'appareil détermine I'angle par calcul a partir de deux lectures de mesure circulaires.

Pour mesurer des distances, des ondes de mesure sont émises par le biais d'un rayonnement laser visible,
qui sont réfléchies sur un objet.

C'est a partir de ces composantes physiques que sont déterminées les distances.
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Les niveaux électroniques (compensateurs) permettent de déterminer les inclinaisons de I'appareil, de corriger
les lectures circulaires ainsi que de calculer les distances horizontales et différences de hauteur a partir de la
distance inclinée mesurée.

Le processeur intégré permet de procéder a des conversions de toutes les unités de mesure de distance, a
savoir les unités du systéme métrique ou les unités du systéme impérial telles que pied, yard, pouce, etc., et
de représenter différentes unités angulaires au moyen de graduations circulaires numériques, telles que par
ex. la division sexagésimale du cercle en 360° (°’ ") ou en degré décimal, le gon (g), le cercle complet étant
constitué de 400 gon.

6.2.2 Compensateur a deux axes

Un compensateur est en principe un systéme de nivellement, par exemple un niveau électronique, servant a
déterminer l'inclinaison résiduelle des axes tachymétriques.

Le compensateur a deux axes permet de déterminer des inclinaisons résiduelles avec une précision accrue
dans les directions longitudinale et transversale.
Grace a des corrections définies par calcul, les inclinaisons résiduelles sont sans effet sur les mesures d'angle.

6.3 Mesure de distance

6.3.1 Mesure de distance &

La mesure de distance s'effectue au moyen d'un rayonnement laser visible qui sort par le milieu de I'objectif,
c.-a-d. que le télémetre est coaxial.
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E’i\\

Sur des surfaces « normales », le faisceau laser mesure sans I'aide d'un réflecteur spécifique.

Des surfaces normales sont toutes les surfaces non réfléchissantes dont la texture de surface peut tout a fait
étre rugueuse.

La portée varie selon la réflexivité de la surface cible, c.-a-d. que les surfaces faiblement réfléchissantes telles
que les surfaces de couleur bleue, rouge, verte peuvent nuire a la portée.

Une canne de réflecteur recouverte d'une feuille réfléchissante collée est fournie avec I'appareil.

La mesure sur la feuille réfléchissante est un moyen de mesure de distance plus siir aussi sur de grandes
portées.

De plus, la canne de réflecteur permet également la mesure de distance sur des points au sol.

REMARQUE

Il convient de vérifier régulierement que le faisceau de mesure laser visible est bien ajusté par rapport a I'axe
de collimation. Si un ajustage s'avére nécessaire, ou au moindre doute, I'appareil doit &tre expédié au centre
S.A.V. Hilti le plus proche.

6.3.2 Cibles

——

Le rayon de mesure permet de mesurer toute cible fixe.

Lors de la mesure de distance, il convient de veiller a ce qu‘aucun objet ne passe devant le rayon laser pendant
la mesure de distance.

REMARQUE
Sinon, il se peut que la distance mesurée corresponde a un autre objet et non pas a la cible souhaitée.

6.3.3 Canne de réflecteur

La canne de réflecteur POA 50 (métrique) (qui se compose de 4 sections (respectivement 300 mm de long),
de la pointe de la canne (50 mm de long) et de la plaque réflectrice (100 mm de haut resp. distante de 50 mm
par rapport au centre)) sert a mesurer des points sur le sol.
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La canne de réflecteur POA 51 (impérial) (qui se compose de 4 sections (respectivement 12 pouces de long),
de la pointe de la canne (2,03 pouces de long) et de la plaque réflectrice (3,93 pouces de haut resp. distante

de 1,97 pouce par rapport au centre)) sert a8 mesurer des points sur le sol.

Grace au niveau intégré, la canne de réflecteur peut &tre disposée verticalement au-dessus du point au sol.

La distance séparant la pointe de la canne du milieu du réflecteur est variable, afin d'assurer une vue dégagée
pour le faisceau de mesure laser, quelles que soient les hauteurs des différents obstacles.

L'empreinte sur la feuille réfléchissante permet une mesure plus fiable des directions et des distances. En
outre, comparativement a d'autres surfaces cibles, la feuille réfléchissante permet une portée plus longue.

Longueurs
de canne de L1 L2 L3 L4 L5
réflecteur
POA 50 100 mm 400 mm 700 mm 1.000 mm 1.300 mm
(métrique)
POA 51 (impé- | 4" 16" 28" 40" 52"
rial)
0
T . | [
3
3 a -

91

<IN

6.4 Mesures de hauteurs

6.4.1 Mesures de hauteurs

L2

L ee—

L'appareil permet de mesurer des hauteurs ou des différences de hauteur.

Les mesures de hauteurs s'effectuent selon la méthode des « Déterminations trigonométriques des hauteurs »
et sont calculées en conséquence.
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Les mesures de hauteurs sont calculées a I'aide de I'angle vertical et de la distance inclinée en rapport avec
la hauteur de I'instrument hauteur de I'instrument et la hauteur du réflecteur.

dH = COS(V)*SD+hi=hr+(corr)

Pour calculer la hauteur absolue du point cible (point au sol), la hauteur de la station (Stat H) est ajoutée a la
différence de hauteur.

H=StatH + AH

6.5 Assistance de guidage

6.5.1 Assistance de guidage

L'assistance de guidage peut étre activée ou désactivée manuellement et la fréquence de clignotement peut
8tre réglée sur 4 crans.

L'assistance de guidage est constituée de deux DEL rouges dans le corps de la lunette.

A I'état mis en marche, une des deux DEL clignote pour indiquer sans ambiguité que la personne se trouve a
gauche ou a droite de la ligne de visée.

Une personne qui se trouve a une distance minimale de 10 m de I'appareil et approximativement dans la ligne
de visée voit, soit la lumiére clignotante, soit la lumiére continue d'intensité plus élevée, selon que la personne
se trouve a gauche ou a droite de la ligne de visée.

Une personne se trouve dans la ligne de visée, lorsqu'elle voit les deux DEL avec la méme intensité.

6.6 Pointeur laser @
L'appareil offre la possibilité de mettre le faisceau de mesure laser en marche en continu.
Le faisceau de mesure laser mis en marche en continu est désigné par la suite par « pointeur laser ».
En cas de travaux a l'intérieur, le pointeur laser peut étre utilisé pour viser ou indiquer le sens de mesure.
En extérieur, le rayon de mesure étant néanmoins seulement visible dans certaines conditions, cette
fonctionnalité n'est pas exploitable en tant que telle.

6.7 Points de données

Les stations totales Hilti mesurent des données desquelles résulte le point mesuré.

De méme, les points de données sont utilisés avec leur description de position dans des applications telles
que Implantation ou Définition de station.

Pour faciliter ou accélérer la sélection de points, plusieurs possibilités de sélection de points sont proposées
dans la station totale Hilti.
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6.7.1 Sélection de points

La sélection de points est un composant essentiel d'un systeme station totale, étant donné qu'il s'agit
généralement de mesurer des points, et que les points sont fréquemment utilisés pour I'implantation, les
stations, des orientations et des comparaisons de mesures.

Les points peuvent étre sélectionnés de différentes fagons :

1. Apartird'un plan
2. Apartir d'une liste m
3. Saisie manuelle

Points a partir d'un plan
Des points de controle (points fixes) graphiques sont proposés pour la sélection de points.

Les points sont sélectionnés dans le graphique en touchant du bout du doigt ou a I'aide d'un stylo.

Afficher le point sélectionné a
partir du graphique.

= Annuler Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Sélectionner un point par saisie

Sélectionner point de plan Di

Appl.=Gestion donnéesrProjet

ABJ 1.0
manuelle.

Confirmer la saisie et valider.

Y Représenter tous les points
‘v’ dans la zone d'affichage.

[ —— ]

Préced. ‘Plan |Liste ‘Man.‘ oK

Sélectionner un point a partir
d'une liste.
Agrandir la vue.

Réduire la vue.

w
Q Agrandir la zone sélectionnée.

| — il

Préced.

Plan | Liste \ Man. \ oK

REMARQUE
Les valeurs de point auxquelles est attribué un élément graphique ne peuvent étre ni éditées, ni supprimées
sur la station totale. Cette opération peut uniquement étre effectuée dans Hilti PROFIS Layout.
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Points a partir d'une liste

Sélectionner dans liste /;néfygggr?tt revenir & |'affichage
, — r :
e e = Sélectionner un point a partir
ID Pt 3| Bcl d'un plan.
ID Pt E N H u ﬁ]é;ﬁﬁt;ﬁgner un point par saisie
O 25000 [36.000 1000 oK Confirmer la saisie et valider.
2 78.000 29000 |-
O3 122000158000 |-
Préced. | Plan | Lisie |Man.| oK
Points avec saisie manuelle
Annuler et revenir a I'affichage
Appl.=Gestion donnéesrProjet préCédent'
-m Sélectionner un point a partir
D 47| d'un plan.
E 36.000 m|'z;| Liste gedicet:?sqger un point a partir
. )
N 5.000 m|'2| Confirmer la saisie et valider.
H 11.100 m|'2;|

Préced. ‘Plan |Liste ‘Man.‘ oK

7. Premieres étapes

7.1 Batteries

L'appareil possede deux batteries qui se déchargent successivement.

L'état de charge actuel des deux batteries est toujours affiché.

Lors du changement de batterie, une des batteries peut étre utilisée pour le fonctionnement pendant que I'autre
est en cours de charge.

Pour changer de batterie en cours de fonctionnement et pour éviter que I'appareil ne s'arréte, il est judicieux
de changer les batteries I'une aprés I'autre.

7.2 Charge de batterie

Apres avoir déballé I'appareil, sortir d'abord le bloc d'alimentation, la station de charge et la batterie du
conteneur.

Charger les batteries pendant 4 heures environ.

7.3 Mise en place et remplacement des batteries B

Mettre les batteries chargées dans I'appareil avec le connecteur de batterie c6té appareil et les appuyer vers le
bas.
Bien verrouiller la porte du compartiment a batteries.
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7.4 Contrdle de fonctionnement

REMARQUE
Tenir compte du fait que cet appareil est équipé d'accouplements a glissement pour la rotation autour de
|'alidade et ne doit pas étre fixé aux commandes latérales.

Les commandes latérales pour I'horizontale et la verticale fonctionnent en continu, de maniére analogue a un
niveau optique.

Avant de commencer, vérifier d'abord le bon fonctionnement de I'appareil et a intervalles réguliers, selon les
critéres suivants :

1. Tourner prudemment I'appareil a la main vers la gauche puis la droite, monter et descendre la lunette
pour contrdler les accouplements a glissement.

2. Tourner prudemment les commandes latérales pour I'horizontale et la verticale dans les deux sens.

3. Tourner la bague de mise au point entierement vers la gauche. Regarder a travers la lunette et régler la
mise au point du réticule a I'aide de la bague d'oculaire.

4. Avec un peu d'expérience, vérifier que la direction des deux dioptres sur la lunette concorde avec la
direction du réticule.

5. S'assurer que le couvercle des interfaces USB est bien fermé, avant de continuer a utiliser I'appareil.

6. Veérifier que les vis sont bien serrées sur la poignée.

7.5 Panneau de commande

Le panneau de commande est doté de 5 boutons identifiés par icone ainsi que d'un écran a effleurement (écran
tactile) pour la commande interactive.

7.5.1 Boutons de fonction
Les boutons de fonction servent aux commandes générales.

© O

Mettre I'appareil en marche /
arrét.

n Activer / désactiver I'éclairage

d'arrigre-plan.

dEBO

m Appeler le menu FNC pour les
parametres pris en compte.
m Annuler resp. désactiver toutes
les fonctions actives et revenir
@ Q) au menu Origine.
Appeler I'aide relative a I'affi-
chage courant.

7.5.2 Dimensions de I'écran tactile

Les dimensions de I'écran couleur  effleurement (écran tactile) sont 74 x 56 mm (2.9 x 2.2 in) environ avec
un total de 320 x 240 pixels.
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T4 mm (2.9 inch)

{usui zz) wih g5

v

7.5.3 Subdivision de I'écran tactile
L'écran tactile est subdivisé en différentes zones affectées a I'utilisation par I'utilisateur ou a son information.

5 ] 1 Ligne d'instruction indiquant ce qui est a

faire

g

s s ] 4 BRL R AR AR AL LA N
\ Affichage de I'état de charge des batteries et
de I'état du pointeur laser

Affichage et saisie de I'heure et de la date

Hiérarchie des niveaux de menu

Désignations des champs de données dans
la zone 6

6 Champs de données

7 Tracés de mesure pris en compte

8 Ligne pouvant comporter jusqu'a 5 touches
programmables

7.5.4 Ecran tactile — Clavier numérique

Pour saisir des données numeériques, le clavier approprié est automatiquement proposé a I'écran.
Le clavier se présente comme représenté ci-apres.
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Annuler Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Confirmer la saisie et valider.

Déplacer le curseur de saisie
vers la gauche.

Déplacer le curseur de saisie
vers la droite.

Supprimer le caractére a

gauche du curseur de saisie.
En I'absence de caractére a

‘ Annuler ‘ OK gauche, le caractére coincidant

avec le curseur de saisie est

supprimé.

A [tk B

7 8 9 0

7.5.5 Ecran tactile — Clavier alphanumérique

Pour saisir des données alphanumériques, le clavier approprié est automatiquement proposé a I'écran.
Le clavier se présente comme représenté ci-apres.

Annuler et revenir a I'affichage

précédent.
Passer aux minuscules.
Al B D|E|F| G| H @ Passer au clavier numérique.
| J klLlimlnlo Confirmer la saisie et valider.
Déplacer le curseur de saisie
QRIS | TIlUl v Iwl X +— vers la gauche.
v | 7 | Déplacer le curseur de saisie
—l =), vers la droite.
| Annuler | ABC | abc | 123 | OK Supprimer fe caractere 2
X gauche du curseur de saisie.

En I'absence de caractére a
gauche, le caractere coincidant
avec le curseur de saisie est
supprimé.

7.5.6 Ecran tactile - Eléments de commande généraux

Touche Application / Programme pour démarrer un programme ou
ﬁ une fonction.
Gestion données

18° 08! 501z, Touche de saisie directe de données numeériques, y compris signes
arithmétiques et décimales.
RAFJB---H Touche pour la saisie directe de caractéres alphanumériques, y

compris majuscules / minuscules.
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MOG 143 T3|:= Sélectionner a partir d'une liste. Ces listes peuvent contenir des va-
leurs numériques ou alphanumeériques ainsi que des parametres.
Act Il s'agit d'un « menu déroulant ». Dans la plupart des cas, jusqu'a
trois options au plus sont proposées pour la sélection de para-
metres de configuration.

Exemple d'une touche opérationnelle dans la ligne inférieure de I'af-

n fichage.

7.5.7 Pointeur laser — Affichage de I'état de charge
L'appareil est équipé d'un pointeur laser.

Pointeur laser en MARCHE
Pointeur laser a I'ARRET

7.5.8 Batterie — Affichage de I'état de charge

L'appareil utilise 2 batteries au lithium-ion qui se déchargent simultanément ou alternativement selon les
besoins.

La commutation d'une batterie a I'autre s'effectue automatiquement.

Il est par conséquent a tout moment possible de retirer une des batteries, par ex. pour la charger tout en
continuant a travailler avec I'autre batterie tant que sa capacité est suffisante.

REMARQUE
Plus I'icone de la batterie est pleine, meilleur est I'état de charge.

J

7.6 Mise en marche / Arrét

7.6.1 Mise en marche

Maintenir la touche Mise en marche / Arrét enfoncée pendant 2 secondes environ.

REMARQUE

Si I'appareil a été préalablement entiérement arrété, le processus de redémarrage complet dure 20 a
30 secondes environ, avec une succession de deux masques d'écran différents.

La fin du processus de redémarrage est atteinte lorsque I'appareil doit &tre nivelé (voir chapitre 7.7.2).
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7.6.2 Arrét

Eteindre I'outil 0 o Annuler et revenir a I'affichage
Appl.=Origine préCédent'
| La station totale se met en
| O veille. Réappuyer sur la touche
O ® Mise en veille Mise en marche / Arrét pour
Mise en veille Eteindre redémarrer le systéme, qui m
reprend 1a ou I'appareil était
e avant de passer au mode veille.
71N ® La station totale s'éteint com-
Redémarrer pletement.

___ Eteindre |
Annuler o La station totale est redémar-
“s rée. Les données qui n'auraient
—_Redémarrer | gyentuellement pas été enre-
gistrées sont par conséquent
perdues.

Appuyer sur la touche Mise en marche / Arrét.

REMARQUE

Noter que pour la mise en arrét et le redémarrage, une question de sécurité apparait et qu'une confirmation
supplémentaire est demandée a I'utilisateur.

7.7 Mise en station

7.7.1 Mise en station avec point au sol et plomb laser

L'appareil devrait toujours se trouver au-dessus d'un point marqué sur le sol, pour qu'il soit possible d'accéder
aux données de la station ainsi qu'aux points de la station et d'orientation en cas d'écarts de mesure.
L'appareil est équipé d'un plomb laser, qui se met en marche en méme temps que I'appareil.

7.7.2 Mise en station de I'appareil E1

1. Placer le trépied en centrant la téte du trépied approximativement au-dessus du point au sol.

2. Visser |'appareil sur le trépied et le mettre en marche.

3. Déplacer a la main deux pieds du trépied de sorte que le faisceau laser coincide avec le marquage au sol.
REMARQUE Ce faisant, veiller a ce que la téte du trépied soit a peu pres de niveau.

4. Ancrer ensuite les pieds du trépied dans le sol.

5. Ajuster les éventuels écarts du point laser par rapport au marquage au sol a I'aide des vis de nivellement —
le point laser doit alors se trouver exactement sur le marquage au sol.

6. Surle trépied, déplacer au centre le niveau a bulle circulaire en allongeant les pieds du trépied.
REMARQUE Pour ce faire, augmenter ou réduire la longueur du pied du trépied opposé a la bulle a centrer.
Il s'agit d'un processus itératif qui doit étre le cas échéant répété plusieurs fois.

7. Une fois que la bulle est bien au centre du niveau a bulle circulaire, déplacer I'appareil sur la plaque du
trépied pour placer le plomb laser exactement au centre du point au sol.

8. Pour pouvoir démarrer I'appareil, le « niveau a bulle circulaire » électronique doit &tre centré a l'aide des
vis de nivellement en vue d'une précision satisfaisante.
REMARQUE Les fleches indiquent le sens de rotation des vis de nivellement du trépied selon lequel les
bulles vont vers le centre.
Sitel est le cas, I'appareil peut étre mis en marche.

135

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Niveller I'outil 1e Augmenter |‘intepsité du plomb
. -+ laser (niveaux 1 a 4).
Appl.=Debut
Réduire I'intensité du plomb
—. D laser (niveaux 12 4).
Confirme la mise a niveau.

= Icne de I'affichage du plomb
= laser. Plus épais sont les traits,
A

plus élevée est I'intensité du
faisceau lumineux du plomb
laser.

- - Affichage du niveau électro-
A E-; nique. Mettre les bulles de ni-

veau au centre.

Q: 01" 25"
9. Une fois que le niveau a bulle circulaire électronique a été réglé, vérifier que le plomb laser est bien
au-dessus du point au sol et ajuster éventuellement encore I'appareil sur la plaque du trépied.
10. Mettre I'appareil en marche.
REMARQUE La touche OK est activée, lorsque les bulles de niveau de Ligne (L) et Décalage (Decal) sont
comprises dans une plage d'inclinaison totale de 45",

7.7.3 Mise en station de I'appareil avec conduite et plomb laser

Souvent, les points au sol sont matérialisés par des conduites.
Dans un tel cas, le plomb laser vise dans la conduite sans contrdle visuel.

Poser un papier, film ou tout autre matériau légérement transparent sur la conduite afin de rendre visible le
point laser.

7.8 Application Théodolite

L'application Théodolite propose des fonctions théodolite essentielles pour la configuration de la lecture
circulaire Ah.
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Sélectionnez Tache

Appl.=Origine
Ah 348° 01' 42"
Av 86° 33' 15"
Dh

‘ Théo. ‘ V% ‘Mesure‘ Appl.

7.8.1 Configuration de I'affichage du cercle

Appeler I'application Théodolite

pour déterminer des valeurs
circulaires horizontales.

La lecture du cercle horizontal est retenue, la nouvelle cible est visée puis la lecture circulaire est a nouveau

déclenchée.

Définir 'angle

Appl.> Théodalite/D &finir 'angle

Ah 348° 20' 55" 124
Av 86° 33' 38"

‘FixerAh‘ Ah=0 \ oK

Maintien, puis définition Ah [l "*75 1

Appl.>Théadolitertaintenir et dtablir Ha

Ah 349° 11" 15"

Ah fixe
viser le nouvel objectif et appuyez sur [OK]
pour libérer Ah.

‘ Annuler ‘ OK

7.8.2 Entrée manuelle de la lecture circulaire

Arréter la lecture circulaire Ah

actuelle.

Annuler

Annuler et revenir a I'affichage

précédent sans modifier la
valeur Ah.

i

Régler la valeur Ah a I'écran.

N'importe quelle lecture circulaire peut &tre entrée manuellement quelle que soit sa position.
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Définir l'angle Toin6ro 19° 08' 50']12;] Ent[er manuellement la valeur
. de I'angle horizontal.

Appl.=ThaodolitedD efinir 'angle

Confirmer I'affichage.
Ah 342° 05' 58" 123| g
Av 867 33' 04"

‘FixerAh‘ Ah=0 ‘ oK

7.8.3 Mise a zéro de la lecture circulaire
L'option Ah « zéro » permet de régler la lecture du cercle horizontal sur « zéro » de maniere simple et rapide.

Définir 'angle T5I06/1 Ah=0 Mettre & zéro I'angle Ah actuel.
Appl>Thés dolite/Définir Fangle Fin Quitter la fonction.

Ah 346° 35' 26" 123|

Av g6~ 33' 32"

‘FixerAh‘ Ah =0 \ oK

1510610 Annuler et revenir a I'affichage
] g

précédent sans modifier la

Appl.2 Théadolite!ih Zerm

- valeur Ah.
Ah(pré) 846° 36' 23" Régler 1a valeur AN sur
Ah (nou} 0° 00" 00" « Z8r0 ».

Appuyez sur [OK] pour fixer Ah =0

‘ Annuler ‘ OK
7.8.4 Affichage de I'inclinaison verticale [
La lecture du cercle vertical peut é&tre commutée entre affichage en degrés et pourcentage.

REMARQUE
L'affichage en % est uniquement actif pour ce type d'affichage.

Ceci permet de mesurer resp. d'exprimer des inclinaisons en %.
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Sélectionnez Tache 13 0 Commuter 'affichage des
angles verticaux entre degrés

Appl.=Origine

et %.
Ah 4° 37" 16"
Av 82° 24' 34"
Dh

‘ Théo. ‘ V% ‘Mesure‘ Appl.

8. Configuration systéeme

8.1 Configuration
Dans le menu Programme, la touche Configuration permet d'accéder au menu Configuration.

Menu Applications 2861 Revenir & I'affichage précédent.

Appl.=Selectionner Application ﬁa Appelel’ |8 menu Conﬁguration.
\; ﬁ Configuration

Point a la ligne Gestion Données

gy

Configuration
Préced.
Configuration (AL Annuler et revenir a I'affichage
— 2 précédent.
Appl.=Caonfiguration - -
Q Appeler le menu Configuration.
Q % Config. systéme . .
T Etalonnage = Appeler les informations sur
g- g | le systéme avec I'affichage du
- o d’"+ Info de systéme numéro de systéme et versions
I + + logicielles.
Info de systéme | Stalonnage I'écrar i Appeler I'étalonnage d'écran.

Préced. Etalonnage écran

8.1.1 Réglages
Configuration des angles et des distances, résolution angulaire et mise a z&ro du cercle vertical.
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Régler paramétres

Appl.=Configuration/Configuration

Unité ang.

Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Poursuivre avec |'affichage
suivant pour d'autres réglages.

Résolution ang.

Av Zero

Distance Métres =]
Format décimal
‘Annuler‘ ‘ Autres ‘ OK

Régler paramétres

Appl.zConfiguration/Configuration

Fin Quitter et enregistrer la confi-
guration.

Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Annuler

Revenir a I'affichage précédent.

Auto On / Off Inactif . : i i
. Qumgr et enregistrer la confi-

Son Actif . guration.

Langue Francais =]

Annuler ‘ Préced. ‘ OK

Configurations possibles

Unités angulaires GMS (°'")
Gon

Résolution angulaire 1", 5" 10"
5c¢c, 10cc, 20cc

Av Zéro Zénith
Horizon

Distance Metre
US Feet, Int Feet, Ft/In-1/8, Ft/In-1/16

Séparateur décimal 1000.0
1000,0

Auto On / Off activé
Active le mode de mise a I'arrét selon le réglage de
temps défini. Aprés 5 min environ, I'appareil se met
en veille.
désactivé
Désactive le mode de mise a I'arrét selon le réglage
de temps défini.
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Son On / Off activé
Fait retentir un signal sonore lorsqu'une erreur sur-
vient.
désactivé

Langue Permet de sélectionner la langue d'affichage pour
I'écran tactile.

8.2 Heure et date

L'appareil est équipé d'une horloge systéme électronique, capable d'afficher I'heure et la date ainsi que les
fuseaux horaires correspondants dans différents formats, et tient également compte du passage de I'heure
été / hiver.

Appeler les menus d'entrée de
la date et de I'heure.

Sélectionnez Téache

Appl.=Origine

Ah 348° 01' 42"
Ay 86° 33' 15"
Dh

‘ Théo. ‘ V% ‘Mesure‘ Appl.

Saisie de I'heure et de la date dans le masque d'écran suivant

Modifier date 7 heure DI il 0 Horaire Aller a la saisie du fuseau ho-
° raire et a la commutation auto-
matique heure été/ hiver.

Appl.=Réglage Date f Heure

Heure 15:58| /25 Enregistrer les valeurs affi-

Date 15f061‘10|123| Chféels et revenir a |'affichage
précédent.

Format heure 24 heures

Format date JJMM/AA

Horaire

F
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Définir fuseau horaire DI 150061 An,nu,lgrett revenir a |'affichage
précédent.

. - — Enregistrer les valeurs affi-
Fuseau horaire (GMT-08:00) ..|=| chées et revenir a I'affichage

Appl.=Réglage [ate ! Heure

‘ Annuler ‘ OK

Configurations possibles

Formats d'heure 12 heures
24 heures
Formats de date JJ/MM/AA = Jour/Mois/Année

MM/AA/JJ = Mois/Année/Jour
AA/MM/JJ = Année/Mois/Jour
Fuseaux horaires GMT-12ha GMT +13 h
Les fuseaux horaires sont reconnaissables aux ca-
pitales des pays.
Heure d'été activée
désactivée

9. Menu Fonctions (FNC

Le bouton FNC permet d'appeler le menu Fonctions.
Cette possibilité d'appeler le menu est toujours disponible dans le systéme.

données atmosphériques.
Valider les paramétres et quit-

“ B*E ter e menu FNC.

Guide: Inactif Ptr laser: Inactif

1,
~O: =1
Eclair.: 5i5 Mise & niveau

PPM oK

Appl.=Fonctions

Sélectionner fonction 13 Menu de saisie des différentes
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9.1 Lumiere de guidage

Sélectionner fonction R O® Activer resp. désactiver la u-
. . miére de guidage et aussi faire
Appl.=Fenctions Guide: Inactif

varier la fréquence de cligno-

tement (séquence éteinte, 1
“ (lentement) a 4 (rapide)).

Guide: Inactif Ptr laser: Inactif

a1,
~O: =1

Eclair.: 5i5 Mise a niveau

PPM | OK

9.2 Pointeur laser @

Sélectionner fonction iD 131 0 I\/Igttre en marche ou arréter le
: b * pointeur laser.
Appl.=Fanctions Ptrlaser: Inactif

O | X

Guide: Inactif Ptr laser: Inactif

~0- Bl

Eclair.: 515 Mise a niveau

PPM | oK

9.3 Eclairage de I'affichage

Sélectionner fonction i[:] et 2on Activer resp. désactiver
PP Pp— s |'éclairage de I'affichage et
2= Eclair.: 315 aussi faire varier l'intensité.

La consommation de courant
“ est d'autant plus élevée que la
Guide: Inactif Ptr laser: Inactif luminosité est forte.
1,
~O: =1
Eclair.: 5i5 Mise & niveau

PPM oK

9.4 Niveau a bulle électronique
Voir chapitre 7.7.1 Mise en station a partir du point au sol et du plomb laser.

9.5 Corrections atmosphériques
L'appareil utilise un laser visible pour la mesure de distance.
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Le principe suivant s'applique : lorsque la lumigre traverse I'air, la vitesse de la lumiére est réduite du fait de la
densité de I'air.

Ces influences varient néanmoins en fonction de la densité de I'air.

La densité de I'air dépend essentiellement de la pression et de la température de I'air et, dans une moindre
mesure, de ['humidité de I'air.

Si des distances précises doivent étre mesurées, il est indispensable de prendre en compte les influences
atmosphériques.

L'appareil calcule et corrige automatiquement les distances correspondantes, a condition que la pression et la
température de l'air de I'environnement atmosphérique aient été entrées préalablement.

Ces paramétres peuvent étre entrés dans différentes unités.

9.5.1 Correction des influences atmosphériques
Sélectionner fonction iD 13107 Menu de saisie des différentes
OK

données atmosphériques.

Appl.=Fonctions

Valider les paramétres et quit-
“ * ter le menu FNC.
Guide: Inactif Ptr laser: Inactif
“ 1,
~O: =1
Eclair.: 5i5 Mise & niveau

PPM | oK

1. Sélectionner I'option PPM.

Configuration PPM et Annuler et revenir a I'affichage
= précédent.

Appl.=Fonctions

Unité de pression mbar =

Unite temp.

Pression 1025 mbar |1z
Température 33.0°C |12
PPM 8

Annuler OK

2. Sélectionner les unités appropriées et entrer la pression et la température.
Valeurs atmosphériques de consigne et leurs unités

Unité de pression hPa
mmHg
mbar
inHg
psi

Unité temp. {0
“F
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10. Fonctions relatives aux applications

10.1 Travaux

Un travail doit étre préalablement ouvert ou sélectionné afin de pouvoir exécuter une application a I'aide de la
station totale.

S'il existe au moins un travail, la sélection de travaux est affichée ; en revanche, en I'absence de travail, le
processus se poursuit immédiatement avec la création d'un nouveau travail.
Toutes les données sont attribuées au travail actuel et enregistrées en conséquence.

10.1.1 Affichage du travail actuel

Si un ou plusieurs travaux sont déja en mémoire, et que I'un d'entre eux est utilisé en tant que travail actuel,
ce travail doit étre confirmé a chaque redémarrage d'application, ou chaque fois qu'un nouveau travail est
sélectionné ou créé.

Préced. Revenir a I'affichage précédent.

Applzlmplant. horiz./Projet Sélectionner ou Cl’éel’ un nou-

Projet actif

Projet Hilti 2010 veau.travail. .
- Confirmer le travail affiché en

Date 06/07/10 tant que travail actuel.
Heure 06:03
Nom. Pts 23
Nom. Stat 4

Préced. ‘Nouveau‘ OK

10.1.2 Sélection de travaux

Sélectionner projet activ DD 070 Revenir a |'affichage précédent.
Appl.=implant, horiz./Frojet - ’m Afficher les informations sur le
POWW_1 travail. :

= Nouveau Sélectionner ou créer un nou-
FNM_10 veau travail.
Hilti_2010 oK Confirmer le travail choisi.
MG-1.01
JK_1.1
[

Préced. Voir |Nouveau OK

Sélectionner un des travaux affichés qui doit étre défini en tant que travail actuel.

10.1.3 Création d'un nouveau travail

L'ensemble des données est toujours attribué a un travail donné.
Un nouveau travail devrait étre créé dés lors que des données doivent étre réaffectées et que ces données
doivent uniquement étre utilisées dans ce cas.

La création d'un travail implique I'enregistrement de la date et de I'heure ainsi que du nombre de stations qui
s'y trouvent et la mise a zéro du nombre de points.
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Nommer nouveau projet 10T - Entrer le nom du travail.

Appl.>Gestion données/Projet Annuler et revenir a la sélection

- = de travaux.
Projet —=|f=) Confirmer la saisie et valider.
Date 14/06/10

m Heure 16:11

‘ Annuler ‘ OK

REMARQUE
En cas de saisie erronée, un message d'erreur apparait qui invite a renouveler la saisie.

10.1.4 Informations sur le travail

Les informations sur le travail renseignent sur I'état actuel du travail, par ex. date et heure de création, nombre
de stations ainsi que le nombre total des points enregistrés.

Confirmer I'affichage et revenir
a la sélection de travaux.

Appl.=lmplant. horiz./Projet

Projet Hilti_2010
Date 06/07/10
Heure 06:03
Nom. Pts 23
Nom. Stat 4

Préced. ‘Nouveau‘ OK

10.2 Mise en station et I'orientation

Ce chapitre doit étre lu avec la plus grande attention.

Le réglage de la station est une tdche primordiale quant a I'utilisation de la station totale et requiert beaucoup
de minutie.

Ce faisant, la méthode la plus simple et la plus siire consiste a positionner a I'aide d'un point au sol et a utiliser
un point cible sir.

Les possibilités de mise en station libre offrent une flexibilité accrue, mais comportent néanmoins le risque de
ne pas détecter d'éventuelles erreurs et de propagation de I'erreur, etc.

De plus, ces possibilités demandent une certaine expérience en matiere de positionnement de I'appareil par
rapport aux points de référence pris en compte pour le calcul de la position.

REMARQUE

Remarque importante a prendre en considération : Si la mise en station est erronée, toutes les mesures
effectuées a partir de cette station seront fausses — et il s'agit notamment des tdches proprement dites telles
que des mesures, implantations, configurations, etc.
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10.2.1 Vue d'ensemble

Dans certaines applications, qui utilisent des positions absolues, aprés la mise en station de I'appareil ou la
configuration de la station, il est aussi impératif de définir la position de la station a partir de données, parce
qu'il est impératif de savoir dans I'application a quelle position I'appareil se trouve.

Cette position peut étre définie une fois a partir de coordonnées ou d'une configuration de ligne de construction.
Ce processus est désigné par réglage de la station.

En outre, il est impératif de connaitre non seulement la position de I'appareil, mais aussi dans quelle direction m
se trouvent les lignes de référence resp. de connaitre la direction de la ligne principale.

Dans le cas de coordonnées, la ligne principale se situe dans la plupart des cas dans la direction nord ou, dans
le cas de lignes de construction, il s'agit de la direction de la ligne de construction.

Il est impératif de connaitre la direction des lignes de référence, étant donné que le cercle partiel horizontal
avec son « repére zéro » est tourné quasiment en paralléle ou dans la direction de la ligne principale.

Ce processus est désigné par orientation.

Les possibilités de définition de station peuvent pratiquement étre utilisées dans deux systémes.

Soit dans un systéme de lignes de construction, dans lequel les longueurs et distances perpendiculaires
existent resp. sont entrées, soit dans un systéme de coordonnées orthogonales.

Le systéme de mise en station resp. de mesure est déterminé lors de la définition de la station.

4 possibilités de déte

Sélect. Type Station R

AppLeImplas hir Rhalar 13 tatien

rmi

Annuler et revenir a |'affichage

Hauteurs Inactir Hauteurs Inactir . précédent.

Systéme de Pls  |Ligne conslr. . Systéme de Pls  |Coord/Plan . Conﬁrmer la Sé|ecti0n et pour-

Contigurer Sation St . JH Contgurer staton Sucl I suivre avec la détermination de
la station.

Systéma da Pt Ligne constr. Systeme de Pis  CoordPlan .

c Station [Pt Quelconque &) C Station [Pt Quelcongue [

Annuler | ©K  Annuler oK
REMARQUE

Le processus de réglage de la station implique toujours une détermination de la position et une orientation.

Lorsque I'une des quatre applications est démarrée, telle que par ex. Implantation horizontale, Implantation
verticale, Vérification, Mesure et enregistrement, il faut déterminer une station et une orientation.

Si le travail s'effectue de plus avec des hauteurs, c.-a-d. que des hauteurs cibles doivent étre déterminées ou
implantées, il convient en outre de déterminer la hauteur du milieu de la lunette de I'appareil.
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Récapitulatif des possibilités de configuration de la station (6 options)

Hauteurs Actif, Inactif
Parametre déterminant si les hauteurs doivent étre
calculées resp. affichées.

Systeme de Pts Ligne de construction
Entrer manuellement les données qui se rapportent
ala ligne de construction (Ligne, Décalage).
Coordonnées / Plan
Utiliser des coordonnées ou un plan resp. données
graphiques CAO.

Configurer Station Sur Pt
La station de I'appareil se trouve au-dessus d'un
point dont la position est repérée et connue.
Pt Quelconque
La station de I'appareil reste indépendante. La posi-
tion de la station doit &tre mesurée resp. calculée a
partir des données de mesure.

10.2.2 Réglage de la station au-dessus du point avec lignes de construction

Pour de nombreux éléments de construction, les données de mesurage ou description de position se référent
aux lignes de construction dans le plan.

La station totale permet également d'utiliser des lignes de construction et les données de mesurage afférentes.

Sélect. Type Station 0/07H10 Annuler et revenir a l'affichage
’ précédent.

Haut Inaclif Confirmer la sélection et pour-
auteurs nacti .

suivre avec la détermination de

Systeme de Pts la station.
Configurer Station

Appl.=implant. harizfRégler |a station

Annuler OK

Mise en station de I'appareil a I'aide d'un point sur une ligne de construction

L'appareil est mis en station a I'aide d'un point sur la ligne de construction, a partir duquel les points ou
éléments a mesurer sont bien visibles.

Il convient de veiller particulierement a ce que le trépied soit stable et installé en toute sécurité.
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La position PO de I'appareil et le point d'orientation P1 se situent sur une ligne de construction commune.

10.2.2.1 Entrée du point de mise en station

Une désignation permettant une identification univoque doit étre entrée pour le point de mise en station
ou le positionnement de I'appareil, étant donné qu'une identification univoque est impérative en raison de

I'enregistrement des données de la

Entrer Point Station

Appl.=implant. hariz/Régler 1a station

station.

Entrer le nom de la station.

ID Pt Stat | UV_1.01|:=]

Revenir a I'affichage précédent.

Confirmer les réglages de sta-
tion entrés et poursuivre avec
|'orientation.

Préced.

10.2.2.2 Entrée du point cible

Suivant

Une désignation permettant une identification univoque doit &tre entrée pour le point d'orientation lors de

I'enregistrement des données.

Définir 'orientation

Appl.=lmplant. horizfRégler la station

Entrer un nom de point pour le
point d'orientation.

ID Pt Stat RQY_1

ID Pt Vis. R1| e

Préced.

Suivant

A—t
| suvant
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Revenir a I'affichage précédent.

Poursuivre avec la mesure
d'orientation.

Mesurer des angles et dis-
tances. Poursuivre avec |'affi-
chage des nouvelles hauteurs
de station calculées.
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Une fois le point d'orientation entré, il faut procéder a une mesure par rapport au point d'orientation. Pour ce
faire, le point d'orientation ou le point cible doit étre visé le plus précisément possible.

10.2.2.3 Réglage de la station avec une ligne de construction

Une fois la mesure d'angle effectuée a des fins d'orientation, I'opération se poursuit immédiatement avec le
réglage de la station.

Régler la station IO Revenir a la mesure d'orienta-
- tion.

Afficher les données de la sta-

DPtstat |_Uv_1.01%] o tion,
H
L

Appl=lmplant. horiz/Régler la station

ID Pt Vis. Ks_1.1 Régler la station.

Préced. \ Voir \ Set

REMARQUE

Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne. Si le nom de station existe déja
dans la mémoire, la station doit étre alors renommée ou un nouveau nom de station doit &tre entré.

Apres le réglage de la station, I'opération se poursuit avec I'application principale sélectionnée proprement
dite.

10.2.2.4 Déplacer la ligne et la faire tourner

Déplacement de ligne

Le point de début de la ligne peut étre déplacé afin d'utiliser une autre référence comme origine du systéme de
coordonnées. Si la valeur entrée est positive, la ligne se déplace vers I'avant, si elle est négative, le déplacement

se fait vers I'arriere. Si la valeur est positive, le point de début est déplacé vers la droite, si elle est négative, il
est déplacé vers la gauche.

Revenir a I'affichage précédent.

Translat. Ligne Constr.

Appl.=Décalage Implant.

Entrer manuellement le chan-

. 1 gement de ligne.
Ligne Mﬂ Déclencher une mesure au
Decalage 0.000 m|'2g)| [+ point. Les valeurs mesurées
: de ligne, distance et hauteur
: sont indiquées. Les valeurs
F- peuvent étre individuellement
/ légendées.
Faire pivoter la ligne.
Préced. ‘ Tourner ‘ Mesure ‘ Suivant Poursuivre a I'étape suivante.

Rotation de la ligne
Le sens de la ligne peut étre tourné autour du point de début. Si des valeurs positives sont entrées, la ligne

tourne dans le sens des aiguilles d'une montre, si les valeurs sont négatives, dans le sens inverse des aiguilles
d'une montre.
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Revenir a I'affichage précédent.
Confirmer la rotation.

7 8 9 0

Annuler OK

Apres le réglage de la station, I'opération se poursuit avec I'application principale sélectionnée proprement
dite.

10.2.3 Point quelconque avec lignes de construction

La fonction Point quelconque permet de déterminer la position de la station a partir de mesures d'angles et
distances relativement a deux points de référence.

La possibilité de définir librement le positionnement s'avére utile, lorsqu'il n'est pas possible de positionner a
partir d'un point sur la ligne de construction ou que la vue vers les points a mesurer est entravée.

Il convient de procéder avec la plus grande minutie lors d'un positionnement libre ou dans le cas d'une mise
en station libre.
Des mesures supplémentaires sont réalisées pour déterminer la station, or des mesures supplémentaires
induisent toujours des risques d'erreurs.
|l faut en outre veiller a ce que les proportions géométriques permettent d'obtenir une position exploitable.
L'appareil contrdle par principe les proportions géométriques en vue du calcul d'une position exploitable et
avertit en cas d'erreurs critiques.
Ilincombe cependant a I'utilisateur d'étre particulierement attentif — car le logiciel ne peut pas tout reconnaitre.

Sélect. Type Station Di Annuler et revenir a l'affichage

Appl=lmplant. horiz/Régler la station Ere(“fdentll '| t i

oK onfirmer la sélection et pour-
Hauteurs suivre avec la détermination de
Systeme de Pis
Configurer Station |Pt Quelcongue

Annuler OK

Mise en station libre de I'appareil avec ligne de construction

Pour procéder a un positionnement libre, rechercher un point a un endroit clairement visible, de sorte a ce que
deux points de référence sur une méme ligne de construction soient bien visibles et, qu'en méme temps, soit
assurée une visibilité des points a mesurer aussi bonne que possible.

Il est dans tous les cas recommandé de placer d'abord une marque au sol puis de positionner I'appareil

au-dessus. Il y a ainsi toujours la possibilité de contrdler ultérieurement la position et d'écarter d'éventuelles
incertitudes.
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Les points de référence mesurés ci-aprés doivent &tre sur la ligne de construction ou, a défaut de ligne
existante, la ligne de construction ou la ligne de référence doit étre définie.

La position PO de I'appareil n'est pas au niveau de la ligne de construction. La mesure par rapport au premier
point de référence P1 définit le début de la ligne de construction, tandis que le second point de référence P2
permet de relever la direction de la ligne de construction dans le systeme de I'appareil.

Dans les applications suivantes, le comptage des valeurs longitudinales se rapporte a la direction de la ligne
de construction avec 0,000 au premier point de référence.

Les valeurs transversales correspondent a des distances perpendiculaires a la ligne de construction.

10.2.3.1 Mesure par rapport aux premiers points de référence sur une ligne de construction
Sélectionner Pt Ref1 iD ik 0 Entrer le nom du point d'orien-

: . : tation.
Appl.=lmplant. hariz./Configurer Station — - —
Revenir a I'affichage précédent.

ID Pt Ref1 KS 1.1 g H Préced.
B N Mesurer des angles et dis-
E

tances.
Ah 8° 48" 44" Suivant Poursuivre avec la mesure du

second point de référence.
Av 72° 25' 27" _L,_I,\>—
Dh —

Préced. ‘ Mesure ‘ Suivant
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10.2.3.2 Mesure par rapport au second point de référence
Sélectionner Pt Ref2

Préced. Revenir & la mesure du premier
point de référence.

Appl.=lmplant. Horiz./Configurer Station

i 0 E

ID Pt Ref?2 8 g H Mesurer des angles et dis-
" tances.
® 41410 417D E Suivant Poursuivre avec le réglage de m
Ah 170° 1110 la station.

Av T2° 52' 49" . o
\érifier D Controle de I'écartement entre
Dh 3.169m les points de référence.

Préced. ‘ Veérif. D ‘ Mesure ‘ Suivant

Continuer a contrdler la distance entre la station et le point d'orientation, comme décrit dans les chapitres
correspondants.

10.2.3.3 Réglage de la station

Une fois la mesure d'angle effectuée a des fins d'orientation, I'opération se poursuit immédiatement avec le
réglage de la station.

Régler la station nai g [’z  Champ alphanumérique de
S saisie du nom de la station.

Appl=lmplant. horiz/Régler la station

; Revenir a I'affichage précédent.
IDPtStat | LKC_1.1|%s,| . o

= Afficher les données de la sta-
ID Pt \is. R1

tion.
Set Régler la station.

Préced. \ Voir \ Set

REMARQUE
Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne. Si le nom de station existe déja
dans la mémoire, la station doit étre alors renommée ou un nouveau nom de station doit &tre entré.

Poursuivre la rotation et le déplacement de la ligne, comme décrit dans les chapitres correspondants.

10.2.4 Réglage de la station au-dessus du point avec coordonnées

Sur de nombreux chantiers, les points s'obtiennent a partir des mesures existantes avec coordonnées, ainsi
que de positions d'éléments de construction, lignes de construction, fondations, etc. décrites a I'aide de
coordonnées.

Dans un tel cas, il peut étre décidé dans la configuration de la station, si le travail doit étre effectué dans un
systéme de coordonnées ou de lignes de construction.
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Annuler Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Sélect. Type Station O

Appl=lmplant. horiz/Régler la station - - -
oK Confirmer la sélection et pour-

suivre avec la détermination de

Systeme de Pts  |Coord/Plan la station.

Configurer Station |Sur Pt

Hauteurs

Annuler OK

Mise en station de I'appareil a I'aide d'un point avec coordonnées

L'appareil est mis en station au-dessus d'un point marqué au sol, dont la position est définie par le biais de
coordonnées, et les points ou éléments a mesurer sont bien visibles.

Il convient de veiller particulierement a ce que le trépied soit stable et installé en toute sécurité.

N(X)

y - Py

= E(Y)

La position de I'appareil se situe sur un point de coordonnée PO et vise un autre point de coordonnée P1 a des
fins d'orientation.

L'appareil calcule la position dans le systéme de coordonnées.

Pour faciliter I'identification du point d'orientation, la distance mesurée peut étre comparée aux coordonnées.

REMARQUE

Il'y a ainsi plus de certitude d'avoir correctement identifié le point d'orientation. Si une hauteur est également
attribuée au point de coordonnée PO, elle est d'abord utilisée en tant que hauteur de station. Avant la mise en
station définitive, la hauteur de station peut étre redéfinie ou modifiée a tout moment.

Le point d'orientation est déterminant pour la justesse du calcul d'orientation et doit par conséquent étre choisi
et mesuré avec minutie.

10.2.4.1 Entrée de la position de la station

Une désignation permettant une identification univoque doit étre entrée pour le point de mise en station ou le
positionnement de I'appareil, et une position de coordonnées doit correspondre a cette désignation.

Le point de mise en station peut exister en tant que point enregistré dans le travail ou les coordonnées doivent
étre entrées manuellement.
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i= Entrer le nom de la station.

Entrer Point Station i[:] =

Applslmplant. horiz./Régler la sation Préced. Revenir a |IafﬁChage préCédent.

ID Pt Stat | UV_1.01|:=]

Sulvant Confirmer les réglages de sta-
tion entrés et poursuivre avec
|'orientation.

1)

H

|/~
|
PN—
Préced. Suivant

Une fois que le nom du point de mise en station a été entré, les coordonnées ou position correspondantes
sont déterminées a partir des données graphiques enregistrées.
S'il n'existe aucune valeur de point pour le nom entré, les coordonnées doivent étre entrées manuellement.

10.2.4.2 Entrée du point cible

Une désignation permettant une identification univoque doit étre entrée pour le point cible et une position de
coordonnées doit correspondre a cette désignation.

Le point cible doit exister en tant que point enregistré dans le travail ou les coordonnées doivent étre entrées
manuellement.

Entrer un nom de point
d'orientation.
Préced. Revenir a I'affichage précédent.

Définir 'orientation

Appl.=lmplant. horizfRégler la station

ID Pt Stat Uuv_1.01( ¥ - -
= Verifier D Contrdler la distance entre la
ID Pt Vis. Ks_1.1|:= :” station et le point d'orientation.
£ Suivant Poursuivre avec le réglage de
la station.
Mesurer des angles et dis-
tances.

Préced. ‘Vériﬂer D‘ Suivant

REMARQUE

Lors de la saisie du nom pour le point d'orientation, les coordonnées ou position correspondantes sont
déterminées a partir des données graphiques enregistrées. S'il n'existe aucune valeur de point sous ce nom,
les coordonnées doivent étre entrées manuellement.

Contrdle optionnel de la distance entre la station et le point d'orientation

Une fois le point cible entré, ce dernier doit étre visé avec précision pour procéder a la mesure d'orientation.
Aprés la mesure d'orientation, la possibilité est offerte en option de procéder a un contréle de distance entre
la mise en station et I'orientation.

Il s'agit d'une aide qui permet de vérifier I'adéquation du point sélectionné et de la visée du point, et montre
dans quelle mesure la distance mesurée coincide avec la distance calculée a partir des coordonnées.
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Vérifier distance 0907110 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=lmplant. heriz/Configurer Station Poursuivre avec |'affiChage

ID Pt Stat UV 1.01]| # suivant pour d'autres réglages.

ID Pt Vis. KS_1.1 :”
E

ADh -25.570 m

Préced. ‘ Mesure ‘

L'affichage ADh correspond a la différence entre la distance mesurée et la distance calculée a partir des
coordonnées.
Pour contréler d'autres points, appuyer sur la touche Autres. En plus de ADh apparait maintenant aussi
AAh, qui correspond a la différence entre I'angle horizontal mesuré et I'angle horizontal calculé a partir des
coordonnées.

10.2.4.3 Réglage de la station

Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne.
Si le nom de station existe déja dans la mémoire, la station doit étre alors renommée ou un nouveau nom de
station doit étre entré.

fig Entrer le nom de la station.

Régler |a station

Appl=lmplant. horiz./Régler 13 station Préced. Revenir a la mesure d'orienta-
tion.

A_1
:
ID Pt Stat QZY 1.1 &
a #ﬁ l - Afficher les données de la sta-
o

ID Pt Vis. tion.
Régler la station.

Préced. ‘ Voir ‘ Set

10.2.5 Point quelconque avec coordonnées

La fonction Point quelconque permet de déterminer la position de la station & partir de mesures d'angles et
distances relativement a deux points de référence.

La possibilité de définir librement le positionnement s'avére utile, lorsqu'il n'est pas possible de positionner a
partir d'un point sur la ligne de construction ou que la vue vers les points a mesurer est entravée.

Il convient de procéder avec la plus grande minutie lors d'un positionnement libre ou dans le cas d'une mise
en station libre.

Des mesures supplémentaires sont réalisées pour déterminer la station, or des mesures supplémentaires
induisent toujours des risques d'erreurs.

Il faut en outre veiller & ce que les proportions géométriques permettent d'obtenir une position exploitable.
L'appareil contrdle par principe les proportions géométriques en vue du calcul d'une position exploitable et
avertit en cas d'erreurs critiques.

Ilincombe cependant a I'utilisateur d'étre particulierement attentif — car le logiciel ne peut pas tout reconnaitre.
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Sélect. Type Station DEf Annuler et revenir a I'affichage

— . précédent.
Appl.=lmplant. horiz./Régler la station

Confirmer la saisie et valider.
Systéme de Pis Coord/Plan
Configurer Station |Pt Quelcongue

Hauteurs

Annuler OK

Mise en station libre de I'appareil avec coordonnées

Pour procéder a un positionnement libre, rechercher un point a un endroit clairement visible, de sorte a ce que
deux points de coordonnées soient bien visibles et, qu'en méme temps, soit assurée une visibilité des points
a mesurer aussi bonne que possible.

Il est dans tous les cas recommandé de placer d'abord une marque au sol puis de positionner I'appareil
au-dessus.

Il'y a ainsi toujours la possibilité de controler ultérieurement la position et d'écarter d'éventuelles incertitudes.

> E(Y)

La position de I'appareil se situe sur un point libre PO, puis les angles et distances sont successivement
mesurés a deux points de référence P1 et P2 définis par coordonnées.
La position PO de I'appareil est ensuite déterminée a partir des mesures aux deux points de référence.

REMARQUE

Si les deux ou seulement un point(s) de référence est/sont pourvu(s) d'une hauteur, la hauteur de station
est automatiquement calculée. Avant la mise en station définitive, la hauteur de station peut étre redéfinie ou
modifiée a tout moment.
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10.2.5.1 Mesure par rapport au premier point de référence
Sélectionner Pt Ref1 i

Appl.=lmplant. horiz./Configurer Station

: Revenir a I'affichage précédent.
ID Pt Ref1 KS_1.1 g i AL gep
N
‘LE

a Entrer le nom du point d'orien-

tation.

Mesurer des angles et dis-
tances.

n Ah 8° 48 44" Suivant Poursuivre avec la mesure du

second point de référence.
Av 72° 25' 27" J_,_j,\h—
Dh -

Préced. ‘ Mesure ‘ Suivant

Les coordonnées ou position correspondantes sont déterminées a partir de données graphiques enregistrées.
S'il n'existe aucune valeur de point sous ce nom, les coordonnées doivent &tre entrées manuellement.

10.2.5.2 Mesure par rapport au second point de référence
Sélectionner Pt Ref2

Préced. Revenir & la mesure du premier
point de référence.

Applzlmplant. HorizfConfigurer Station

ID Pt Ref2 8= ¢ Mesurer des angles et dis-
" tances.
® 1410 41(7(D E Suivant Poursuivre avec le réglage de
& CECR la station.

EEE

Av 72°52'49 ﬂ’L — Contrdle de I'écartement entre
Dh 3.169m les points de référence.

Préced. ‘ Veérif. D ‘ Mesure ‘ Suivant

Continuer a contrdler la distance entre la station et le point d'orientation, comme décrit dans les chapitres
correspondants.

10.2.5.3 Réglage de la station

Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne.
Si le nom de station existe déja dans la mémoire, la station doit étre alors renommée ou un nouveau nom de
station doit étre entré.
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1|7 Entrer le nom de la station.

Régler la station

a7 A
Appl.=lmplant. horiz./Régler la station - Revenir a la mesure d'orienta-

ID Pt Stat QZY_1.1|%.|| ¥ tion.
= ﬂ Voir Afficher les données de la sta-
ID Pt Vis. R1 Nix) tion.
£ Set Régler la station.

Préced. \ Voir \ Set

10.3 Ajustage de la hauteur

Si, en plus de la mise en station et I'orientation, le travail s'effectue de plus avec des hauteurs, ¢.-a-d. que des
hauteurs cibles doivent étre déterminées ou implantées, il convient en outre de déterminer la hauteur du milieu
de la lunette de I'appareil.

La hauteur peut étre ajustée selon deux méthodes différentes :

1. Sila hauteur du point au sol est connue, mesurer la hauteur de I'instrument — la hauteur du milieu de la
lunette est obtenue a partir de ces deux valeurs.

2. Pour un point ou marquage avec une hauteur connue, les mesures d'angle et de distance réalisées
permettent de déterminer ou de reporter en arriére la hauteur du milieu de la lunette.

10.3.1 Réglage de la station avec ligne de construction (option Hauteur « activée »)

Si l'option avec hauteurs est activée, la hauteur de station est affichée dans le masque d'écran Station.
Celle-ci peut étre confirmée ou redéfinie.

Détermination d'une nouvelle hauteur de station
La détermination de la hauteur de station peut se faire de deux manieres différentes :

1. Saisie manuelle directe de la hauteur de station.
2. Détermination de la hauteur de station avec saisie manuelle de la hauteur d'une marque de hauteur et
mesure de I'angle Av et de la distance.

Hauteur Station 09/07/10 Revenir & I'affichage précédent.

Appl.zlmplant. horiz./Hauteur Station - Entrer manue”ement |a haU'

ID Pt Stat RQYZ 1.1 teur de station ou mesurer une
marque de hauteur.

StatH 0.350 m Confirmer la hauteur de sta-
tion. Poursuivre avec le réglage
de la station.

hi 0.000 m

hr 0400 m|/i

Préced. ‘ Man. H ‘ oK
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1. Saisie manuelle directe de la hauteur de station
Aprés avoir sélectionné I'option permettant de déterminer une nouvelle hauteur de station dans le masque
d'écran précédent, la nouvelle hauteur de station peut alors &tre entrée manuellement.

Annuler

Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Confirmer la hauteur de sta-
tion. Poursuivre avec le réglage
de la station.

Entrer Href.

Appl.=lmplantation hariz.fHauteur Sta.

Href. 0.450 m|'2;

Ay 73 39' 38"

hi 1.650 m|'2;|
hr 0.400 m|'z;)| /'

Annuler

2. Détermination de la hauteur de station avec saisie de la hauteur et mesure de I'angle Av et de la
distance

Avec la saisie de la hauteur de référence, des hauteurs de I'instrument et du réflecteur en liaison avec les
mesures de I'angle Av et de la distance, la hauteur de station a partir de la marque de hauteur est transmise
quasi inversement a la station.

Pour ce faire, il est impérativement nécessaire d'entrer les hauteurs correctes de I'instrument et du réflecteur.

‘ Mesure ‘ Set

Entrer Href.

Appl.zlmplantation horiz.fHauteur Sta.

Annuler

Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Mesurer des angles et dis-

tances. Poursuivre avec |'affi-
chage des nouvelles hauteurs
de station calculées.

Href. 0.450 m| 2|

Av 73 39' 38"

hi 1.650 m|'z;|
hr 0.400 m|1z5)|/’

Annuler

Affichage des nouvelles hauteurs de station calculées a partir des mesures
La nouvelle hauteur de station calculée a partir des mesures d'angle et de distance est affichée et peut étre
confirmée ou annulée.

‘ Mesure ‘ Set
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Régler hauteur Station 16108 Annuler et revenir a |'affichage

Appl.=lmplant. horiz./Hauteur Station grécfédentl h t d t
-m onfirmer la hauteur de sta-

ID Pt Stat LE_grand_nacion tion. Poursuivre avec le réglage

Stat H 18.114 m de la station.

hi 2.000 m

hr 0.600 m

‘ Annuler ‘ ‘ Set

Réglage de la station

Régler la station ID 09107110 Revenir & la mesure d'orienta-

tion.

Appl=lmplant. horiz/Régler la station

H Stat Entrer manuellement la hau-
ID Pt Stat RQYZ_... E teur de station ou une marque
R1

ID Pt Vis. de hauteur, resp. sélectionner
un point de hauteur de réfé-
Stat H -0150m— rence enregistré avec mesure
: de I'angle Av et de la distance.
hi 1.650 m
D Afficher les données de la sta-
tion.

Set Régler la station.

Préced.‘ H Stat \ Voir \ Set

REMARQUE
Si I'option Hauteurs est activée, une hauteur doit étre définie pour la station ou une valeur doit exister pour la
hauteur de station.

REMARQUE
Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne et, si le nom de station existe déja
dans la mémoire, la station doit alors étre renommée ou un nouveau nom de station doit lui étre attribué.

Apres le réglage de la station, I'opération se poursuit avec I'application principale sélectionnée proprement
dite.

10.3.2 Réglage de la station avec coordonnées (option Hauteur « activée »)
Détermination d'une nouvelle hauteur de station
La détermination de la hauteur de station peut se faire de trois manieres différentes :

= Saisie manuelle directe de la hauteur de station

« Détermination de la hauteur de station avec saisie manuelle de la hauteur d'une marque de hauteur et
mesure de I'angle Av et de la distance.

= Détermination de la hauteur de station avec sélection d'un point avec hauteur dans la mémoire de données
et mesure de I'angle Av et de la distance a ce point.
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Hauteur Station Revenir a I'affichage précédent.

Appl=lmplant. heriz./Hauteur Station Définir une nouvelle hauteur

ID Pt Stat LT1 de sta_tloq a partir du point
enregistré.

Stat H 4.000 m Entrer manuellement la hau-
teur de station ou mesurer une
marque de hauteur.

hi 5.000m| g Confirmer la saisie et valider.

hr 0400 m|/i

Préced.‘ ID Pt ‘ManH ‘ oK

1. Saisie manuelle directe de la hauteur de station
Aprés avoir sélectionné I'option permettant de déterminer une nouvelle hauteur de station dans le masque
d'écran précédent, la nouvelle hauteur de station peut alors étre entrée manuellement.

Annuler et revenir a I'affichage
précédent.
Set Régler la station.

Entrer Href.

Appl.=lmplantation horiz./Hauteur Sta.

Href. 0.450 m|12;|
Av 73° 39' 38"
hi 1.650 m|'z;|
hr 0.400 m|'z;| /

Annuler

2. Détermination de la hauteur de station avec saisie de la hauteur et mesure de I'angle Av et de la
distance

Avec la saisie de la hauteur de référence, des hauteurs de l'instrument et du réflecteur en liaison avec les
mesures de I'angle Av et de la distance, la hauteur de station a partir de la marque de hauteur est transmise
quasi inversement a la station.

Pour ce faire, il est impérativement nécessaire d'entrer les hauteurs correctes de I'instrument et du réflecteur.

Annuler

‘ Mesure ‘ Set

Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Mesurer des angles et dis-
tances. Poursuivre avec |'affi-

Entrer Href.

Appl.=lmplantation hariz.fHauteur Sta.

Href. 0450 m E chage des nouvelles hauteurs
de station calculées.
Av 73° 39 3g"

hi 1.650 m|'2;|
hr 0.400 m|'z;)| /'

Annuler

‘ Mesure ‘ Set
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Affichage des nouvelles hauteurs de station calculées a partir des mesures

La nouvelle hauteur de station calculée a partir des mesures d'angle et de distance est affichée et peut étre
confirmée ou annulée.

Régler hauteur Station DD 16406/10 An,nu,lgrett revenir a |'affichage
précédent.

Appl.=lmplant. hariz./Hauteur Station

Régler la station.
ID Pt Stat LE_grand_nacion m

Stat H 18.114 m

hi 2.000 m
hr 0.600 m
‘ Annuler ‘ Set

3. Détermination de Ia hauteur de station avec sélection d'un point avec hauteur dans la mémoire de
données et mesure de I'angle Av et de la distance.

Avec la saisie du point de hauteur de référence, des hauteurs de I'instrument et du réflecteur en liaison avec
les mesures de I'angle Av et de la distance, la hauteur de station a partir de la hauteur de référence resp. du
point de hauteur de référence marque de hauteur est transmise quasi inversement a la station.

Pour ce faire, il est impérativement nécessaire d'entrer les hauteurs correctes de I'instrument et du réflecteur.

Sélectionner PtRef. DAL Entrer un nom de point de hau-
sl teur de référence.

Appl.zlmplant. horiz.fHauteur Station

Annuler et revenir a |'affichage
ID Pt Href. Ks_1.1/i=] g

précédent.

Href. 2.000 m Mesure Mesurer des angles et dis-
o e aaw tances. Poursuivre avec |'affi-
Av 89° 46'44 chage des nouvelles hauteurs

hi 1.700 m|'2;)| & de station calculées.
hr 0.400 m|'25) /

Annuler Mesure

Les coordonnées ou position correspondantes sont déterminées a partir des données graphiques enregistrées.
S'il n'existe aucune valeur de point sous ce nom, les coordonnées doivent étre entrées manuellement.

Affichage des nouvelles hauteurs de station calculées a partir des mesures

La nouvelle hauteur de station calculée a partir des mesures d'angle et de distance est affichée et peut étre
confirmée ou annulée.
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Régler hauteur Station 1640 Annuler et revenir a |'affichage

Appl.=lmplant. horiz./Hauteur Station Er,éclédelntt t
égler la station.

ID Pt Stat LE_grand_nacion ‘

Stat H 18.114 m

hi 2.000 m

hr 0.600 m

‘ Annuler ‘ Set

Réglage de la station
Si I'option avec hauteurs est activée, la hauteur de station est affichée dans le masque d'écran Station.
Celle-ci peut étre confirmée ou redéfinie.

Reégler la station e Revenir a la mesure d'orienta-
il tion.

Appl.zimplant. horizfRégler |a station

-H Stat Entrer manuellement la hau-
ID Pt Stat KS_1.2 E ' teur de station ou une marque
ID Pt Vis. KS 12 N de hauteur, resp. sélectionner
- < un point de hauteur de réfé-
Stat H 2000 mf— rence enregistré avec mesure
; de I'angle Av et de la distance.
hi 1.600 m
D Afficher les données de la sta-
tion.
Régler la station.
Préced. [ Hstal [ voir [ set ‘
REMARQUE

Si I'option Hauteurs est activée, une hauteur doit étre définie pour la station ou une valeur doit exister pour la
hauteur. Si aucune hauteur de station n'est affichée, un message d'erreur apparait invitant a définir la hauteur
de station.

11. Applications

11.1 Implantation horizontale

11.1.1 Principe de I'implantation horizontale

L'implantation permet de reporter des données de plan dans la nature.

Ces données de plan sont soit des cotes qui se rapportent a des lignes de construction, soit des positions
déterminées par le biais de coordonnées.

Les données de plan resp. positions d'implantation peuvent étre entrées en tant que cotes resp. distances,
entrées avec coordonnées ou utilisées en tant que données préalablement transmises via PC.

De plus, les données de plan transmises via PC peuvent étre reportées en tant que dessin CAO sur la station
totale, et choisies pour I'implantation en tant que point graphique resp. élément graphique sur la station totale.
La manipulation de grands nombres ou de gros volumes de données devient superflue.
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Pour lancer I'application Implantation horizontale, sélectionner la touche correspondante dans le menu
Applications.

Menu Applications 17 0 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=Sélectionner Application POUrSUine avec Ia Sélection

d'autres applications.

/- /-: Appeler I'application Implanta-
/! tion horizontale.
Implant. horiz. Vérification Implant. horiz.

Implant. Vert. Ligne manquante

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systeme affiche les travaux resp. la sélection de travaux (voir chapitre 13.2)
ainsi que la sélection de station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, I'application Implantation horizontale démarre.

En fonction de la sélection de station, le point a implanter peut étre déterminé de deux fagons :

+++
LL L}

\..

1. Implantation des points a partir de lignes de construction.
2. Implantation des points a partir de coordonnées et/ou de points issus de dessins CAO.

11.1.2 Implantation avec lignes de construction

Lors de l'implantation avec des lignes de construction, les valeurs d'implantation devant étre entrées se
rapportent toujours a la ligne de construction qui a été sélectionnée comme ligne de référence.

Saisie du point d'implantation par rapport a la ligne de construction

Saisir la position d'implantation en tant que cote par rapport a la ligne de construction définie dans la
configuration de la station, respectivement la ligne de construction a partir de laquelle I'appareil est configuré.
Les valeurs entrées sont des distances longitudinales et transversales par rapport a la ligne de construction
définie.
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Entrer données implant.

Appl.=lmplant. horiz./Entrer données implant.

Revenir a I'affichage précédent.

Confirmer la saisie et pour-
suivre avec |'écran d'orienta-
tion de I'appareil vers le point a
implanter.

ID Pt RSA_2010:=|
hr 0.400 m|12;|
E 265.000 m
N 168.000 m
H 1.850 m
| Préced. | oK
REMARQUE

Les valeurs d'implantation sur la ligne de construction dans les sens vers I'avant et vers |'arriére de la station
de I'appareil sont des valeurs longitudinales, et les valeurs d'implantation situées a droite et & gauche de la
ligne de construction sont des valeurs transversales. Les valeurs vers I'avant et vers la droite sont positives,

tandis que les valeurs vers l'arriére et vers la gauche sont négatives.

Direction vers un point d'implantation

Cet affichage permet d'orienter I'appareil vers le point a mesurer, en faisant tourner I'appareil jusqu'a ce que
I'indicateur rouge de direction soit sur « zéro » et que I'affichage numérique de I'angle différentiel en bas se
trouve suffisamment proche de « zéro ». Dans un tel cas, le réticule pointe vers le point d'implantation pour

diriger le porteur du réflecteur.

Il est en outre possible que le porteur du réflecteur se dirige lui-méme vers la ligne cible a I'aide de |'assistance

de guidage.

Aligner et mesurer

Appl.zlmplant. horiz./Fosition implant.

hr 0.400 m|'z;| o

ID Pt H1|_ 5 z
Ah 1170 29. 05.. hAh [FEREE] gQ"
Dh 124.197 m

‘ Préced. ‘ ‘ Mesure ‘
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d'implantation.

Mesurer la distance et pour-
suivre avec |'affichage des cor-
rections d'implantation.




PO est la position de I'appareil aprés configuration.

P1 correspond au point d'implantation et I'appareil est déja orienté vers le point d'implantation.
Le porteur du réflecteur se rapproche de la distance a calculer.

Aprés chaque mesure de distance, la distance sur laquelle le porteur du réflecteur doit s'avancer ou reculer en
direction du point & implanter s'affiche.

Corrections d'implantation aprés mesure de distance

Une fois la mesure de distance correctement effectuée, le porteur du réflecteur est guidé a I'aide des corrections
Avancer, Reculer, Gauche, Droite, Monter et Descendre.

Si le porteur du réflecteur est guidé exactement dans la ligne cible, I'affichage de correction Droite / Gauche
indique une correction de 0,000 m (0.00 ft).

Implant. horiz.

Préced. Revenir a la saisie des données
d'implantation.

Appl.=lmplant. horiz./Position implant.

-m Afficher et enregistrer les ré-

hr 0.400 m|'2;) sultats.

D Pt uyv 1.01 Mesurer la distance et actuali-
- ) ser les corrections d'implanta-

En avant 10.509 m vy tion.

Gauche 33474 m Nouv. Pi Entrer le point suivant.

Descendre 3474 m

Préced. ‘ Résult. ‘ Mesure ‘Nouv. Pt
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PO est la position de I'appareil aprés configuration.
Si la mesure porte sur une position de réflecteur qui n'est pas exactement dans la direction du nouveau point,
les corrections correspondantes Avancer, Reculer, Gauche, Droite vers le nouveau point P1 sont affichées.

Récapitulatif des instructions de direction vers le point d'implantation a partir du dernier point cible

mesuré

Avancer Le porteur du réflecteur doit avancer de la valeur
indiquée vers I'appareil.

Reculer Le porteur du réflecteur doit s'éloigner de I'appareil
de la valeur indiquée.

Gauche Vu de I'appareil, le porteur du réflecteur resp. la
cible doit se déplacer vers la gauche de la valeur
indiquée.

Droite Vu de I'appareil, le porteur du réflecteur resp. la
cible doit se déplacer vers la droite de la valeur indi-
quée.

Monter La pointe réflectrice doit se déplacer vers le haut de
la valeur indiquée.

Descendre La pointe réflectrice doit se déplacer vers le bas de

la valeur indiquée.

Résultats d'implantation
L'affichage des différences d'implantation en termes de ligne, décalage et hauteur repose sur la mesure de
point cible.
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yymry——— 14i0710 Revenir a la saisie des données
0813 d'implantation.

Appl.=lmplant. horiz./Résult. implantation

-Enregist_ Enregistrer les valeurs d'im-
ID Pt R3 e plantation et derniéres diffé-
AE 1.658 m D rences.
AN 10.304 m i Nouy. Pt Entrer le point suivant.
" LS
AH 1.515 m
Préced. ‘Enregisl. ‘Nouv. Pt
REMARQUE

Si I'option relative aux hauteurs n'a pas été activée dans la configuration de la station, les indications de
hauteur et tous les affichages afférents sont alors sans effet.

Enregistrement des données d'implantation avec lignes de construction

ID Pt Nom de point d'implantation.

Ligne (entrée) Distance longitudinale entrée s'appliquant a la ligne
de construction.

Décalage (entré) Distance transversale entrée s'appliquant a la ligne
de construction.

Hauteur (entrée) Hauteur entrée.

Ligne (mesurée) Distance longitudinale mesurée s'appliquant a la
ligne de construction.

Décalage (mesuré) Distance transversale mesurée s'appliquant a la
ligne de construction.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

ADecal Différence de la valeur transversale sur la base

de la ligne de construction. ADecal = Décalage
(mesuré) — Décalage (entré)

AlLn Différence de la valeur longitudinale sur la base de
la ligne de construction. ALn = Ligne (mesurée) —
Ligne (entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) —
Hauteur (entrée)

11.1.3 Implantation avec coordonnées

Saisie des points d'implantation
La saisie de valeurs d'implantation avec coordonnées de point peut se faire de différentes maniéres :

1. Entrer manuellement des coordonnées de point.
2. Sélectionner des coordonnées de point a partir d'une liste de points enregistrés.
3. Sélectionner des coordonnées de point a partir d'un graphique CAO de points enregistrés.
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Préced. Revenir a I'affichage précédent.

Entrer données implant.

Appl.=lmplant. horiz./Entrer données implant. QK Conﬁrmer |a SaiSie et pOUI’-

D Pt RSA 201 0| §| s_uivre ayec I'écran d‘orientg- )
= tion de I'appareil vers le point a

hr 0.400 m|'2,| implanter.

E 265.000 m

N 168.000 m

H 1.850 m

‘ Préced. ‘ oK

Saisie de points d'implantation (avec dessin CAQ)

Les points d'implantation sont sélectionnés directement a partir d'un dessin CAO.

Ainsi, le point est déja consigné en tant que point tridimensionnel ou bidimensionnel et est extrait en
conséquence.

Afficher le point sélectionné a
partir du graphique.
Annuler Annuler et revenir a la saisie

0) - retrel .
£ > des points d'implantation.
[ I e} b — n — n
= Sélectionner un point a partir
— = Q d'un plan.
o = = ) Q Sélectionner un point a partir
M —* d'une liste.
Q Entrer manuellement les coor-
— = données.
Préced. | Plan [ Liste [Man.| 0K oK Confirmer e point choisi
REMARQUE

Si la configuration de la station a été définie sans les hauteurs, les indications de hauteur et tous les affichages
afférents sont sans effet. Les autres affichages sont identiques aux affichages dans le chapitre précédent.

4
s}

i)

PO est la position de I'appareil aprés configuration.
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P1 correspond au point que déterminent les coordonnées. Une fois I'appareil configuré, le porteur du réflecteur
se rapproche de la distance calculée.

Aprés chaque mesure de distance, la distance sur laquelle le porteur du réflecteur doit encore se déplacer en
direction du point a implanter s'affiche.

Résultats d'implantation avec coordonnées

Affichage des différences d'implantation exprimées en coordonnées sur la base des derniéres mesures de
distance et d'angle. m

Résult. implantation . gl?r\;e;gniggjsisie des données

T;L;:plant horE/REE implantationRS Enregistrer les vaIgurs dlm
vaE plantation et dernigres diffé-

AE 1.658 m —D rences.

AN 10.304 m (:}M ’m Entrer le point suivant.

AH 1.515m

Préced. ‘Enregist. ‘Nouv. Pt

PO est la position de I'appareil aprés configuration.
Si la mesure porte sur une position de réflecteur qui n'est pas exactement dans la direction du nouveau point,
les corrections correspondantes Avancer, Reculer, Gauche, Droite vers le nouveau point P1 sont affichées.

Enregistrement des données d'implantation avec coordonnées

ID Pt Nom du point d'implantation.

Coordonnée Nord (entrée) Coordonnée Nord entrée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

Hauteur (entrée) Valeur de hauteur entrée.

Coordonnée Est (entrée) Coordonnée Est entrée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

Coordonnée Nord (mesurée) Coordonnée Nord mesurée par rapport au systeme
de coordonnées de référence.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.
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Coordonnée Est (mesurée) Coordonnée Est mesurée par rapport au systéme de
coordonnées de référence.

dN Différence de coordonnée Nord sur la base du
systéme de coordonnées de référence. dN = co-
ordonnée Nord (mesurée) — coordonnée Nord

(entrée)
n AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) —
Hauteur (entrée)
AE Différence de coordonnée Est sur la base du sys-

téme de coordonnées de référence. AE = coordon-
née Est (mesurée) — coordonnée Est (entrée)

REMARQUE

Le déroulement de la procédure d'implantation horizontale avec coordonnées est identique a I'implantation a
partir de lignes de construction, exception faite que des coordonnées, resp. différences de coordonnées, sont
affichées resp. entrées en tant que résultats au lieu de distances longitudinales et transversales.

11.2 Implantation verticale

11.2.1 Principe de I'implantation verticale

L'implantation verticale permet de reporter des données de plan sur un plan de référence vertical, tel qu'un
mur ou une fagade, etc.

Ces données de plan sont soit des cotes qui se rapportent a des lignes de construction dans le plan de référence
vertical, soit des positions déterminées par le biais de coordonnées dans un plan de référence vertical.

Les données de plan resp. positions d'implantation peuvent étre entrées en tant que cotes resp. distances,
entrées avec coordonnées ou utilisées en tant que données préalablement transmises via PC.

De plus, les données de plan transmises via PC peuvent &tre reportées en tant que dessin CAO sur la station
totale, et choisies pour I'implantation en tant que point graphique resp. élément graphique sur la station totale.
La manipulation de grands nombres ou de gros volumes de données devient superflue.

Des applications typiques sont le positionnement de points de fixation sur des fagades, des murs avec rails,
tuyaux, etc.

En tant qu'application spécifique s'offre encore la possibilité de comparer une surface verticale avec une
surface plane théorique et ainsi, de pouvoir contréler resp. documenter la planéité.

Hauteur (H)
- — >
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Pour lancer I'application Implantation verticale, sélectionner la touche correspondante dans le menu Applica-
tions.

Menu Applications 0 Revenir a I'affichage précédent.
Appl.=Sélectionner Application POUrSUine avec Ia Sé|eCti0n

d'autres applications.

/-: 113 Appeler I'application Implanta- m
~ tion verticale.
Implant. horiz. Vérification Implant. Vert.
++ + -
A 1
Implant. Vert. Ligne mangquante

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systéme affiche les travaux resp. la sélection de travaux ainsi que la sélection
de station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, I'application Implantation verticale démarre.

En fonction de la sélection de station, le point a implanter peut étre déterminé de deux fagons :

1. Implantation de points avec lignes de construction, c.-a-d. lignes dans le plan de référence vertical.
2. Implantation des points a partir de coordonnées ou de points issus d'un dessin CAO.

11.2.2 Implantation verticale avec lignes de construction

Dans le cas d'une implantation verticale avec lignes de construction, les lignes sont définies par mesure
relativement a deux points de référence a I'appui de la configuration de la station.

Configuration de la station

La configuration de la station s'effectue dans la mesure du possible de maniére centrale / au milieu, a I'avant
du plan vertical, a une distance telle que tous les points soient autant que possible bien visibles.

Lors de la mise en station de I'appareil, I'appareil définit le point zéro (1) du systeme de référence ainsi que la
direction (2) du plan de référence vertical.

Attention
Le point de référence (1) est le point déterminant. Il s'agit ici de définir les lignes de référence verticale et
horizontale dans le plan de référence vertical.
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Une configuration resp. position de I'appareil optimale est alors établie lorsque le rapport entre la longueur
horizontale de référence L et la distance Q est de I'ordrede L: Q=25:10a 7 : 10, de sorte que I'angle inclus
soit compris entre a = 40° et 100°.

REMARQUE

La configuration de la station est analogue a la configuration de la station « Définition d'une station quelconque »
avec lignes de construction, a la différence prés que le premier point de référence définit le point zéro du
systéme de lignes de construction sur le plan vertical et que le second point de référence détermine la direction
du plan vertical par rapport au systéme de I'appareil. En tous cas, les lignes horizontale resp. verticale sont
reprises du point (1).

Saisie d'un changement de ligne

Pour changer le systeme d'axes resp. le « point zéro » dans le plan de référence vertical, des valeurs de
changement sont entrées.

Ces valeurs de changement permettent de déplacer le point zéro du systéme d'axes a I'horizontale vers la
gauche (-) et vers la droite (+), a la verticale vers le haut (+) et vers le bas (-), et I'ensemble du plan vers I'avant
(+) et vers I'arriére (-).

Les changements de lignes peuvent s'imposer si le « point zéro » ne peut étre visé directement en tant que
premier point de référence, que par conséquent un point de référence existant doit étre utilisé et qu'il doive
8tre déplacé sur un axe par le biais de la saisie de distances en tant que valeurs de changement.

Inser. chagmt ligne référ. T Annuler et revenir a 'affichage
Appl.zlmplant. Ved/Décalage implant. preC?dent. _
Confirmer la saisie et pour-

suivre avec la saisie des va-

G/D 0.000 m E leurs d'implantation.
M/D 0.000 m|'z;|
Av / Ar 0.000 m|1z;| }I/

Annuler OK
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Saisie de position d'implantation
Saisie des valeurs d'implantation en tant que cote par rapport a la ligne de référence définie dans la configuration
de la station, respectivement la ligne de construction sur le plan vertical.

Entrer données implant. gl ' Annuler et revenir au menu
Appl.zlmplant. Wer.A\faleurz implant. Orlgme' _
= Entrer les décalages des plans m

ID Pt V17| de référence.
hr 38241424 m'2;| [ ok | Confirmer la saisie et pour-

. ] suivre avec |'écran d'orienta-
Ligne 24.000 m| 23' tion de I'appareil vers le point &
H 1.650 m|123| implanter.
Décalage 0.450 m]'25|

Annuler ‘Translat.‘ OK

Direction vers un point d'implantation

Cet affichage permet d'orienter I'appareil vers le point a implanter, en faisant tourner I'appareil jusqu'a ce que
I'indicateur rouge de direction soit sur « zéro ».

Dans un tel cas, le réticule pointe en direction du point d'implantation.

La lunette est ensuite déplacée a la verticale, jusqu'a ce que les deux triangles ne présentent plus de
remplissage.

REMARQUE

Si le triangle supérieur est rempli, la lunette doit &tre déplacée vers le bas. Si le triangle inférieur est rempli, la
lunette doit étre déplacée vers le haut.

Il est en outre possible que le porteur du réflecteur se dirige lui-méme vers la ligne cible a I'aide de I'assistance
de guidage.

Aligner et mesurer I Revenir a la saisie des données
: d'implantation.

Appl.=lmplant. Vert./Position implant.

-m Mesurer la distance et pour-
hr 0.400 m E suivre avec |'affichage des cor-
ID Pt KS 1.2 rections d'implantation.

- At Fo0s 4.,
Ah 147 31" 33" =
Dh 3.348m ’:{‘ "
BA; 8"52'._15.‘..

Préced. Mesure

Corrections d'implantation

L'affichage des corrections d'implantation permet de diriger le support cible resp. la cible a l'aide des
corrections Monter, Descendre, Gauche et Droite.

La mesure de distance permet également d'effectuer une correction Avancer resp. Reculer.

Les corrections affichées sont actualisées aprés chaque mesure de distance afin de s'approcher pas a pas de
la position définitive.
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Préced. Revenir a la saisie des données
d'implantation.

Implant. Vert.

Appl.=lmplant. Vert./Position implant.

Afficher et enregistrer les ré-

hr 1.000 m E sultats.

ID Pt KJ Mesurer la distance et actuali-
. ser les corrections d'implanta-

A droite 2.029 m Q tion.

Monter 1.646 m o Nouv. Pt Entrer le point suivant.

Rentrer 0.121 m

Préced. ‘ Résult. ‘ Mesure ‘Nouv. Pt

Instructions d'affichage pour le changement de direction de la cible mesurée.

Avancer Le support cible resp. la cible doit avancer davan-
tage en direction du plan de référence.

Reculer Le support cible resp. la cible doit s'éloigner davan-
tage du plan de référence.

Gauche Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit
se déplacer vers la gauche de la valeur indiquée.

Droite Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit
se déplacer vers la droite de la valeur indiquée.

Monter Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit
se déplacer vers le haut de la valeur indiquée.

Descendre Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit

se déplacer vers le bas de la valeur indiquée.

Résultats d'implantation

Affichage des différences d'implantation en termes de ligne, hauteur et décalage sur la base des derniéres
mesures de distance et d'angle.

Résult. implantation = R Préeced. g%le_venliri I?_ saisie des données
— implantation.

D Pt KJ Enregistrer les valeurs d'im-

Appl.zlmplant. Vert./Rézult. implantation

plantation et derniéres diffé-

AlLn -2.106 m ;encesi
ntrer le point suivant.
AH 1267 m (} Nouv. Pt p
&aH
ADecal 0.102 m | p—

-&Ln

Préced. ‘Enregist. ‘Nouv. Pt

Enregistrement des données d'implantation avec lignes de construction

ID Pt Nom de point d'implantation.
Ligne (entrée) Distance longitudinale entrée s'appliquant a la ligne
de référence.
Hauteur (entrée) Valeur de hauteur entrée.
176

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Décalage (entré) Valeur de décalage entré sur le plan de référence

vertical.

Ligne (mesurée) Distance longitudinale mesurée s'appliquant a la
ligne de référence.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

Décalage (mesuré) Décalage mesuré s'appliquant au plan de référence.

AlLn Différence de la valeur longitudinale sur la base de
la ligne de référence. dL = Ligne (mesurée) — Ligne
(entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) —
Hauteur (entrée)

dOffs Différence de la valeur transversale sur la base de

la ligne de référence. dOffs = Décalage (mesuré) —
Décalage (entré)

11.2.3 Implantation verticale avec coordonnées

Les coordonnées peuvent &tre utilisées, s'il existe par ex. des points de référence définis par coordonnées
ainsi que des points sur le plan vertical également en tant que coordonnées dans le méme systeme.
Un tel cas se présente par ex. si le plan vertical a été précédemment mesuré avec des coordonnées.

Saisie des points d'implantation
La saisie de valeurs d'implantation avec coordonnées de point peut se faire de trois différentes manieres :

1. Entrée manuelle des coordonnées de point.
2. Sélection des coordonnées de point & partir d'une liste de points enregistrés.
3. Sélection des coordonnées de point a partir d'un graphique CAO de points enregistrés.

Entrer données implant. HD 14 Annuler et revenir au menu

: Origine.
Appl.=lmplant. Vert."faleurs implant. - Confirmer |a Saisie ot pOUr
— oK )
ID Pt KJ| EEl suivre avec |'écran d'orienta-
hr 1.000 m|123| tion de I'appareil vers le point a
implanter.
Ligne 0.000 m
H 0.000 m
Décalage 0.000 m

Annuler ‘Translat.‘ OK

Saisie de valeurs d'implantation (avec dessin CAQ)
Les points d'implantation sont sélectionnés directement a partir d'un graphique CAOQ.

Ainsi, le point est déja consigné en tant que point tridimensionnel ou bidimensionnel et est extrait en
conséquence.
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Afficher le point sélectionné a
partir du graphique.

Revenir a la saisie des données

<
O < > d'implantation.
[ I e} b ~ n T n
= Sélectionner un point a partir
— — Q d'un plan.
L S S Q Sélectionner un point a partir
M —* d'une liste.
Q Entrer manuellement les coor-
| E— données.
Préced. | Plan [ Liste [Man.| 0K oK Confirmer le point choisi.

Résultats d'implantation avec coordonnées

Affichage des différences d'implantation exprimées en coordonnées sur la base des derniéres mesures de

"

distance et d'angle.

Résult. implantation

Appl.=lmplant. Ver./Résult. implantation

Revenir a la saisie des données
d'implantation.

Préced.

Enregistrer les valeurs d'im-
plantation et derniéres diffé-
rences.

Enregist

Nouv. P Entrer le point suivant.

i

ID Pt KJ
Aln -2.106 m
AH -1.267 m +
ADecal 0.102 m @:M

‘Enregisl. ‘Nouv. Pt

Préced.

Enregistrement des données d'implantation avec coordonnées

ID Pt

Nom du point d'implantation.

Coordonnée Nord (entrée)

Coordonnée Nord entrée par rapport au systéme de
coordonnées de référence.

Hauteur (entrée)

Valeur de hauteur entrée.

Coordonnée Est (entrée)

Coordonnée Est entrée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

Coordonnée Nord (mesurée)

Coordonnée Nord mesurée par rapport au systeme
de coordonnées de référence.

Hauteur (mesurée)

Hauteur mesurée.

Coordonnée Est (mesurée)

Coordonnée Est mesurée par rapport au systéme de
coordonnées de référence.

dN Différence de coordonnée Nord sur la base du
systéme de coordonnées de référence. dN = co-
ordonnée Nord (mesurée) — coordonnée Nord
(entrée)
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AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) —
Hauteur (entrée)

AE Différence de coordonnée Est sur la base du sys-
téme de coordonnées de référence. AE = coordon-
née Est (mesurée) — coordonnée Est (entrée)

REMARQUE

L'implantation verticale s'effectue toujours a I'appui de descriptions de points tridimensionnels. Lors de
|'implantation avec ligne de référence et I'implantation avec coordonnées, les dimensions Ligne, Hauteurs et
Décalage sont utilisées.

REMARQUE
Les autres affichages sont identiques aux affichages dans le chapitre précédent.

11.3 Vérification

11.3.1 Principe de I'application Vérification

Par principe, la vérification peut étre considérée comme étant |'opération inverse de I'application Implantation
horizontale.

La vérification permet de comparer les positions existantes avec les positions correspondantes sur un plan, et
d'afficher et enregistrer les écarts.

En fonction de la configuration de la station, les données de plan resp. positions de comparaison peuvent
étre entrées en tant que cotes resp. distances, entrées avec coordonnées ou utilisées en tant que points avec
graphique.

Si des données de plan sont transmises depuis le PC sur la station totale en tant que dessin CAQ, et qu'elles
ont été sélectionnées en tant que point graphique resp. élément graphique sur la station totale a des fins
d'implantation, la manipulation de grands nombres ou de gros volumes de données devient superflue.

Des applications typiques sont le contrdle des murs, colonnes, coffrages, grandes ouvertures et bien plus
encore. Pour ce faire, procéder a une comparaison avec les positions correspondantes sur un plan et les
différences sont directement affichées resp. enregistrées sur site.

Pour lancer I'application Vérification, sélectionner la touche correspondante dans le menu Applications.
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Menu Applications 0 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=Selectionner Application - Poursuivre avec la sélection

d'autres applications.
/! /-: : Appeler I'application Vérifica-
/!'“‘ tion.
Implant. horiz. Vérification Vérification
++ ¥ L
A ¢«
Implant. Vert. Ligne manguante

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systéme affiche les travaux resp. la sélection de travaux ainsi que la sélection
de station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, I'application Vérification démarre. En fonction de la sélection
de station, le point & mesurer peut étre déterminé de deux fagons :

1. Mesure des points a partir de lignes de construction.
2. Mesure des points a partir de coordonnées et/ou de points issus de dessins CAO.

11.3.2 Vérification avec lignes de construction

Lors de la vérification avec des lignes de construction, les valeurs de vérification devant étre entrées se
rapportent toujours a la ligne de construction qui a été sélectionnée comme ligne de référence.

Saisie de position de vérification
Saisie de la position de vérification en tant que cote par rapport a la ligne de construction définie dans la
configuration de la station, respectivement la ligne de construction a partir de laquelle I'appareil est configuré.

Les valeurs entrées sont des distances longitudinales et transversales par rapport a la ligne de construction
définie.

Entrer données vérification iD 0907110 Revenir a |'affichage précédent.
Appl.=vérification/Entrer données vérification N Confirmer la saisie et pour-

ID Pt H1 |nB | suivre avec |'écran d'orienta-

& tion de I'appareil vers le point a

hr 0.400 m|'2;| implanter.

Ligne 1.000 m|'2,|

Décalage 2.000 m|'2;|

H -0.977 m|'z;|

Préced. OK
REMARQUE

Les valeurs de vérification sur la ligne de construction dans les sens vers |'avant et vers l'arriére de la station
de I'appareil sont des valeurs longitudinales, et les valeurs de vérification situées a droite et a gauche de la
ligne de construction sont des valeurs transversales. Les valeurs vers I'avant et vers la droite sont positives,
tandis que les valeurs vers I'arriére et vers la gauche sont négatives.
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Direction vers un point de vérification

Cet affichage permet d'orienter I'appareil vers le point a mesurer, en faisant tourner I'appareil jusqu'a ce que
I'indicateur rouge de direction soit sur « zéro » et que l'affichage numérique de I'angle en bas se trouve
suffisamment proche de « zéro ».

Dans un tel cas, le réticule pointe en direction du point de vérification afin de diriger le support cible et
d'identifier le point de vérification.

REMARQUE m

Dans le cas d'un point au sol, il est en outre possible que le porteur du réflecteur se dirige en grande partie
lui-méme vers la ligne cible a I'aide de I'assistance de guidage.

Aligner et mesurer syl Revenir a la saisie des données
£ d'implantation.

Appl.=lmplant. horiz./Position implant.

Mesurer la distance et pour-
hr 0.400 m|'z| il suivre avec I'affichage des
ID Pt H1 Esi L bcarts.

Ah 1170 29. 05" BAR 2" 24 ;Q"
Dh 124.197 m
‘ Préced. ‘ ‘ Mesure ‘

Résultats de vérification

Affichage des différences de position en termes de ligne, décalage et hauteur sur la base des derniéres mesures
de distance et d'angle.

Résult. vérification 0 Re_:venir a Ial_ saisie des données
Appl=\érification/Résult. vérification — d'implantation.
Enregist. Enregistrer les valeurs d'im-
ID Pt H1 plantation et derniéres diffé-
AlLn -2423m rences.
ADecal 0.950 m A Nouv. P1 Entrer le point suivant.
- W/
aln
AH 2171 m
+ale
Préced. ‘Enregisl. ‘Nouv. Pt
REMARQUE

Si I'option relative aux hauteurs n'a pas été activée dans la configuration de la station, les indications de
hauteur et tous les affichages afférents sont alors sans effet.

Vérification - Enregistrement des données avec lignes de construction
ID Pt Nom de point d'implantation.

Ligne (entrée) Distance longitudinale entrée s'appliquant a la ligne
de construction.
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Décalage (entré) Distance transversale entrée s'appliquant a la ligne
de construction.

Hauteur (entrée) Hauteur entrée.

Ligne (mesurée) Distance longitudinale mesurée s'appliquant a la
ligne de construction.

Décalage (mesuré) Distance transversale mesurée s'appliquant a la
ligne de construction.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

ADecal Différence de la valeur transversale sur la base

de la ligne de construction. ADecal = Décalage
(mesuré) — Décalage (entré)

AlLn Différence de la valeur longitudinale sur la base de
la ligne de construction. ALn = Ligne (mesurée) —
Ligne (entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) —
Hauteur (entrée)

11.3.3 Vérification avec coordonnées
Saisie d'un point de vérification
La saisie avec coordonnées de point peut se faire de trois manieres différentes :

= Entrer manuellement des coordonnées de point.
= Sélectionner des coordonnées de point a partir d'une liste de points enregistrés.
» Sélectionner des coordonnées de point a partir d'un graphique CAO de points enregistrés.

Entrer données vérification [ "*1r1° Revenir & 'affichage précédent.

Appl.=Vérification/Entrer données vérification - Confirmer la saisie et pour-

ID Pt H1 |EE| suivre avec |'écran d'orienta-
= tion de I'appareil vers le point a

hr 0.400 m|'2;| implanter.

E 100.560 m

N 45.650 m

H 2920 m

Préced. OK

Saisie de la position de vérification (avec dessin CAQ)

Les points de vérification sont sélectionnés directement a partir d'un dessin CAQ.

Ainsi, le point est déja consigné en tant que point tridimensionnel ou bidimensionnel et est extrait en
conséquence.
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Afficher le point sélectionné a
partir du graphique.
Annuler Annuler et revenir a la saisie

L. -
~ 1J}(D (v:v des points de mesure.
= Sélectionner un point a partir
— — Q d'un plan.
L S S Q Sélectionner un point a partir
M —* d'une liste.
Q Entrer manuellement les coor-
| E— données.
Préced. | Plan [ Liste [Man.| 0K oK Confirmer le point choisi.
REMARQUE

Si la configuration de la station a été définie sans les hauteurs, les indications de hauteur et tous les affichages
afférents sont sans effet.

REMARQUE
Les autres affichages sont identiques aux affichages dans le chapitre précédent.

Résultats d'implantation avec coordonnées
Affichage de différences d'implantation exprimées en coordonnées sur la base des derniéres mesures de
distance et d'angle.

Préced. Revenir a la saisie des données

Résult. vérification > )
d'implantation.

Appl.=Vérification/REsult. vérification

-Enregist_ Enregistrer les valeurs d'im-
ID Pt H1 plantation et derniéres diffé-
AE -97.701 m rEencesi

ntrer le point suivant.
AN -44 527 m |— [owr Pt P
A
AH -2.463 m | o—
-E

Préced. ‘Enregist. | Nouv. Pt

Enregistrement des données d'implantation avec coordonnées

ID Pt Nom du point d'implantation.

Coordonnée Nord (entrée) Coordonnée Nord entrée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

Hauteur (entrée) Valeur de hauteur entrée.

Coordonnée Est (entrée) Coordonnée Est entrée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

Coordonnée Nord (mesurée) Coordonnée Nord mesurée par rapport au systéme
de coordonnées de référence.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

Coordonnée Est (mesurée) Coordonnée Est mesurée par rapport au systéme de

coordonnées de référence.
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dn Différence de coordonnée Nord sur la base du
systéme de coordonnées de référence. dN = co-
ordonnée Nord (mesurée) — coordonnée Nord

(entrée)
AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) —
Hauteur (entrée)
m AE Différence de coordonnée Est sur la base du sys-

téeme de coordonnées de référence. AE = coordon-
née Est (mesurée) — coordonnée Est (entrée)

REMARQUE

Le déroulement de la procédure de vérification avec coordonnées est identique a la vérification a partir de
lignes de construction, exception faite que, des coordonnées resp. différences de coordonnées sont affichées
resp. entrées en tant que résultats au lieu de distances longitudinales et transversales.

11.4 Ligne manquante

11.4.1 Principe de I'application Ligne manquante

L'application Ligne manquante permet de mesurer deux points situés a une position spatiale quelconque afin
de déterminer la distance horizontale, distance transversale, différence de hauteur et inclinaison entre les
points.

=y =g

Pour déterminer une inclinaison a I'aide de la ligne manquante

Menu Applications i. 17, Ifl Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=Sélectionner Application Suivant Poursuivre avec la sélection
d'autres applications.

/! /-: Appeler I'application Ligne
r 1 manguante.
Implant. hotriz. Vérification Ligne manquante

Implant. Vert. Ligne manguante

Préced. Autres

Une fois 'application appelée, les travaux resp. la sélection de travaux s'affichent.
A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.
Il'y a deux possibilités de mesure pour la détermination a I'aide de la ligne manquante :

+++
LL L]

\..

1. Résultats entre le premier et tous les autres points mesurés.
2. Résultats entre deux points mesurés.
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1. possibilité — Référence au point de base
&

Exemple avec points au sol
Aprés la mesure du premier point, tous les autres points mesurés se référent au premier point.

2. possibilité — Référence entre le premier et le second point
8.

Exemple avec points au sol
Mesure des premiers deux points
Choisir une nouvelle ligne selon le résultat et mesurer un nouveau point de base et un nouveau second point.

185

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Mesure du Point 1 WA Revenir a la sélection de tra-
s vaux.

Appl.=Ligne manquantefdezurer Points

-m Déclencher une mesure au
hr 0.400 m|'2] point.
Ah 5° 38' 54" Poursuivre avec la mesure

suivante.
Av 79° 39' 29"

Dh 3,057 m ‘UA

Préced. ‘ Mesure ‘ Suivant

Mesure par rapport au second point de référence

Mesure du Point 2 iD DB"Eﬂ ': Revenir a I'affichage précédent.
o Mesurer des angles et dis-

Appl.=Ligne manquantefdezurer Points

hr 0.400 m|12 tances.
QJ Afficher le résultat de Ligne
Ah 49° 27' 03" mangquante.
AV 75" 33' 42"
Dh 4781 m
Préced. ‘ Mesure ‘ Résult.
Affichage des résultats
Ligne manquante Revenir a I'affichage précédent.
Appl.2Ligne manquanta/Résultats o Enregist. Enregistrer |eS résultats.
Di 4594 m ‘Now_ Ln Variante — Nouvelle ligne.
Poursuivre avec la saisie d'un
Dh 4.012m nouveau 1er point de réfé-
AH 2238m rence.
Nouv. Pt Variante — Point suivant : Cal-
Pente 55.77% cul de la ligne manquante rela-
tif au 1er point de référence.

Préced. ‘Nouv. Ln ‘ Nouv. Pt

11.5 Mesure et enregistrement

11.5.1 Principe de I'application Mesure et enregistrement

L'application Mesure et enregistrement permet de mesurer des points dont la position n'est pas connue.

Les mesures de distance peuvent étre faites a I'aide du laser, a condition que le faisceau laser puisse étre dirigé
directement sur une surface.

En fonction de la configuration de la station, les positions de point sont calculées avec des cotes de ligne de
construction ou des coordonnées, et/ou avec des hauteurs.
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Les points mesurés peuvent étre désignés et enregistrés sous différents noms de point.

REMARQUE
A chaque enregistrement, le nom de point est automatiquement incrémenté de la valeur « 1 ».

Les données de point enregistrées peuvent étre transmises au PC puis étre représentées dans un systéme de

CAO ou analogue afin d'y étre traitées ou imprimées et archivées a des fins de documentation.

Pour lancer I'application Mesure et enregistrement, sélectionner la touche correspondante dans le menu m
Applications.

Menu Applications 17 0 Revenir a I'affichage précédent.
Appl.=Selectionner Application POUrSUine avec Ia SéleCtion

d'autres applications.

-g Appeler I'application Mesure et
]L' IL. enregistrement.
Mesurer et Enreg.

Mesurer et Enreg.’ Surface
l: :
Ajust. Vert. Distance remote

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systéme affiche les travaux resp. la sélection de travaux ainsi que la sélection
de station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, I'application Mesure et enregistrement démarre.

En fonction de la configuration de la station, le systéme de points peut étre déterminé de deux fagons :

1. Positions des points en fonction d'une ligne de construction
2. Positions des points en fonction d'un systéme de coordonnées

11.5.2 Mesure et enregistrement avec lignes de construction

Les positions des points mesurés se rapportent a la ligne de construction qui a été utilisée comme référence.
Les positions sont décrites a I'aide d'une cote longitudinale sur la ligne de construction et de la distance
transversale perpendiculaire.
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PO est la position de I'appareil aprés configuration.
Si des angles et des mesures sont mesurés pour la visée, les distances entre les axes de construction
correspondantes L et @ sont calculées resp. enregistrées.

Mesure de points avec lignes de construction
Une fois la configuration de la station terminée, les mesures peuvent étre entamées sans attendre.

Préced. Annuler et revenir au menu de
sélection.
Enregistrer les valeurs affi-

Mesurer Points

Appl.>Mesurer et Enregistrer/Mesurer et Enreg

m
3

BB

ID Pt 17e,

Ah 147° 14' 34"
Av 69° 38 30" | 1
Dh 3.589m| |

<

chées a I'écran pour la distance
horizontale, I'angle horizontal
et I'angle vertical.

Mesurer et enregistrer la dis-
tance horizontale, I'angle hori-
zontal et I'angle vertical.

Mesurer la distance.

Préced. | Enr. |M&E ]nesun[ Ln &D

Mesurer Points

Appl.>M et EnregistrerMesurer et Enreq.
ID Pt 1|7
Ln 0.332m
Dec. 0.005m| ,

Préced. | Enr. [ M&E [fesur( Angles
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Basculer vers I'affichage des
distances entre les axes de
construction.

=
go
P

Basculer vers I'affichage des
valeurs angulaires.




11.5.3 Mesure et enregistrement avec coordonnées

Les positions des points mesurés se rapportent au méme systeme de coordonnées dans lequel la configuration
de la station a été effectuée, et sont décrits resp. représentés par des valeurs de coordonnées E ou Y, N ou X
et H pour la hauteur.

& m

N(X)

E(Y)

PO est la position de I'appareil aprés configuration.
Si des angles et des distances sont mesurés pour les visées, les coordonnées correspondantes sont calculées
resp. enregistrées.

Mesure de points avec coordonnées
Les affichages suivants peuvent basculer entre affichage des angles et des coordonnées.

Mesurer Points A= Annuler et revenir au menu

Origine.

Appl.>Mesurer et Enregistrer/Mesurer et Enreg.

Déclencher la mesure y com-
ID Pt 4”5 pris enregistrement des don-
Ah 163° 31' 17" nées. L'ID Pt (désignation) est

incrémenté de « 1 »,

Av 66° 29' 30" ? Mesurer la distance.

Dh 3.225m| | Afficher les coordonnées.
P Basculer vers I'affichage des

- valeurs angulaires.
Préced. | Enr. | M&E |fesur( Coord. —— Enregistrer les valeurs afr-
chées a I'écran pour la distance

Mesurer Points Eod :z: hor‘izontale, I'angle horizontal

TR etErTe! RTAEERsD. et I'angle vertical.

ID Pt 1|7,

E 0.662 m

N 2273 m| 4

Préced. | Enr. | M&E [fesur( Angles
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REMARQUE
Si la configuration de la station a été définie sans les hauteurs, les indications de hauteur et tous les affichages
afférents sont sans effet.

REMARQUE
La valeur pour la distance horizontale se détermine par la mesure de distance. Si la lunette est encore bougée
par la suite, seules les valeurs pour les angles horizontal et vertical se modifient.

Certaines fois, il peut s'avérer difficile voire impossible de mesure un point avec précision (par ex. au milieu
d'un poteau ou d'un arbre). Dans ce cas, il convient de mesurer la distance par rapport a un point décalé.

1. Lorsque le point décalé est ciblé, mesurer la distance par rapport a ce point.
2. Tournerla lunette et viser le point devant &tre véritablement mesuré afin de mesurer I'angle correspondant.
3. Enregistrer la distance mesurée par rapport au point décalé et I'angle par rapport au point véritable.

Mesure et enregistrement de données

ID Pt Nom du point mesuré

E, Décalage Coordonnée Est mesurée ou distance transversale
par rapport a la ligne de construction

N, Ligne Coordonnée Nord mesurée ou distance longitudi-
nale sur la ligne de construction

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée

11.6 Orientation verticale

11.6.1 Principe de I'orientation verticale

L'orientation verticale permet de positionner des éléments verticalement dans I'espace ou de les reporter
verticalement.

Ceci s'avere particulierement avantageux pour les placements a |a verticale de coffrages sur des colonnes, car
ceci permet I'implantation ou la vérification de points verticalement I'un au-dessus de l'autre sur plusieurs
étages.

= (==

—_— ==
(== ——]
4 — \
TERy
B \
S
=\

—— =

REMARQUE
Par principe, des points mesurés sont contrdlés afin de vérifier qu'ils sont bien verticalement I'un au-dessus
de l'autre dans I'espace.

REMARQUE
Selon les nécessités de I'application, les mesures peuvent étre effectuées avec ou sans canne de réflecteur.
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Menu Applications

Appl=Sélectionner Application

L.

Mesurer et Enreg.

Surface

'P'

Ajust. Vert.

*
Distance remote

Préced.

Une fois 'application appelée, les travaux resp. la sélection de travaux s'affichent.
A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.

Autres

Mesures par rapport au 1er point de référence

Une mesure d'angle et de distance est effectuée au 1er point de référence.
La distance peut étre mesurée directement au point ou a l'aide de la canne de réflecteur, en fonction de

I'accessibilité du 1er point de référence.

Ajust. Vert.

Appl.=Align. Wert.fhlesure Pt Baze

hr

Ah
AV
Dh

0.400 m|'z;|
54° 00' 41"
44°09' 22"

1453 m

Préced.

‘ Mesure ‘ Suivant

Mesures des points suivants

La mesure des points suivants s'effectue toujours par mesure d'angle et de distance.
Aprés la deuxieme et chacune des mesures suivantes, les valeurs de correction sont actualisées par rapport

au 1er point de référence de I'affichage du bas.
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Revenir a I'affichage précédent.

Poursuivre avec la sélection
d'autres applications.
Appeler I'application orienta-

Revenir a la sélection de tra-

Mesurer les angles et distances
par rapport au 1er point de

Poursuivre avec la mesure




Ajust. Vert.

Appl.=Align. Vert.Miser Pt Ref,

Revenir a la mesure du premier
point de référence.

hr 0.400 m|'z;|
AAh 87" 39'49"
A droite 2223 m
En avant 0.000 m
AH 0458 m

Enregistrer les résultats.

Mesurer des angles et dis-
tances et actualiser les valeurs
correctives dans I'affichage.

Préced.

11

Mesure

.7 Mesure de surface

11.7.1 Principe de la mesure de surface
L'appareil détermine successivement la surface horizontale ou verticale incluse a partir de jusqu'a 99 points
mesurés.

La séquence des points peut étre mesurée dans le sens des aiguilles d'une montre ou dans le sens inverse des
aiguilles d'une montre.

REMARQUE
Les points doivent tre mesurés de telle sorte que les lignes de liaison entre les points mesurés ne se croisent
pas, sans quoi la surface sera mal calculée.

Menu Applications

Appl.=Sélectionner Application

Revenir a I'affichage précédent.

Mesurer et Enreg.

L.

Surface

Poursuivre avec la sélection
d'autres applications.

A

Surface

Appeler I'application Mesure de
surface.

. i

Ajust. Vert.

Distance remote

Préced.
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Aprés avoir appelé I'application, sélectionner une surface sur le plan horizontal ou vertical.

REMARQUE
A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.

REMARQUE
La surface horizontale est calculée par projection des points mesurés dans le plan horizontal.

REMARQUE m

La surface verticale est calculée par projection des points mesurés dans le plan vertical. Le plan vertical est
défini a I'aide des deux premiers points mesurés.

Mesures pour la détermination de surface

Les points doivent étre mesurés dans une séquence telle qu'ils englobent une surface.

Pour le calcul, la surface est toujours fermée a partir du dernier vers le premier point mesuré.

Les points doivent &tre mesurés de telle sorte que les lignes de liaison entre les points mesurés ne se croisent
pas, sans quoi la surface sera mal calculée.

Préced. Revenir a la sélection de tra-

vaux.
Appl.=Surfacesilesures

Surface - Supprimer le dernier point me-

Mesure surface

sure.
Périmétre 13.392 m

Déclencher une mesure au
point.
Nom. Pts 5/99| i
5

Afficher le résultat de la me-
sure de surface.

‘ Préced. ‘Effacer Pt‘ Mesure ‘ Résult.

Résultats

Les résultats sont enregistrés dans la mémoire interne et peuvent étre affichés sur le PC resp. imprimés a
I'aide de Hilti PROFIS Layout.

vaux.
Appl.=Surdface/Surface

Sauvegarde résultats 18 Revenir a la sélection de tra-

Surface 533 m? Enregist. Eirarfgsihstrer les résultats surfa-
Surface 0.00 ha

Périmétre 13392 m P

Périmétre 0.01 km

Nom. Pts 5

‘ Préced. ‘ ‘Enregist.
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11.8 Mesure indirecte de hauteur

11.8.1 Principe de la mesure indirecte de hauteur

La mesure indirecte de hauteur permet de déterminer des différences de hauteur a des endroits ou points

inaccessibles, lorsqu'ils ne permettent pas de mesure directe de distance.

La mesure indirecte de hauteur permet de déterminer pratiquement toutes les hauteurs ou profondeurs
quelconques, telles que des hauteurs de mat de grue, des profondeurs d'excavations et bien plus encore.

REMARQUE
Il faut impérativement veiller a ce que le point de référence et les autres points inaccessibles se situent dans
un méme plan vertical.

Menu Applications

Appl.=Sélectionner Application

Mesurer et Enreg. Surface

L.

Revenir a I'affichage précédent.

Poursuivre avec la sélection
d'autres applications.

g

Distance remote

Appeler I'application de mesure
indirecte de hauteur.

. 1

Ajust. Vert. Distance remote

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, les travaux resp. la sélection de travaux s'affichent.

A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.

11.8.2 Détermination indirecte de hauteur
Mesures au 1er point de référence

Une mesure d'angle et de distance est effectuée au 1er point de référence.

La distance peut &tre mesurée directement au point ou a l'aide de la canne de réflecteur, en fonction de
|'accessibilité du 1er point de référence.
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Mesure du Point 1 HWEH Revenir a la sélection de tra-

Appl=Distance remote/Distance remote \[;a,U)I( h
-m éclencher une mesure au
hr 0.400 m|'z;| point.
— Poursuivre avec la mesure
rd suivante.
Av 102" 27' 48" !
Dh 4121 m .
i
L TT——
Te—
‘ Préced. ‘ ‘ Mesure ‘ Suivant

Mesures des points suivants
La mesure des points suivants s'effectue uniquement par la mesure d'angles verticaux. La différence de
hauteur par rapport au 1er point de référence est affichée en continu.

Mesure du Point 2 o La nouvelle mesure indirecte
: de hauteur (suivante) se base

sur un nouveau point de réfé-

Appl=Distance remote/Distance remote

rence.
Av 11° 24' 17" Enregistrer les résultats.
A=
Dh 1791 m
N
AH 6.133 m -mj::a_

Nouv. H

11.9 Détermination d'un point par rapport a une ligne

11.9.1 Principe "Point par rapport a un axe"
L'application du principe "Point par rapport a un axe' permet de déterminer la position d'un point (par
ex. point de référence) par rapport a une ligne. De plus, les points peuvent étre déterminés parallélement,
perpendiculairement ou selon n'importe quel angle de méme que sur la ligne existante. Cette application
s'avére particulierement intéressante pour par ex. placer des clous sur des chevalets pour tirer au cordeau afin
de marquer des lignes paralléles sur un chantier.

L'application s'effectue en deux étapes :

1. Définir la ligne.
2. Sélectionner ou mesurer un point de référence

Si la station est configurée en mode Coordonnées/Graphique, la ligne et le point de référence peuvent &tre
déterminés directement a partir des valeurs enregistrées.

Si la station n'est pas encore configurée, la ligne doit &tre définie en mesurant les points de début et de fin de
la ligne. Le point de référence est également déterminé par mesure directe.
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11.9.2 Détermination d'une ligne
Mesure ou sélection du premier point de ligne

Mesure Pt Ref 1

Appl.=Foint 4 1a ligne

ID Pt PtLn1)"s,|

Recalculer le point de la ligne
de référence ou choisir parmi
les points enregistrés.

Revenir a la mesure d'orienta-

i Préced.
e tion.
T Déclencher une mesure au
Ah 340° 53' 15" point.
Av 74° 04' 00" A Suivant Poursuivre a I'étape suivante.

Dh
Préced. Mesure

Mesure ou sélection du second point
Mesure Pt Ref 2

Appl.=Foint 4 1a ligne

de ligne

ID Pt PtLn2| s,

Recalculer le point de la ligne
de référence ou choisir parmi
les points enregistrés.

Préced. Retour a la mesure du premier
\‘\-\L\, point.
o AL EAm - Déclencher une mesure au
Ah 26" 14'50" | — point.
Av 74° 04 25" ”ﬁ- Suivant Poursuivre a I'étape suivante.
Dh 4.002 m

Préced.

‘ Mesure ‘ Suivant

Déplacement de ligne

Le point de début de la ligne peut étre déplacé afin d'utiliser une autre référence comme origine du systéme de
coordonnées. Sila valeur entrée est positive, la ligne se déplace vers I'avant, si elle est négative, le déplacement
se fait vers I'arriére. Si la valeur est positive, le point de début est déplacé vers la droite, si elle est négative, il
est déplacé vers la gauche.

Translat. Ligne Constr. Préced. Revenir a I'affichage précédent.

Appl=Décalage Implant.

Entrer manuellement le chan-

e 2 000 ml 'z gement de ligne.
9 QJ Déclencher une mesure au
Décalage 0.000 m|1z;| point. Les valeurs mesurées

de ligne, distance et hauteur
sont indiquées. Les valeurs
peuvent étre individuellement
|égendées.

Faire pivoter la ligne.

Tourner

Préced. ‘ Tourner‘ Mesure ‘ Suivant Poursuivre a I'étape suivante.
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Rotation de la ligne

Le sens de la ligne peut étre tourné autour du point de début. Si des valeurs positives sont entrées, la ligne
tourne dans le sens des aiguilles d'une montre, si les valeurs sont négatives, dans le sens inverse des aiguilles
d'une montre.

Revenir a I'affichage précédent.

Confirmer la rotation.

7 8 9 0

Annuler OK

11.9.3 Contrdle de points par rapport a une ligne
Mesurer ou sélectionner un point de référence

Choisir un point enregistré.

Déclencher une mesure au
point.
Affichage des points mesurés

Appl.=Foint 4 1a ligne

ID Pt ci=ll

EE BEL

Ligne 3.079 m | — ou sélectionnés par rapport a
i Ln . s
Décalage -0.040 m & la ||gn§ de refere,nce.
Enregist. Enregistrer les résultats de
mesure.
Nouy. Ln Redéfinir la ligne de référence.

Préced. ‘Enregist.‘ Mesure ‘Nouv. Ln

12. Données et traitement de données

12.1 Introduction

Les stations totales Hilti enregistrent les données par défaut dans la mémoire interne.

Les données sont des valeurs de mesure, c.-a-d. valeurs d'angle ou de distance, et, selon I'interdépendance
des parametres resp. des valeurs spécifiques a I'application, des lignes et décalages ou coordonnées.

Les données peuvent étre échangées avec d'autres systémes a I'aide d'un logiciel PC.

En principe, toutes les données de station totale peuvent étre considérées comme des données de point, a
I'exception de données graphiques pour lesquelles les points sont proposés avec graphique.

Les points sont disponibles a des fins de sélection ou d'utilisation, tandis que le graphique est disponible en
tant qu'information supplémentaire.

12.2 Données de point

Les données de point peuvent correspondre a des points nouvellement mesurés ou a des points existants. Par
principe, la station totale permet de mesurer des angles et des distances.
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Des coordonnées de point cible sont calculées a I'aide de la configuration de la station.

Ainsi, chaque point visé a I'aide du réticule ou du pointeur laser et pour lequel une distance est mesurée, est
calculé en tant que point tridimensionnel dans le systéme de la station totale.

Ce point tridimensionnel est identifié de maniere univoque par la désignation de point.

Chaque point est spécifié par une désignation de point, coordonnée Y (ordonnée), coordonnée X (abscisse) et
éventuellement une hauteur.

Des points donnés sont définis par leurs coordonnées ou points avec éléments graphiques joints.

12.2.1 Points en tant que points de mesure

Les données de mesure sont des points mesurés, qui sont générés et enregistrés sur la station totale en
tant que points de coordonnées, a partir des applications pertinentes telles que Implantation horizontale,
Implantation verticale, Vérification et Mesure et enregistrement.

Les points de mesure sont définis de maniere unique au sein d'une station.

Si le méme nom est réutilisé en tant que point de mesure, le point de mesure existant risque d'étre écrasé ou
renommeé par un autre nom de point.

Les points de mesure ne peuvent pas étre édités.

12.2.2 Points en tant que points de coordonnées

Si un systeme de coordonnées est utilisé, toutes les positions sont généralement définies par un nom de point
et des coordonnées, au moins un nom de point et deux valeurs de coordonnées horizontale X, Y ou E, N, etc.
sont impérativement nécessaires pour décrire une position de point donnée.

La hauteur est en général indépendante des valeurs de coordonnées XY.

La station totale utilise des points en tant que points de coordonnées, des points dits de contrdle ou fixes et
des points de mesure avec coordonnées.

Les points fixes sont des points avec coordonnées données qui sont entrés manuellement dans la station
totale ou ont été transmis a l'aide de Hilti PROFIS Layout par le biais d'un support de données USB resp.
directement par le cable USB.

Ces points fixes peuvent également étre des points d'implantation. Un point de contrdle (point fixe) est défini
de maniére unique dans un travail.

Les points de contrdle ou fixes peuvent étre édités sur la station totale, a condition qu'aucun élément
graphique ne soit joint au point.

12.2.3 Points avec éléments graphiques

Sur I'appareil, des données graphiques peuvent &tre chargées, représentées et sélectionnées a partir d'un
environnement CAO a I'aide du logiciel Hilti PROFIS Layout.

Le systéme Hilti permet de générer des points et éléments graphiques de différentes fagons a I'aide du logiciel
Hilti PROFIS Layout, afin de les transmettre resp. utiliser sur la station totale.

Les points avec éléments graphiques joints ne peuvent pas étre édités sur la station totale, mais seulement
sur le PC équipé du logiciel Hilti PROFIS Layout.

12.3 Génération de données de point

12.3.1 Avec station totale

Chaque mesure donne lieu a un enregistrement de données de mesure resp. génére un point de mesure. Les
points de mesure sont soit uniqguement définis en tant que valeurs d'angle ou de distance, nom de point avec
valeurs d'angle et de distance soit en tant que nom de point avec coordonnées.
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12.3.2 Avec Hilti PROFIS Layout

1. Création de points a partir des cotes de plan par le biais de la construction de lignes, courbes et la
représentation d'éléments graphiques

Le logiciel Hilti PROFIS Layout permet de générer un graphique a partir des cotes de plan resp. dimensions
cotées dans le plan de construction, qui reproduit quasiment le plan de construction.

Pour ce faire, le plan est reconstitué graphiquement, sous une forme simplifiée, sur le PC grace au logiciel
pour PG, de sorte que lignes, courbes, etc. soient représentées en tant que points avec graphique associé.

Il est également possible de générer des courbes spécifiques, a partir desquelles des points peuvent étre
générés par ex. a intervalles réguliers.

2. Creéation de points a partir de I'importation de données CAO et compatibles CAQ

Al'aide du logiciel Hilti PROFIS Layout, les données CAQ sont transmises directement au PC dans des formats
DXF ou DWG compatible AutoCAD.

Des points sont générés a partir des données graphiques, a savoir les lignes, courbes, etc.

Avec le logiciel Hilti PROFIS Layout, les éléments CAO graphiques permettent de générer des données de point
a partir de points finaux, des points d'intersection a partir de lignes, des points centraux a partir de distances,
des points circulaires, etc.

Les éléments graphiques d'origine provenant du systéme CAQ sont rattachés de maniére visible aux données
de point ainsi générées.

Les données disponibles en CAO peuvent étre hiérarchisées en différentes couches. Dans le logiciel Hilti
PROFIS Layout, ces données sont regroupées en une couche lors de la transmission a I'appareil.

REMARQUE
Il convient de veiller particulierement & ce qu'en matiére d'organisation des données sur le PC, la densité de
points définitive souhaitée soit respectée avant la transmission vers |'appareil.

3. Importation de données de point a partir de tableaux ou de fichiers texte
Des données de point peuvent étre importées a partir de tableaux ou de fichiers texte ou XML dans le logiciel
Hilti PROFIS Layout, y étre traitées puis transmises a la station totale.

12.4 Enregistrement de données

12.4.1 Mémoire interne a la station totale

La station totale Hilti enregistre dans les applications, des données qui sont organisées selon les besoins.
Dans le systeme, les données de point resp. de mesure sont triées par travaux et stations d'appareil.

Travail
A un travail appartient un bloc unique de points de contréle (points fixes) resp. points d'implantation.
Plusieurs stations peuvent appartenir a un méme travail.

Station de I'appareil plus orientation (si pertinent)
A une station correspond toujours une orientation.
A une station correspondent des points de mesure avec une désignation de point univoque.

REMARQUE
Un travail peut ainsi étre considéré quasiment comme un fichier.

12.4.2 Support de données USB

Le support de données USB permet d'échanger des données entre le PC et la station totale. Il n'est pas utilisé
en tant que support mémoire additionnel.
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REMARQUE
C'est toujours la mémoire interne de la station totale qui sert de support mémoire sur la station totale.

13. Gestionnaire de données de la station totale

13.1 Vue d'ensemble

Le gestionnaire de données permet d'accéder aux données stockées dans la mémoire interne de la station
totale.

Le gestionnaire de données offre les possibilités suivantes :

« (réer, supprimer et copier un nouveau travail
= Entrer, éditer et supprimer des coordonnées de points de controle resp. points fixes.
= Affichage et suppression de points de mesure

Menu Applications 2861 Revenir & I'affichage précédent.

Appl=Sélectionner Application ﬁ Appeler I'application GeSTion-
® naire de données.
\ ﬁ Gestion données

Point a la ligne Gestion Données

Qg3

Configuration

Préced.

REMARQUE
Les points de contrdle resp. points fixes peuvent uniquement étre édités a condition qu'ils ne soient liés a
aucun graphique.

13.2 Sélection de travaux

Aprés le démarrage du gestionnaire de données, la liste des travaux existants dans la mémoire interne est
affichée.

Il faut d'abord sélectionner un travail existant avant de pouvoir activer les fonctionnalités pour points et points
de mesure.

Sélectionner Projet . Revenir a I'affichage précédent.
Appl.>@estion DonnéesiProjet ’W Consulter les détails du travail.
BL u Cop Copier le travail choisi.
VADUZ Supprimer le travail choisi.
GASSNER_MR Nouveau| Sélectionner ou créer un nou-
LOP veau travail.

M&R

Préced. | Info | Cop [Zfface |Nouveau
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Détails du projet

Appl.=Gestion Donnees/Projet

Préced.

Revenir a I'affichage précédent.

Projet LOP
Date 21/06/11
Heure 05:52
Nom. Pts 12
Nom. Stat 2

Pt Dsgn

Sélectionner des fonctions
pour des points fixes.

{1

Appeler les fonctionnalités re-
latives au point de mesure.

Préced. ‘ Pt Dsgn ‘Pts. Mes‘

13.2.1 Points fixes (Contrdle resp. points d'implantation)

Une fois le travail approprié choisi, si I'option Points est sélectionnée, des points peuvent étre entrés avec des

coordonnées ou des points existants avec coordonnées peuvent étre édités ou supprimés.

13.2.1.1 Saisie de points avec coordonnées

Saisie manuelle du nom de point et des coordonnées.
Si le nom de point devait déja exister, un message d'avertissement approprié invite a changer de nom de point.

Sélectionner manuellement [:]i T

Appl.=Gestion données/Frojat

Revenir a I'affichage précédent.

Sélectionner un point a partir
d'un plan.

Liste

Sélectionner un point a partir
d'une liste.

Entrer manuellement un point.

ID Pt 3% |
E 254,000 m|'2;)|
N 315.000 m|'2;|
H 36.000 m|'z;|

‘ Annuler ‘ Plan | Liste ‘Man. ‘ OK

REMARQUE

BE Bl £

Confirmer la saisie et valider.

La touche correspondant a la fonction en cours d'utilisation est représentée en « grisé ».

13.2.1.2 Sélection de points a partir d'une liste ou d'une représentation graphique
Une sélection de points a partir d'une liste ou d'une représentation graphique est illustrée ci-aprés.
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Annuler et revenir a l'affichage

: : - précédent.
Appl.=Gestion donnéesProjet - - - - .
o ‘A’ Sled(relchonner un point a partir

plan.
~ Sélectionner un point a partir

Q d'une liste.

Q Sélectionner un point par saisie
manuelle.
2 Q Confirmer la saisie et valider.
, o

ID Pt E N H

|2 3000 2000 0500
CMFO_ 6000 [5.000  |1.500
MFO_.. [36.000 |23.000 |12.000

‘I Annuler ‘ Plan | Liste ‘Man. ‘ OK

13.2.1.3 Suppression et édition de points

Une fois qu'un point a été sélectionné et confirmé, le point peut &tre supprimé resp. modifié dans I'affichage
suivant.

Dans le cas de la modification, seules des coordonnées et hauteurs peuvent étre modifiées, mais pas le nom
de point.

Pour pouvoir modifier le nom d'un point, le point doit &tre entré avec un nouveau nom.

oir le Point Revenir a I'affichage précédent.
Appl.=Gestion donnéesfDannées Paint o Supprimer le point afflché
ID Pt NFO_2.03 Editer Editer les points affichés.
E 6.000 m
N 5.000m y
H 1.500m

M{x)

Ely)

‘Préced. ‘ Effacer ‘ Editer

REMARQUE
Les points avec graphique joint ne peuvent étre ni modifiés, ni supprimés. Cette possibilité est uniquement
proposée sur le PC équipé du logiciel Hilti PROFIS Layout.
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13.2.2 Points de mesure

Une fois le travail approprié choisi, des stations peuvent étre affichées avec leurs points de mesure afférents.
Ce faisant, une station peut étre supprimée avec toutes ses données de mesure afférentes.

Pour ce faire, activer I'option Points de mesure lors du choix du travail.

13.2.2.1 Sélection de station

L'illustration suivante montre une sélection de station a partir d'une saisie manuelle du nom de la station, a m
partir d'une liste et d'un graphique.

Sélectionner dans liste An’nu’ler et revenir a I'affichage
Appl.=@estion donneesProjet gr,elcetqent' i3 i
électionner un point a partir
ID Pt NFO_2.4|"%.| d'un plan.
ID Fi E N H Effacer Supprimer la station et tous les
points de mesure correspon-
2 2000 2000 0500 dants.
OINFO_ L [B000 |5.000 {1500 Liste Sélectionner un point a partir
— d'une liste.
ONFO_...|36.000 |23.000 |12.000 Confirmer la saisie et valider.

‘ Annuler ‘ Plan | Liste ‘Man. ‘ OK

Appl.=Gestion donnéesProjet

NFO_24

I——-_.:W m
Plan | Liste ‘ Man. ‘ oK

‘ Annuler

13.2.2.2 Sélection de points de mesure

Une fois la station choisie, un point de mesure peut étre entré a des fins de recherche manuelle ou sélectionné
a partir d'une liste de points de mesure ou a partir d'un affichage graphique.
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Annuler Annuler et revenir a I'affichage

. i i précédent.
Appl.zGestion donnéesProjet

:
Sélectionner un point a partir
ID Pt KL1|%s,|
| Effacer
Liste |
oK

Sélectionner dans liste

d'un plan.
ID Pt E N H Effacer Supprimer le point.

DI_ 1 06 O OOO 0 OOO o Liste Sélectionner un pOint é partir
- : : d'une liste.

A 0.000 01000 oK Confirmer la saisie et valider.
Meue St...[0.000 0.000

‘Annuler ‘ Plan ‘ Effacer ‘ OK

Appl.>Gestion données/Foints mesurés

L] - N

| — ]

‘Annuler Plan ‘ Liste ‘ OK

13.2.2.3 Affichage et suppression de points de mesure

Une fois les points de mesure sélectionnés, les valeurs de mesure et coordonnées peuvent étre affichées et le
point de mesure supprimé.

Points mesurés 0 Revenir a I'affichage précédent.
Appl.>Gestion données/Points mesurés Effacer Supprimer le point.
ID Stat AB_XY_1 |=| Angles Afficher les données de me-
ID Pt 1):=| sure.

= Afficher les coordonnées.
Ah 3467 12' 54 Afficher les distances entre les
Ay 79° 20' 52" axes de construction.
Dh 3.028 m
‘ Préced. ‘ Effacer ‘ ‘ Coord.

13.3 Suppression d'un travail

Avant qu'un travail ne soit supprimé, un message de confirmation approprié apparait, offrant la possibilité de
consulter encore une fois les détails du travail.

REMARQUE
Si le travail est supprimé, toutes les données relatives au travail seront perdues.
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13.4 Création d'un nouveau travail
Lors de la saisie d'un nouveau travail, il faut veiller a ce que le nom du travail soit uniqguement présent une fois
dans la mémoire.

Nommer nouveau projet i. ! [ == Entrerle nom du travail.
ApplsBestion donnéesProjet - Annuler et revenir a la sélection
Proiet = de travaux.

roje | Confirmer la saisie et valider.
Date 14/06/10
Heure 16:11
‘ Annuler ‘ OK

13.5 Copie d'un travail
Plusieurs possibilités de la copie d'un travail peuvent se présenter :

= De la mémoire interne vers la mémoire interne.
= De la mémoire interne vers le support de données USB.
= Du support de données USB vers la mémoire interne.

Lors de I'opération de copie, le nom du travail peut étre modifié dans la mémoire cible.
I est ainsi possible de renommer le travail en le copiant et de dupliquer les données du travail.

Copier le projet liee mémoreint. B Sélectionner la mémoire de
base.
memorreint. B Sélectionner la mémoire cible.

Annuler et revenir a I'affichage

Appl.=Gestion donnees/Projet

Mem. Origine

Mem. Destinat. précédent.

Projet CK_2.09| El Confirmer la saisie et valider.
Nouv. proj. ||

‘ Annuler ‘ ‘ OK

REMARQUE

Si le nom du travail existe déja dans la mémoire cible, un autre nom doit étre choisi ou le travail existant
supprimé.
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14. Echange de données avec le PC

14.1 Introduction

L'échange de données entre la station totale et le PC s'effectue toujours en liaison avec le programme pour PC
Hilti PROFIS Layout.

Les données transmises sont des données binaires qui ne peuvent pas étre lues sans ce programme.
L'échange de données peut se faire soit directement par le cable USB, soit par le biais d'un support de données
USB.

14.2 Hilti PROFIS Layout

Par principe, les données sont échangées en tant que travail complet, c.-a-d. que toutes les données
appartenant au travail sont échangées entre la station totale Hilti et le logiciel Hilti PROFIS Layout.

Un travail peut contenir seulement des points de controle resp. fixes, avec et sans graphiques, ou une
combinaison, c.-a-d. des points de contrdle resp. fixes ainsi que points de mesure (données de mesure) y
compris des résultats issus des applications correspondantes.

14.2.1 Types de données

Données de point (points de contrdle resp. points d'implantation)

Les points de contréle sont en méme temps des points d'implantation et peuvent étre liés a des éléments
graphiques pour faciliter I'identification ou esquisser des situations.

Si ces points sont transmis avec des éléments graphiques joints du PC vers la station totale, ces données sont
représentées graphiquement sur la station totale.

Si ultérieurement, des points de contrdle resp. d'implantation sont entrés manuellement sur la station totale,
aucun élément graphique ne peut leur étre lié ou joint sur la station totale.

Données de mesure

Les points de mesure resp. données de mesure et résultats d'application sont par principe uniquement
transmis de la station totale vers le logiciel Hilti PROFIS Layout.

Les points de mesure peuvent étre transmis en tant que données de point en format texte avec espaces,
séparées par des virgules (CSV) ou dans d'autres formats tels que DXF et AutoCAD DWG et étre traités sur
d'autres systemes.

Les résultats d'application tels que différences d'implantation, résultats surfaciques, etc. peuvent étre exportés
du logiciel Hilti PROFIS Layout en format texte en tant que « Rapport ».

Récapitulatif
Les données suivantes peuvent étre échangées dans les deux sens entre la station totale et le logiciel Hilti
PROFIS Layout.
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Station totale vers Hilti Profis Layout :

« Données de mesure : nom de point, angle et distance.
= Données de point : nom de point, coordonnées + hauteur.

Hilti Profis Layout vers la station totale :

= Données de point : nom de point, coordonnées + hauteur.
« Données graphiques : Coordonnées avec éléments graphiques.

REMARQUE
Aucun échange entre la station totale et d'autres systéemes PC n'est prévu directement, il peut uniquement
s'effectuer via le logiciel Hilti PROFIS Layout.

14.2.2 Sortie de données (exportation) a I'aide de Hilti PROFIS Layout

Les données enregistrées dans les applications suivantes peuvent étre exportées dans différents formats a
|'aide du logiciel Hilti PROFIS Layout :

Implantation horizontale

Implantation verticale

Vérification

Mesure et enregistrement

5. Mesure de surface (résultat surfacique)

B =

Données de sortie
Hilti PROFIS Layout permet de lire les données enregistrées a partir de la station totale et d'extraire les données
suivantes.

1. Nom de point, angle horizontal, angle vertical, distance, hauteur du réflecteur, hauteur de I'instrument
2. Nom de point, coordonnée E, coordonnée N, hauteur
3. Résultats d'application tels que différences d'implantation et mesures de surface

Formats de sortie

Format CSV Données détaillées séparées par des virgules.

Format texte Espacements remplis avec des espaces, de sorte
que les données détaillées sont présentées en ta-
bleau.

Format DXF Format d'échange texte compatible CAQ.

Format DWG Format de données binaires compatible AutoCad.

14.2.3 Entrée de données (importation) a I'aide de Hilti PROFIS Layout
Données d'entrée

Hilti PROFIS Layout permet de lire les données suivantes, de les convertir et de les transmettre a la station
totale directement par cable ou via un support de données USB :

1. Noms de point (points fixes) avec coordonnées et hauteurs.
2. Polylignes (lignes, courbes) provenant d'autres systémes

Format d'entrée
Format CSV Données séparées par des virgules.
Format .txt Données séparées par des espaces.
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Format texte Espacements remplis avec des espaces, de sorte
que les données détaillées sont présentées en ta-

bleau.

Format DXF Dessin CAO avec lignes et arcs en tant que format
d'échange CAO général.

Format DWG Dessin CAO avec lignes et arcs en tant que format
compatible AutoCAD.

15. Connexion avec RS 232

La station totale Hilti est équipée d'une interface de données RS 232 qui peut &tre connectée a un connecteur
de transmission de données.
S'adresser au conseiller commercial Hilti pour de plus amples informations.

16. Calibrage et ajustage

16.1 Etalonnage sur site

L'appareil est correctement réglé a la livraison.

Les valeurs de consigne de I'appareil peuvent néanmoins se modifier dans le temps du fait de variations de
température, de mouvements subis lors du transport et ou du vieillissement.

C'est la raison pour laquelle I'appareil dispose d'une fonction permettant de contréler les valeurs de consigne
et, le cas échéant, de les corriger par le biais d'un étalonnage sur site.

L'appareil, installé avec un trépied de maniére stable et de qualité adéquate, utilise pour ce faire une cible bien
visible, clairement identifiable & +3 degrés par rapport a I'horizontale et a une distance de 70 & 120 m env. On
procéde ensuite a une mesure dans les positions de lunette 1 et 2.

REMARQUE
Une assistance interactive étant proposée a I'écran pour cette procédure, il suffit de suivre les instructions.

Cette application permet de procéder a I'étalonnage et I'ajustage des trois axes instrumentaux suivants :

* Axe de collimation
e Av - Collimation
* (Compensateur a deux axes (les deux axes)

16.2 Procédure d'étalonnage sur site

REMARQUE
Manceuvrer précautionneusement I'appareil pour éviter toutes vibrations.

REMARQUE
L'étalonnage sur site requiert minutie et exactitude. Une visée imprécise ou des secousses exercées sur
|'appareil peuvent entrainer des valeurs d'étalonnage erronées et, par conséquent, des mesures comportant
des erreurs.

REMARQUE
En cas de doutes, faire contrdler I'appareil par le S.A.V. Hilti.
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1. Installer I'appareil en toute sécurité sur un trépied approprié.
2. Dans le menu Applications, sélectionner I'option Configuration.

MI06M 0

Configuration

Appl.zCanfiguration

& =

Config. systéme Etalonnage

7 P2
I :

Info de systéme | Etalonnage écran

‘ Préced. ‘

3. Sélectionner le menu Etalonnage.

Valeurs de étalonnage

Appl.>Configuration!étalonnage

Av - Collimation 0° 00" 48"
Ah - Collimation 0° 00' 21"

‘Nouveau‘ OK

Annuler et revenir au menu de

sélection.

&

=
Etalonnage

Appeler le menu Etalonnage

avec affichage des valeurs en-

registrées dans I'appareil.

MNouveau

Démarrer |'opération d'étalon-

nage.

H I
-

Confirmer les valeurs d'éta-

lonnage affichées et revenir au

menu de configuration.

4. Démarrer I'opération d'étalonnage ou confirmer les valeurs d'étalonnage affichées sans procéder a un

nouvel étalonnage.

5. Sélectionner une cible clairement identifiable a + 3 degrés par rapport a I'horizontale a une distance de

70-120 m env. et viser avec précaution.

REMARQUE Rechercher une cible appropriée, pouvant étre suffisamment bien visée.
REMARQUE Si I'appareil ne se trouve pas dans la 1ére position de lunette, I'affichage y invite.
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Mesure point a face 1 2 0 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.>Configuration!étalonnage PI’OCédel’é |a mesure danS Ia

position de lunette 1.

Etalonnage
Viser objectif & £ 3° & 'harizontale.

m Ah 325° 55' 46"

AV 90° 00" 02"

‘ Préced. ‘ ‘ Mesure ‘

6. Procéder ala mesure dans la position de lunette 1.
L'affichage invite ensuite a passer a la 2e position de lunette.

7. Tourner I'appareil précautionneusement dans la 2e position de lunette.
Mesure point 4 face 1 _ Revenir a I'affichage précédent.

Appl.>Configuration!étalonnage PrOCéder a |a mesure danS Ia

position de lunette 2.

Etalonnage
Yiser objectif a £ 3° a 'haorizontale.
Ah 145° 58' 22"
Av 270° 11' 43"
‘ Préced. ‘ ‘ Mesure

8. Viser anouveau la méme cible & + 3° par rapport a I'horizontale.
REMARQUE Une assistance proposée a I'écran affiche des différences pour les cercles vertical et
horizontal. Ceci permet exclusivement de trouver plus facilement la cible.
REMARQUE Lorsque la cible est visée dans la deuxiéme position de lunette, les valeurs devraient étre
approximativement « nulles » ou seulement diverger de quelques secondes.

9. Procéder a la mesure dans la position de lunette 2.
Si les mesures ont été correctement effectuées dans les deux positions de lunette, les nouvelles et
anciennes valeurs de consigne pour Av - Collimation et Axe de collimation sont affichées.
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Annuler et restaurer les an-
ciennes valeurs.

Valider les nouvelles valeurs

Annuler

Définir nouvelles valeurs

AppI.>Configurationf|§ta|onnage

Av - Collim. (pre) 0° 00' 04" d'étalonnage et enregistrer.
Av - Collim. {nou) 0° 00' 02"

Ah - Collim. (pré) 0° 00' 05"

Ah - Collim. (hou) 0° 00' 05"

Annuler Set

10. Valider et enregistrer les nouvelles valeurs d'étalonnage.
REMARAQUE L 'opération d'étalonnage précédente pour Av - Collimation et Axe de collimation a également
permis de déterminer les nouvelles valeurs de consigne pour le compensateur a deux axes.
La validation des nouvelles valeurs d'étalonnage implique également la validation de nouvelles valeurs de
consigne pour le compensateur.

16.3 Service de calibrage Hilti

Nous recommandons de confier régulierement I'appareil au service de calibrage Hilti, pour pouvoir garantir la
fiabilité selon les normes applicables et les réglementations en vigueur.

Le service de calibrage Hilti est & tout moment a la disposition des utilisateurs ; nous vous recommandons
cependant de faire contrdler I'appareil au moins une fois par an.

Le service de calibrage Hilti certifie qu'au jour du contrdle, les spécifications de I'appareil vérifié sont conformes
aux caractéristiques techniques figurant dans le mode d'emploi.

En cas d'écarts avec les données du constructeur, le réglage des appareils de mesure utilisés est réinitialisé.
Apres l'ajustage et le contrdle, une plaquette de calibrage est apposée sur I'appareil et il est certifié par écrit,
au moyen d'un certificat de calibrage, que I'appareil fonctionne dans les plages de caractéristiques indiquées
par le constructeur.

Les certificats de calibrage sont systématiquement requis pour les entreprises qui sont certifiées ISO 900X. Le
revendeur Hilti agréé le plus proche se tient a votre disposition pour vous conseiller.

17. Nettoyage et entretien

REMARQUE
Le remplacement des pieces endommagées doit étre
confié au S.A.V. Hilti.

17.1 Nettoyage et séchage

Souffler la poussiére se trouvant sur le verre.
ATTENTION
Ne pas toucher le verre avec les doigts.

Nettoyer|'appareil uniquementavec un chiffon propre
et doux. Humidifier, si besoin est, avec un peu d'eau
ou d'alcool pur.
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ATTENTION

Ne pas utiliser d'autres liquides que de I'alcool ou
de I'eau. Ceux-ci risqueraient d'attaquer les piéces en
matiére plastique.

REMARQUE
Le remplacement des piéces endommagées doit étre
confié au S.A.V. Hilti.
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17.2 Stockage

REMARQUE
Ne pas laisser I'appareil mouillé. Le laisser sécher
avant de le ranger et de le stocker.

REMARQUE
Toujours nettoyer I'appareil, le coffret de transport et
les accessoires avant de les stocker.

REMARQUE
Si le matériel est resté longtemps stocké ou trans-
porté, vérifier sa précision (mesure de controle) avant
de I'utiliser.

ATTENTION

Retirer les batteries si I'appareil n'est pas utilisé
pendant un temps prolongé. Des piles/batteries qui
coulent risquent d'endommager I'appareil.

18. Recyclage
AVERTISSEMENT

REMARQUE

Respecter les plages de températures en cas de
stockage du matériel, notamment en hiver ou en été,
surtout si I'équipement est conservé dans I'habitacle
d'un véhicule. (de -30 °C a +70 °C (de -22 °F a
+158 °F)).

17.3 Transport

ATTENTION

Pour expédier I’appareil, toujours isoler les batte-
ries ou les retirer de I’appareil. Des piles/batteries
qui coulent risquent d'endommager I'appareil.

Pour transporter ou renvoyer le matériel, utiliser soit
le carton de livraison Hilti, soit tout autre emballage
de qualité équivalente.

En cas de recyclage incorrect du matériel, les risques suivants peuvent se présenter :

la combustion de pieces en plastique risque de dégager des fumées et gaz toxiques nocifs pour la santé.

Les piles abimées ou fortement échauffées peuvent exploser, causer des empoisonnements ou intoxications,
des brilures (notamment par acides), voire risquent de polluer I'environnement.

En cas de recyclage sans précautions, des personnes non autorisées risquent d’utiliser le matériel de maniére
incorrecte, voire de se blesser sérieusement, d’infliger de graves blessures a des tierces personnes et de

polluer I'environnement.

€3

Les appareils Hilti sont fabriqués pour une grande partie en matériaux recyclables dont la réutilisation exige
un tri correct. Dans de nombreux pays, Hilti est déja équipé pour reprendre votre ancien appareil afin d'en
recycler les composants. Consulter le service clients Hilti ou votre conseiller commercial.

Pour les pays européens uniquement

Ne pas jeter les appareils de mesure électroniques dans les ordures ménagéres !
Conformément a la directive européenne 2002/96/CE et 2006/66/CE concernant les appareils

électriques et électroniques anciens et sa transposition au niveau national, les appareils électriques
et les blocs-accus usagés doivent étre collectés séparément et recyclés de maniére non polluante.
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Les piles doivent étre éliminées conformément aux réglementations nationales en vigueur.
Procéder au recyclage conformément a la préservation de I'environnement.



19. Garantie constructeur des appareils

Hilti garantit I'appareil contre tout vice de matiéres
et de fabrication. Cette garantie s'applique a condi-
tion que I'appareil soit utilisé et manipulé, nettoyé et
entretenu correctement, en conformité avec le mode
d'emploi Hilti, et que I'intégrité technique soit préser-
vée, ¢'est-a-dire sous réserve de |'utilisation exclusive
de consommables, accessoires et piéces de rechange
d'origine Hilti.

Cette garantie se limite strictement & la réparation
gratuite ou au remplacement gracieux des pieces dé-
fectueuses pendant toute la durée de vie de I'appareil.
Elle ne couvre pas les pieces soumises a une usure
normale.

Toutes autres revendications sont exclues pour au-
tant que des dispositions l1égales nationales impé-

ratives ne s'y opposent pas. En particulier, Hilti
ne saurait étre tenu pour responsable de toutes
détériorations, pertes ou dépenses directes, indi-
rectes, accidentelles ou consécutives, en rapport
avec l'utilisation ou dues a une incapacité a utiliser
I'appareil dans quelque but que ce soit. Hilti exclut
en particulier les garanties implicites concernant
I'utilisation et I'aptitude dans un but bien précis.

Pour toute réparation ou tout échange, renvoyer
I'appareil ou les piéces concernées au réseau de
vente Hilti compétent, sans délai, dés constatation du
défaut.

La présente garantie couvre toutes les obligations
d'Hilti et annule et remplace toutes les déclarations
antérieures ou actuelles, de méme que tous accords
oraux ou écrits concernant des garanties.

20. Déclaration FCC (valable aux Etats-Unis) / Déclaration IC (valable

au Canada

ATTENTION

Cet appareil a subi des tests qui ont montré qu'il était
conforme aux limites définies pour un instrument
numérique de la classe B, conformément & I'alinéa 15
des réglements FCC. Ces limites sont congues pour
assurer une protection suffisante contre toutes inter-
férences nuisibles dans les zones résidentielles. Des
appareils de ce type générent, utilisent et peuvent
donc émettre des radiations haute fréquence. S'ils
ne sont pas installés et utilisés conformément aux
instructions, ils peuvent causer des interférences
nuisibles dans les réceptions de radiodiffusion.

L'absence de telles perturbations ne peut toutefois
étre garantie dans des installations de type parti-
culier. Si cet appareil provoque des interférences
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nuisibles a la réception radio ou télévision, ce qui
peut étre constaté en arrétant I'appareil et en le re-
mettant en marche, I'utilisateur est tenu d'éliminer
ces perturbations en adoptant I'une ou I'autre des
mesures suivantes :

Réorienter I'antenne de réception ou la déplacer.
Augmenter la distance entre I'appareil et le récepteur.

Demander I'aide d’un revendeur ou d’un technicien
spécialisé en radio/TV.

REMARQUE

Toute modification ou tout changement subi par I'ap-
pareil et non expressément approuvé par Hilti peut
limiter le droit de I'utilisateur a se servir de I'appareil.
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21. Déclaration de conformité CE

Désignation : Station totale
Désignation du mo- POS 15/18
déle :

Année de fabrication : 2010

n Nous déclarons sous notre seule et unique respon-

sabilité que ce produit est conforme aux directives
et normes suivantes : EN 61000-6-1, EN 61000-6-3,
2006/95/CE, 2004/108/CE.

Hilti Corporation

Dietmar Sartor Tassilo Deinzer
Head of BA Quality and Process Ma- Head BU Measuring Systems
nagement
Business Area Electric Tools & Ac- BU Measuring Systems
cessories
082010 082010

A
Affichage de I'inclinaison
verticale .. ........... ... .. ... 138
Affichage du cercle horizontal . . ... ... .. 137
Affichage du travail actuel . .. ......... 145
Appareil
miseenstation .. ............... 135
Arrétde l'appareil .. ............... 135
Assistance de guidage . ....... 109, 128, 143
B
Batterie. . ............... 114, 130, 134
POABO . .......... ... ... ... 115
Batteries
mise en place et remplacement . . . ... .. 130
Bloc d'alimentationau réseau . ........ 114
POASBT ... ... ... 115
Boutons de fonction. . . ............. 131
C
Canne de réflecteur. . . ............. 114
POASO . ....... ... ... .... 115,126
POAST ... .. 115
Chargeur
POAB2 . ... ... ... 115
Cibles . . ... ... .. ... ... 126
Clésd'ajustage . . . . .. .......... 114,116
Commande verticale. . . ............. 109
Compensateura deuxaxes . . .. ........ 125
Configuration. . . .. ............... 139
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Controle de fonctionnement . . . ... ... .. 131
Contrdle des points
par rapportauneligne . .. ... ....... 197
Coordonnées . . .. ................ 120
Corrections
influences atmosphériques . . ........ 144
Corrections atmosphériques . . . .. ... ... 143
D
Déterminationd'une ligne . . . .. ... . ... 196
Détermination indirecte de hauteur . . . .. .. 194
E
Entrée du pointcible . .. ... ... ... 149, 155
Entrée du point de mise en station . ... ... 149
E
Eclairage de I'affichage . . ... ......... 143
Ecran tactile
clavier alphanumérique . . . . . .. ... ... 133
clavier numérique . . . . ... ... ... ... 132
dimensions ... ................ 131
éléments de commande généraux . .. ... 133
subdivision. . . ... ... L 132
Etalonnage sursite . ... ............ 208
F
Feuille réfléchissante
POAW-4 . . . ... ... ... 115



H

Heureetdate . . . ... .............. 141
Hilti PROFIS Layout ............... 206
entrée de données (importation) . . ... .. 207
sortie de données (exportation) . . . ... .. 207
|
implant. vert.
avec coordonnées . . . ............. 177
avec lignes de construction . . ... ... .. 173
Implantation
avec coordonnées. . . .. ........... 169
avec lignes de construction . . ... ... .. 165
Implantation horizontale
implant. horiz. . .. ............... 164
Implantation verticale
implant.vert.. .. ... ... ... ... 172
Influences atmosphériques . . . . . .. ... .. 144
Informations sur le travail . . .......... 146
L
Lecture circulaire . .. ........... 137-138
Ligne manquante . . ............... 184
Lignes de construction . ... .......... 121
M
Menu Fonctions
FNC . . .. 142
Mesure de distance . . .. ... .... .. ... 125
Mesurede surface . . .. ............. 192
Mesure et enregistrement . . . . .. ... ... 186
aveccoordonnées. . ... ........... 189
avec lignes de construction . ... ... ... 187
Mesures de hauteurs . . .. ........... 127
Mise en marche de I'appareil . . . ... ... .. 134
Mise en station de I'appareil . ......... 135
avec conduite et plomb laser . ... ... .. 136
N
Niveau a bulle électronique . . . ... ... ... 143
0
Objectif .. .......... ... ... ..... 109
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Oculaire . .. .................... 109
Orientationverticale . . . .. ........... 190
P
Panneau de commande . . ... ......... 131
Plomblaser . ................... 109
POA 50

Canne de réflecteur (métrique) . .. .. ... 115
POA 51

Canne de réflecteur (impérial) . . . ... ... 115
POA 80

Batterie . . . .......... . ... ... .. 115
POA 82

Chargeur . .. .................. 115
POAW-4

Feuille réfléchissante . . .. ... ....... 115
Poignée detransport . . ... ..... ... ... 109
Pointdemesure. . . ............... 203

suppression et affichage . . ... ....... 204
Pointfixe . . .................... 201
Point par rapportaunaxe . ........... 195
Point quelconque . . .. .......... 156, 158
Pointeurlaser . . . ............. 128, 143

affichagede l'état . . . ............. 134
Pointsdecontrole . . . .............. 201
Pointsdedonnées . . . . ............. 128
Points d'implantation . . ... .......... 201
Position de la station . .. ... ......... 154
Positions de lunette . . .. ............ 122
Principede mesure . . . ... ..... .. ... 124
R
RS232 ... ... .. ... 208
S
Saisie de points

avec coordonnées . . .. ............ 201

éditerdes points . .. ............. 202

Sélectionde points . . .. ........ 129, 201

supprimerdespoints . . . ........... 202
Sélection de points de mesure . . . . ... ... 203
Sélectionde station . .. ........ ... .. 203
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Sélectiondetravaux . . ... ........... 145
Service de calibrage Hilti . . .. ...... ... 211
Stationtotale ................... 114
arrét. ... 135
T
m Théodolite . . ................... 136
Travail
COPIBr . . . v v 205
créerunnouveau . . ... ... .. ... 205
créer un nouveau travail . .. ......... 145
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sélectionner . . . ................ 200
SUpprimer .. ... 204
Travaux . . ... oo 145
Trépied PUA35 .. ... ... .. ......... 116
Tribraque . . .. .. ... ... ... ... ... 109
Typesdedonnées . . ............... 206
)

Vérification . ................... 179
avec coordonnées . . .. ............ 182
avec lignes de construction . . ... ... .. 180

Vis de focalisation . . . .............. 109



ISTRUZIONI ORIGINALI

Stazione totale POS 15/18

Leggere attentamente il manuale d'istru-

Componenti dello strumento, parte posteriore

zioni prima di mettere in funzione lo stru- (D Vano batterie a sinistra con tappo a vite
mento. (@ Vite di regolazione del basamento

Conservare sempre il presente manuale
d'istruzioni insieme allo strumento.

(3 Bloccaggio del basamento
@ Pannello di comando con touchscreen
(® Vite per la messa a fuoco

Se affidato a terzi, lo strumento deve es- ® Oculare

sere sempre provvisto del manuale d'istru-
zioni.

(@ Cannocchiale con misuratore di distanza
Diottra per puntamento approssimativo

Kl | numeri rimandano alle figure corrispondenti. Le
figure relative al testo si trovano nelle pagine pie-
ghevoli della copertina. Tenere aperte queste pagine
durante la lettura del manuale d'istruzioni.

Nel testo del presente manuale d'istruzioni, con il
termine «strumento» si fa sempre riferimento alla

Componenti dello strumento, parte anteriore B

Azionamento verticale

@D Interfaccia USB doppia (piccola e grande)
() Vano batterie a destra con tappo a vite
(1) Azionamento orizzontale o laterale

Vite di regolazione del basamento

stazione totale POS 15 o POS 18. (® Basamento

1.1
1.2

2.1
2.2
2.3

5.1
5.2
5.3

Piombo laser

@D Ausilio di allineamento
Obiettivo

Impugnatura per il trasporto

Indicazioni di caratteregenerale ..............cccoviiiiiiii i e 219
Indicazioni di pericolo e relativo significato .............. ... .. ...l 219
Simboliesegnali .. ... ... e 219

DESCIiZIONE .......ooviii ittt ia et e e e s 220
Utilizzo conforme ..o i e e 220
Descrizionedellostrumento. ... e 220
La dotazione standard comprende . .............. i 220

LT 1] 221

DatitecniCi.... ..o vii it i e e e 222

Indicazioni di SICUrezza ...........c.cvvuvirirnrirnrnrnrsnrasasasasnsasnsnnns 224
Note fondamentalisullasicurezza ...............oo ittt eas 224
Utilizzonon conforme . . ... oot et e 224
Corretto allestimento della postazionedilavoro...................ccoiiiiiiena... 225
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5.4
5.4.1
542
5.5
5.6
6
6.1
6.1.1
6.1.2
6.1.3
6.1.4
6.1.5
6.1.6
6.2
6.2.1
6.2.2
6.3
6.3.1
6.3.2
6.3.3
6.4
6.4.1
6.5
6.5.1
6.6
6.7
6.7.1

71
7.2
7.3
7.4
1.5
7.51
752
753
7.5.4
755
7.5.6
7.5.7
7.5.8

218

Compatibilita elettromagnetica ............ ... ... i 225

Classificazione laser per strumentidellaclasse2 ................... ... iiiiin... 225
Classificazione laser per strumentidellaclasse 3R ......... ... ... 225
Misure generali di SiCUrezza. .. ..........coiiriiii i ittt e i eeaas 226
L1 1 226
Descrizionedel sistema ............cooviiiiiiiiiiii it i e 226
Concettigenerali. ... ... oo 226
CoOrdinate . . ... 226
Assidiriferimento . . ... 227
Concetti tecnici SPECIfICT .. ... ... o 227
Posizioni del cannocchiale BB EN . . ... 228
Concetti e relativa descrizione . . ... ..o 229
Abbreviazioni e relativi significati. . ............ ... . 230
Sistema di misurazione degliangoli ................. ... 230
Principio di MiSUrazione ... ......... ittt 230
Compensatoreadue asSiBl . ....... ... 231
Misurazione delladistanza. ..............c.ciiiiiii it 231
Misurazione delladistanzal@ ........... .. ... 231
Bersagli . . .. 232
Astariflettore. . ... .o 233
Misurazione dell'altezza . . .............ciiiiiiiiiiii i i it i it 233
Misurazione dell'altezza. . ............ 233
Ausiliodi allineamento. . ...ttt i i et 234
Ausiliodiallineamento B . .. ... ... 234
Puntatore laser . .. ... e 234
Puntidati.... ... i et e 234
Selezione dei pUNti .. ... 235
Operazioniiniziali..........c.ooviiiiiiiinriiiiriraarsnsarsnsassasnnsnnsnns 236
Batterie ... ..o e e, 236
Caricamentodellabatteria.............. . i e 236
Inserire e sostituire le batterie B .................. . 236
Verifica funzionamento . .............. it e 237
Pannellodicomando .......... ...ttt ittt et e 237
Tasti fUNZIONE . ... 237
Dimensioni tOUCNSCIBEN .. ...ttt 237
Ripartizione toUChSCreen . . ... ... oo 238
Touchscreen — Tastierino NUMENICO .. ... ... it 238
Touchscreen — Tastiera alfanumerica ........... . ... ... .. . i 239
Touchscreen - Elementi di comandogenerali ............... ... ... ... .. ... .. . ..., 239
Indicatore di stato puntatore Iaser . ... 240
Indicatore di stato batteria. . ............. 240
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7.6 Accensione /Spegnimento ... ... 240

7.6.1 ACCENSIONG . .\ttt 240
7.6.2 SPEGNIMENT . . .ot 241
1.7 Installazione dello strumento . ... i e 241
7.74 Installazione con punto sul terreno e piombo laser ............ ... ... . 241
772 Installazione dello strumento B . . ... ... 241
7.7.3 Installazione su tubi e piombo laser ......... ... 242
7.8 Applicazione Teodolite . .. ... ... et 242
7.8.1 Impostazione del cerchio orizzontale . .. ......... ... 243
7.8.2 Inserire manualmente la letturadel cerchio . ............. .o i 243
7.8.3 Azzerare la letturadel cerchio . ...... .. ... 244
784 Indicatore di inclinazione verticale @ .. ......... ... ... 244
8 Configurazione del sistema ...........ccoviviiiiiiiiiiiiiaiiaa i aranneaans 245
8.1 Configurazione .. .............iiimii ittt 245
8.1.1 IMPOSTazZIONi . . ... 245
8.2 Data B Ora ... o i, 247
9 Menu funzioni (FNC) ........oviviiiiiiiiiiia i i ra i sasasnsssssanrasasnsnnns 248
9.1 Lucediallineamento |l . .......... ..ot i e 249
9.2 Puntatore laser . . ... ... e 249
9.3 llluminazione del display . .. ... i e 249
9.4 Livellaelettronica. . ... e i 249
9.5 Correzioni atmosferiche ............... i i i e 249
9.5.1 Correzione degli influssi atmosferici .............. . i 250
10  Funzioni relative alle applicazioni ..............ccooviiviiiiiiiriirinnrnernens 251
10.1 I 1 251
10.1.1 Visualizzazione lavoro attuale .......... ... .. . 251
10.1.2 SeIBZIONE IAVOTT . . .. 251
10.1.3 Creazione di UN NUOVO AVOT0 ... ... e e 251
10.1.4 Informazioni sul lavoro .. ... ... 252
10.2 Stazionamento e orientamento. .......... ... e 252
10.2.1 Panoramica . .. ... 253
10.2.2 Imposta stazione tramite punto con assi di riferimento . . .......... ...l 254
10.2.3 Stazionamento libero con assi di riferimento. ............. .. ... 257
10.2.4 Imposta stazione tramite punto con coordinate. .. .............. L. 259
10.2.5 Stazionamento libero concoordinate ............ .. ... ... 262
10.3 Allineamento dell'altezza . ............ ...ttt ettt 265
10.3.1 Impostazione della stazione con asse di riferimento (opzione Altezza"ON") .............. 265
10.3.2 Impostazione della stazione con le coordinate (opzione Altezza"ON") . .................. 267
B 8 TRV 1 17 1 270
11 Tracciato orizzontale (tracciam. orizz.) .............co i e 270
1111 Principio del tracciamento orizzontale . . ........ ... ... . . . . 270
11.1.2 Tracciamento con assi di riferimento. . ......... ... 271
11.1.3 Tracciamento con coordinate . ......... ... i 275
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1.2 Tracciato verticale (tracciam. vert.). ... .. e 278

11.2.1 Principio del tracciamentoverticale . . . ... 278
11.2.2 Tracciamento verticale con assi di riferimento. .............. ... . . 279
11.2.3 Tracciamento verticale con coordinate ........... ... ... .. . . ... 283
13 LT {1 285
11.3.1 Principio della Verifica . . . ... oo 285
11.3.2 Verificaconassidiriferimento ............. . 286
11.3.3 Verifica concoordinate . .......... .. . 288
1.4 Lineamancante. . ... ..o e 290
11.41 Principio della Lineamancante . ............. ... i 290
1.5 Misurazione e registrazione . ............... ittt i it 293
11.51 Principio dell'applicazione Misurae Salva .. ........... ... .ottt 293
11.5.2 Misurazione e memorizzazione con assi di riferimento ........... ... ... . L 294
11.5.3 Misurazione e memorizzazione con coordinate .............. .. i 295
11.6 Allineamentoverticale ...ttt i e 297
11.6.1 Principio dell'allineamento verticale ........... .. ... . i 297
1.7 Misurazione di SUPerfici .. ... ...t e e 298
11.71 Principio della misurazione di superfici . .. .......... . 298
1.8 Misurazione indiretta dell'altezza ............. ... 300
11.8.1 Principio della misurazione indiretta dell'altezza ............ ... ... ... ... ... . ... 300
11.8.2 Determinazione indirettadell'altezza . ............ ... ... 301
1.9 Determinare il punto rispetto all'asse ........... ... i 301
11.9.1 Principiodapunto ad @sSe ... ... 301
11.9.2 Determinazione dell'asse . . ..o oo ettt 302
11.9.3 Controllo dei puntirispetto all'asse . .. ...t 303
12 Datiegestionedeidati.............ccovirimiiiiii e 304
121 INtrOdUZIONE . ... i 304
12.2 Datideipunti. .. ... ..o oo e 304
12.2.1 Punti come punti di misurazione . . ... 304
12.2.2 Punti come puntidicoordinate . ......... .. ... ... 304
12.2.3 Punti con elementi grafici ........ ... ... 304
12.3 Generazionedidatideipunti .......... ... i i e 305
12.3.1 Constazionetotale ......... ... ... i 305
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7 T T ) 319
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1. Indicazioni di carattere generale

1.1 Indicazioni di pericolo e relativo significato

PERICOLO
Porre attenzione ad un pericolo imminente, che pud
essere causa di lesioni gravi o mortali.

ATTENZIONE
Situazione potenzialmente pericolosa, che pud cau-
sare lesioni gravi o mortali.

PRUDENZA
Situazione potenzialmente pericolosa, che potrebbe
causare lesioni lievi alle persone o danni materiali.

NOTA
Per indicazioni sull'utilizzo e altre informazioni utili.

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00

1.2 Simboli e segnali

Simboli
&) &Y
Prima dell'uso Attenzione: Provvedere al Non guardare
leggere il pericolo riciclaggio dei direttamente il
manuale generico materiali di raggio
d'istruzioni scarto
Simboli classe laser 11/ class 2
Laser Radiation
Do not stare into beam
Class 2 L Product
|EC60825-1:2001
Classe laser Il secondo Classe laser 2
CFR 21, § 1040 (FDA) secondo
EN60825:2008
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Simboli classe laser Il / class 3 Localizzazione dei dati identificativi sullo strumento
La denominazione del modello ed il numero di serie
s AR sono riportati sulla targhetta dello strumento. Ripor-

tare questi dati sul manuale d'istruzioni ed utilizzarli
sempre come riferimento in caso di richieste rivolte
al referente Hilti o al Centro Riparazioni Hilti.

A Laser Radiation
Aok drect ayp sxposura
Class c

- 100MHz
1EC60825-1: 2007

Classe laser Il secondo Non guardare
CFR 21, § 1040 (FDA) direttamente il
raggio o non
esporre Modello:
direttamente al

raggio
strumenti ottici Generazione: 01

Apertura di uscita del raggio laser

Numero di serie:

LASER APERTURE

Apertura di uscita del
raggio laser

2. Descrizione

2.1 Utilizzo conforme ché un processore per I'esecuzione di calcoli e la

Lo strumento & concepito per la misurazione di di- | Memorizzazione dei dati. _
stanze e direzioni, il calcolo di posizioni di collima- Per la trasmissione dei dati tra la stazione totale ed

zione tridimensionali e valori derivati nonché tracciati | I PC € viceversa, I'elaborazione e I'output dei dati
di coordinate determinate o di valori riferiti agli assi. | Verso altri sistemi & disponibile il software per PC
Per evitare il rischio di lesioni, utilizzare esclusiva- | Hilti PROFIS Layout.

mente accessori ed utensili originali Hilti. .
Osservare le indicazioni per il funzionamento, la cura | 2-3 La dotazione standard comprende

e la manutenzione dello strumento riportate nel ma- 1 Stazione totale
nuale d'istruzioni. 1 Alimentatore incl. cavo di carica per carica-
Tenere conto delle influenze dell'ambiente circo- batterie
stante. Non utilizzare lo strumento in ambienti ove 1 Caricabatterie
esistq il pericol_o d'ince_ndio o di esplosione. 3 2 Batterie al litio 3,8 V 5200 mAh
al\lll?ons?rﬁ]:r?tgmo manipolare o apportare modifiche 1 Asta riflettore
' 1 Chiave di aggiustamento POW 10
2.2 Descrizione dello strumento 2 Targ.hlette di avvertimento laser
Con la stazione totale Hilti POS 15/18 & possibile 1 l(\;ﬂe;:lf]':lztg‘?si'rﬁ;f:i‘me
determinare la posizione di oggetti nello spazio. Lo . .
strumento & dotato di un cerchio orizzontale e verti- 1 Valigetta Hilti
cale con suddivisione digitale del cerchio stesso, due 1 Opzionale: Hilti PROFIS Layout (CD-ROM
livelle elettroniche (compensatori), un misuratore di con software per PC)
distanze coassiale incorporato nel cannocchiale, non- 1 Opzionale: Dongle per software per PC

1 Opzionale: Cavo dati USB
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Figura Denominazione Descrizione

Batteria POA 80

Alimentatore POA 81

Caricabatterie POA 82

Asta riflettente (metrica) POA 50 L'asta riflettore POA 50 (metrica)
(composta da 4 aste (ciascuna di
lunghezza 300 mm), la punta del-
|'asta (lunghezza 50 mm) e la pia-
stra riflettente (100 mm di altezza

Y 0 50 mm di distanza dal centro))
serve per misurare punti sul pavi-
mento.

Asta riflettente L'asta riflettore POA 51 (imperiale)
(imperiale) POA 51 (composta da 4 aste (ciascuna di

lunghezza 12 pollici), punta del-
|'asta (lunghezza 2,03 pollici) e
o, piastra riflettente (3,93 pollici di al-
3 tezza 0 1,97 pollici di distanza dal
centro)) serve per misurare punti
sul pavimento.

Foglio riflettente POAW-4 Foglio autoadesivo per posizionare
i punti di riferimento su bersagli
elevati, quali muri o montanti.

D
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Denominazione

Descrizione

Treppiede PUA 35

—

Chiave di aggiustamento POW
10

Utilizzo consentito esclusivamente
al personale competente!

HILTI PROFIS Layout

Software applicativo per creare
punti di posizionamento dai dati
CAD e trasmetterli allo strumento.

Dongle POA 91

Cavo dati POW 90

4. Dati tecnici

Con riserva di modifiche tecniche.

NOTA

Fatta eccezione per la precisione nella misurazione degli angoli, i due strumenti non si differenziano tra loro.

Cannocchiale
Ingrandimento cannocchiale

30x

Distanza minima di messa a fuoco

15m (4,91)

Campo visivo cannocchiale

1°20:2,3 m /100 m (7,0 ft/ 300 ft)

Apertura obiettivo

45 mm (1,8
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Compensatore

Tipo 2 assi, liquido

Raggio di azione +3

Precisione 2"
Misurazione degli angoli

Precisione POS 15 (DIN 18723) of

Precisione POS 18 (DIN 18723) 3"

Ripresa dinamica dell'angolo diametrale

Misurazione della distanza

Portata 340 m (1000 ft) Kodak grigio 90%
Precisione +3 mm + 2 ppm (0,01 ft + 2 ppm)
Potenza 2,4 mW
Lunghezza d'onda 658 nm
Classe laser Classe 3R

Ausilio di allineamento
Angolo di apertura 1,4°

Portata tipica 70 m (230 ft)
Piombo laser
Precisione 1,5mmsu1,5m (1/16 su 3 ft)
Potenza <1mW
Lunghezza d'onda 635 nm
Classe laser Class 2
Memoria dati
Capacita memoria (blocchi di dati) 10.000

Collegamento dati

Host e Client, 1 seriale RS-232C, 2 USB

Display
Tipo Display a colori (touchscreen) 320 x 240 pixel
[lluminazione 5 livelli
Contrasto Commutabile giorno / notte

Classe di protezione IP

Classe IP 56
Spostamenti laterali

Tipo infinito
Filettatura treppiede

Filettatura treppiede 5/8"
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Batteria POA 80

Tipo Al litio
Tensione nominale 3,8V
Capacita batteria 5.200 mAh
Tempo di carica 4h

Durata d'esercizio (con misurazioni distanza / an- 16 h

golo ogni 30 secondi)

Peso

0,1 kg (0,2 Ibs)

Dimensioni

67 mm x 39 mm x 25 mm (2.6" x 1.5"x 1.0")

Alimentatore POA 81 e caricabatterie POA 82

Alimentazione di corrente della rete 100...240 V
Frequenza di rete 47...63 Hz
Corrente nominale 4A
Tensione nominale 5V

Peso (alimentatore POA 81)

0,25 kg (0,6 1bs)

Peso (caricabatterie POA 82)

0,06 kg (0,1 1bs)

Dimensioni (alimentatore POA 81)

108 mm x 65 mm x 40 mm (4,3" x 2,6" x 0,1")

Dimensioni (caricabatterie POA 82)

100 mm x 57 mm x 37 mm (4,0"x 2,2" x 1,5")

Temperatura
Temperatura d'esercizio

-20...+50 °C (da -4 °F a +122 °F)

Temperatura di magazzinaggio

-30...+70 °C (da -22 °F a +158 °F)

Dimensioni e pesi
Dimensioni

149 mm x 145 mm x 306 mm (5,9" x 5,7" x 12")

Peso

4,0 kg (8,8 Ibs)

5. Indicazioni di sicurezza

5.1 Note fondamentali sulla sicurezza

Oltre alle indicazioni di sicurezza riportate nei sin-
goli capitoli del presente manuale d'istruzioni, &
necessario attenersi sempre e rigorosamente alle
disposizioni riportate di seguito.

5.2 Utilizzo non conforme

Lo strumento ed i suoi accessori possono essere
causa di pericoli, se utilizzati da personale non oppor-
tunamente istruito e se utilizzati in modo non idoneo
0 non conforme allo scopo.
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a) Non utilizzare mai lo strumento senza aver rice-
vuto precise istruzioni in merito, né senza aver
letto il presente manuale d'istruzioni.

b) Non rendere inefficaci i dispositivi di sicurezza
e non rimuovere alcuna etichetta riportante in-
dicazioni e avvertenze.

c) Farripararelo strumentosolo pressoi Centri Ripa-
razioni Hilti. Se lo strumento non viene aperto in



modo corretto, e possibile che vengano emessi
raggi laser superiori alla classe 3R.

d) Non & consentito manipolare o apportare modifi-
che allo strumento.

e) Per evitare il rischio di lesioni, utilizzare esclusi-
vamente accessori e dispositivi ausiliari Hilti.

f) Non utilizzare lo strumento in un ambiente sog-
getto al rischio di esplosioni.

g) Per la pulizia, utilizzare solo un panno morbido e
pulito. All'occorrenza, questo pud essere legger-
mente inumidito con alcol puro.

h) Tenere gli strumenti laser fuori dalla portata
dei bambini.

i) Misurazioni eseguite su materiali plastici schiu-
mosi, quali Styropor, Styrodor, neve o superfici
altamente riflettenti, ecc. potrebbero risultare er-
rate.

j) Misurazioni su superfici mal riflettenti in ambienti
altamente riflettenti potrebbero causare errori di
misurazione.

k) Le misurazioni eseguite attraverso vetri o altri
oggetti possono falsare i risultati delle misurazioni
rilevate.

1) Condizioni fortemente mutevoli, ad esempio per-
sone che attraversano il raggio di misurazione,
potrebbero falsare il risultato della misurazione.

m) Non rivolgere lo strumento contro il sole o altre
fonti di luce intensa.

n) Non utilizzare lo strumento come livella.

0) Controllare lo strumento prima di eseguire misu-
razioni importanti, in seguito ad eventuali cadute
oppure in caso di altre sollecitazioni di natura
meccanica.

5.3 Corretto allestimento della postazione di
lavoro

a) Mettere in sicurezza I'area di misurazione e, du-
rante l'installazione dello strumento, accertarsi
che il raggio non venga indirizzato contro altre
persone o contro |'operatore stesso.

b) Utilizzare lo strumento soltanto entro i limiti d'im-
piego prestabiliti, ovvero non eseguire misura-
zioni su specchi, acciaio cromato, pietre levigate,
ecc.

¢) Rispettare le normative antinfortunistiche locali.

5.4 Compatibilita elettromagnetica

Sebbene lo strumento sia realizzato in conformita ai
severi requisiti delle direttive vigenti in materia, Hilti
non puo escludere la possibilita che lo strumento
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- crei disturbo ad altri apparecchi (ad es. dispositivi
di navigazione di aerei) oppure

- venga disturbato da un forte irradiamento che po-
trebbe causarne il malfunzionamento.

In questi casi o in caso di dubbio & necessario eseguire
delle misurazioni di controllo.

5.4.1 Classificazione laser per strumenti della
classe 2

[l piombo laser dello strumento & conforme alla classe
laser 2, in base alla norma IEC825-1 / EN60825-
01:2008 ed alla CFR 21 § 1040 (Lose Notice 50).
Il riflesso incondizionato di chiusura delle palpebre
¢ sufficiente a proteggere I'occhio da un'acciden-
tale esposizione al raggio laser di breve durata. Tale
riflesso pud essere tuttavia pregiudicato dall'assun-
zione di medicinali, alcolici o droghe. Questi strumenti
possono essere utilizzati senza ulteriori misure di pro-
tezione. Ciononostante, come per la luce del sole, si
dovrebbe evitare di guardare direttamente verso la
fonte di luce. Non orientare il raggio laser contro
persone.

5.4.2 Classificazione laser per strumenti della
classe 3R

[I1aser di misurazione dello strumento per misurazioni
didistanza e conforme alla classe laser 3R, in base alla
norma IEC825-1 / EN60825-1:2008 ed alla CFR 21
§ 1040 (Lose Notice 50). Questi strumenti possono
essere utilizzati senza ulteriori misure di protezione.
Non guardare nel raggio e non orientare il raggio su
altre persone.

a) Gli strumenti di classe laser 3R e classe llla
devono essere azionati solamente da personale
specificamente addestrato allo scopo.

b) Le aree di applicazione devono essere contrasse-
gnate con targhette di avvertimento laser.

c) |raggilaser devono essere orientati ampiamente
sotto o sopra |'altezza degli occhi.

d) Devono essere prese apposite misure precauzio-
nali per accertarsi che il raggio laser non cada
accidentalmente su superfici che potrebbero ri-
fletterlo come uno specchio.

e) Mettereinatto i provvedimentinecessari per assi-
curarsi che le persone non guardino direttamente
verso il raggio laser.

f) 1l raggio laser non dovrebbe essere proiettato in
aree non controllate.
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9)

Quando non sono utilizzati, gli strumenti laser
devono essere riposti in luoghi il cui accesso sia
vietato a persone non autorizzate.

5.5 Misure generali di sicurezza

a)

Prima dell'uso, controllare che lo strumento
non presenti eventuali danni. Nel caso in cui
si riscontrino danni, fare eseguire la riparazione
presso un Centro Riparazioni Hilti.

Rispettare la temperatura d'esercizio e di ma-
gazzinaggio dello strumento.

Dopo una caduta o in seguito ad altre sol-
lecitazioni di natura meccanica, verificare la
precisione di funzionamento dello strumento.
Se lo strumento viene portato da un ambiente
molto freddo in un ambiente caldo o viceversa,
@ necessario lasciarlo acclimatare prima del-
I'utilizzo.

Qualora lo strumento venga utilizzato in com-
binazione con un treppiede, accertarsi che lo
strumento stesso sia saldamente avvitato e che
la posizione del treppiede sia salda.

Per evitare errori di misurazione, mantenere
sempre pulite le finestre di uscita del laser.
Sebbene lo strumento sia stato concepito per
I'utilizzo in condizioni gravose in cantiere, de-
v'essere maneggiato con la massima cura,

come altri strumenti ottici ed elettrici (bino-
coli, occhiali, macchine fotografiche).
Sebbene lo strumento sia protetto da eventuali
infiltrazioni di umidita, dovrebbe sempre essere
asciugato prima di essere riposto nell'apposito
contenitore utilizzato per il trasporto.

Per motivi di sicurezza, verificare i valori pre-
cedentemente inseriti e/o le impostazioni pre-
cedenti.

Se si orienta lo strumento con la livella, guar-
dare lo strumento stesso solo obliquamente.
Bloccare lo sportello della batteria accurata-
mente, per evitare che le batterie cadano al-
I'esterno o che si venga a creare un contatto a
causa del quale lo strumento si spenga in modo
non intenzionale e, di conseguenza, ne derivi
una perdita dei dati.

5.6 Trasporto

In caso di spedizione dello strumento, le batterie
devono essere isolate o rimosse. Lo strumento po-
trebbe essere danneggiato dall'eventuale fuoriuscita
di liquido dalle batterie.

Al fine di evitare danni all'ambiente, lo strumento e le
batterie devono essere smaltite secondo le direttive
nazionali vigenti in materia.

In caso di dubbio rivolgersi al produttore.

6. Descrizione del sistema

6.1 Concetti generali
6.1.1 Coordinate

In alcuni cantieri, le aziende che eseguono i rilievi topografici contrassegnano, in sostituzione o anche in
combinazione con gli assi di riferimento, ulteriori punti la cui posizione viene descritta mediante coordinate.

Generalmente le coordinate fanno riferimento ad un sistema di coordinate locale, sul quale si basano nella
maggior parte dei casi le carte geografiche.

N{X)
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6.1.2 Assi di riferimento

3.000 [500 4600 | 600 | @500

4500

12980 | 5.800

13850 3760 ) 2650 2650, 3760 17046

Generalmente, prima dell'inizio dei lavori, all'interno e intorno all'area di costruzione le quote trigonometriche
e gli assi di riferimento vengono tracciati da un'azienda addetta alle misurazioni.

Per ciascun asse di riferimento vengono contrassegnate due estremita sul terreno.

In base a questi contrassegni vengono posizionati i singoli elementi costruttivi. Nel caso di edifici di grandi
dimensioni sara presente una notevole quantita di assi di riferimento.

6.1.3 Concetti tecnici specifici

Assi dello strumento

a  Asse di collimazione
b Asse verticale

¢ Assed'inclinazione

229

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00




Cerchio orizzontale / angolo orizzontale
0° p=30°
| N

A 700 —_—

e

it [
o

e |
180°

In base ai valori rilevati dal cerchio orizzontale con 70° verso un obiettivo e 30° verso I'altro & possibile
calcolare I'angolo incluso 70° - 40° = 30°.

Cerchio verticale / angolo verticale

X

S

/c 180°
Affinché il cerchio verticale sia allineato con 0° rispetto alla direzione della gravita oppure con 0° rispetto alla

direzione orizzontale, vengono determinati angoli approssimativi in base alla direzione della gravita.
Con tali valori vengono calcolate la distanza orizzontale e le differenze di altezza a fronte della distanza inclinata.

6.1.4 Posizioni del cannocchiale E1

Affinché i dati rilevati dal cerchio orizzontale possano essere correttamente abbinati all'angolo verticale, si parla
di posizioni del cannocchiale, cioé in base alla direzione del cannocchiale rispetto agli elementi di comando &
possibile stabilire in quale "posizione" & stata eseguita la misurazione.

Se si osserva il display e I'oculare tenendo lo strumento direttamente di fronte a sé, in tal caso lo strumento si
trovera nella posizione cannocchiale 1. E4

Se si osserva il display e I'obiettivo tenendo lo strumento direttamente di fronte a sé, in tal caso lo strumento
si trovera nella posizione cannocchiale 2.
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6.1.5 Concetti e relativa descrizione

Asse di collimazione Linea che attraversa il reticolo ed il centro dell'obiettivo (asse del
cannocchiale).

Asse d'inclinazione Asse di rotazione del cannocchiale.

Asse verticale Asse di rotazione dell'intero strumento.

Zenit Zenit ¢ la direzione della forza di gravita verso I'alto.

Orizzonte L'orizzonte € la direzione orizzontale rispetto alla forza di gravita,
generalmente denominata orizzontale.

Nadir Nadir & la direzione della forza di gravita verso il basso.

Cerchio verticale Con il termine cerchio verticale viene indicato quel cerchio i cui va-
lori cambiano se il cannocchiale viene spostato verso I'alto o verso il
basso.

Direzione verticale Con il termine direzione verticale viene indicata una lettura rilevata
sul cerchio verticale.

Angolo verticale (V) Un angolo verticale ¢ costituito dalla lettura sul cerchio verticale.

I cerchio verticale viene perlopil orientato con I'ausilio del com-
pensatore in direzione della forza di gravita, con la "lettura zero" allo
zenit.

Angoli verticali Gli angoli verticali fanno riferimento con 'zero' all'orizzonte, con va-
lori positivi si spostano verso I'alto sulla scala e con valori negativi
verso il basso.

Cerchio orizzontale Con il termine cerchio orizzontale viene indicato quel cerchio i cui
valori cambiano se lo strumento viene ruotato.

Direzione orizzontale Con il termine direzione orizzontale viene indicata una lettura rilevata
sul cerchio orizzontale.

Angolo orizzontale (Hz) Un angolo orizzontale consiste nella differenza fra due letture sul

cerchio orizzontale, tuttavia spesso una lettura del cerchio viene
intesa anche come angolo.

Distanza inclinata (Di) Distanze dal centro del cannocchiale fino al punto di arrivo del rag-
gio laser sulla superficie di collimazione.

Distanza orizzontale (DH) Distanza inclinata misurata ridotta all'orizzonte.

Alidada Un'alidada & la parte centrale, girevole, della stazione totale.

Di norma questo componente comprende gli elementi di comando,
le livelle per orizzontare e, all'interno, il cerchio orizzontale.

Basamento Lo strumento € inserito in un basamento che viene fissato, ad esem-
pio, su un treppiede.
Il basamento ha tre punti di appoggio regolabili in senso verticale
mediante apposite viti di regolazione.

Stazione strumento La posizione in cui lo strumento & installato - perlopit mediante un
punto contrassegnato sul terreno.

Altezza stazione (Stat H) Altezza del punto sul terreno della stazione strumento al di sopra di
un‘altezza di riferimento.

Altezza strumentale (hs) Altezza dal punto sul terreno fino al centro del cannocchiale.

Altezza del riflettore (hr) Distanza tra il centro del riflettore e I'estremita dell'asta riflettore.

Punto di orientamento Punto di collimazione in combinazione con la stazione dello stru-

mento per la determinazione della direzione di riferimento orizzon-
tale per la misurazione dell'angolo orizzontale.

EDM Misuratore di distanze elettronico.
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Coordinata Est (E(y) )In un tipico sistema di coordinate il rilievo fa riferimento a questo
valore in direzione Est-Ovest.

Coordinata Nord (N(x)) In un tipico sistema di coordinate il rilievo fa riferimento a questo
valore in direzione Nord-Sud.

Linea (L) Questa ¢ la definizione per una misurazione di lunghezza che segue
un asse di riferimento o un'altra linea di riferimento.

Offset (Offs) Questa & la definizione per una distanza ortogonale rispetto ad un
asse di riferimento o un‘altra linea di riferimento.

Altezza (H) Con il termine "Altezza" vengono individuati molti valori.

Un'altezza ¢ una distanza verticale rispetto ad un punto di riferi-
mento o una superficie di riferimento.

6.1.6 Abbreviazioni e relativi significati

Hz Angolo orizzontale

V Angolo verticale

dHz Angolo orizzontale Delta
dav Angolo verticale Delta
Di Distanza inclinata

DH Distanza orizzontale
ADo Distanza orizzontale Delta
hs Altezza strumentale

hr Altezza riflettore

Ref. Altezza Altezza punto di riferimento
StatH Altezza stazione

h Altezza

E(Y) Coordinata Est

N(X) Coordinata Nord

0Offs Offset

| Linea

AH Altezza Delta

AE Coordinata Delta Est
AN Coordinata Delta-Nord
dOffs Offset Delta

AlLn Linea Delta

6.2 Sistema di misurazione degli angoli

6.2.1 Principio di misurazione

Lo strumento determina aritmeticamente I'angolo rispettivamente da due letture del cerchio.

Per la misurazione della distanza vengono inviate per mezzo di un raggio laser visibile delle onde di misurazione,
che vengono riflesse su un oggetto.

In base a questi elementi fisici vengono rilevate le distanze.
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Con l'ausilio delle livelle elettroniche (compensatori) vengono rilevate le inclinazioni dello strumento, vengono
corrette le letture del cerchio e vengono calcolate la distanza orizzontale e la differenza di altezza sulla base
della distanza inclinata misurata.

Con I'ausilio dei processori di calcolo incorporati, & possibile convertire tutte le unita di misura per la distanza,
come sistema metrico con metri e sistema imperiale con piedi, yard, pollici, ecc.; mediante la ripartizione
digitale del cerchio possono essere rappresentate diverse unita angolari, come ad esempio 360° per la
ripartizione sessagesimale (° ") oppure Gon (g) che prevede una ripartizione del cerchio completo in 400 g
(gradi centesimali).

6.2.2 Compensatore a due assi H

Un compensatore ¢ in linea di principio un sistema di livellamento, ad esempio le livelle elettroniche, per la
determinazione dell'inclinazione residua degli assi della stazione totale.

Con il compensatore a due assi vengono determinate, con grande precisione, le inclinazioni residue in direzione
longitudinale e trasversale.

Mediante una correzione aritmetica & garantito che le inclinazioni residue non avranno alcuna influenza sui
rilievi angolari.

6.3 Misurazione della distanza

6.3.1 Misurazione della distanza @

La misurazione della distanza avviene per mezzo di un raggio laser visibile, che parte dal centro dell'obiettivo:
cio significa che il misuratore di distanza & coassiale.
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Il raggio laser misura su superfici "normali* senza |'ausilio di un riflettore specifico.

Le superfici normali sono tutte le superfici non riflettenti che possono essere completamente ruvide.

Il raggio d'azione & subordinato alla capacita di riflessione della superficie di collimazione, cioé le superfici
scarsamente riflettenti, come superfici di colore blu, rosso o verde, possono essere causa di determinate
"perdite” nel raggio d'azione.

Con lo strumento viene fornita un‘asta riflettore corredata di una piastra rivestita con un apposito foglio
riflettente.

La rilevazione eseguita sul foglio riflettente offre una misurazione sicura della distanza anche in presenza di un
raggio d'azione molto ampio.

Inoltre I'asta riflettore consente di eseguire la misurazione della distanza su punti sul terreno.

NOTA

Controllare regolarmente la regolazione del raggio laser visibile rispetto all'asse di collimazione. Qualora
fosse necessario effettuare una regolazione o qualora non vi sia la certezza del corretto funzionamento dello
strumento, sara necessario inviare lo strumento al Centro Assistenza Hilti piti vicino.

6.3.2 Bersagli

Con il raggio di misurazione & possibile misurare su qualsiasi bersaglio fisso.

In occasione della misurazione della distanza & necessario accertarsi che durante la fase di misurazione nessun
altro oggetto attraversi il raggio di misurazione.

NOTA
In caso contrario sussiste la possibilita che la distanza non venga rilevata rispetto al bersaglio desiderato,
bensi rispetto ad un altro oggetto.
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6.3.3 Asta riflettore

L'asta riflettore POA 50 (metrica) (composta da 4 aste (ciascuna di lunghezza 300 mm), la punta dell'asta
(lunghezza 50 mm) e la piastra riflettente (100 mm di altezza 0 50 mm di distanza dal centro)) serve per
misurare punti sul pavimento.

L'asta riflettore POA 51 (imperiale) (composta da 4 aste (ciascuna di lunghezza 12 pollici), punta dell'asta
(lunghezza 2,03 pollici) e piastra riflettente (3,93 pollici di altezza o 1,97 pollici di distanza dal centro)) serve
per misurare punti sul pavimento.

Con l'ausilio della livella integrata & possibile installare I'asta riflettore verticalmente sul punto del terreno.

La distanza dall'estremita dell'asta fino al centro del riflettore & variabile, in modo da poter garantire piena
visibilita per il raggio laser di misurazione nonostante eventuali ostacoli di diversa altezza.

Con la stampa sul foglio riflettente viene garantita una sicura misurazione della direzione e della distanza,
inoltre il foglio riflettente offre un incremento del raggio d'azione rispetto ad altre superfici di collimazione.

Linee aste

riflettore L1 L2 L3 L4 L5

POA 50 100 mm 400 mm 700 mm 1.000 mm 1.300 mm
(metrico)

POA 51 (impe- | 4" 16" 28" 40" 52"

riale)

L4

L3

L2

91

6.4 Misurazione dell'altezza

6.4.1 Misurazione dell'altezza

Con lo strumento & possibile eseguire misurazioni di altezze e di differenze di altezza.

Le misurazioni dell'altezza si basano sul metodo "Determinazioni trigonometriche dell'altezza" e vengono
calcolate di conseguenza.

v X ! X ! -

<IN
(=4
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AH

Le misurazioni dell'altezza vengono calcolate con I'ausilio dell'angolo verticale e della distanza inclinata in
combinazione con |'altezza strumentale e I'altezza del riflettore.

AH = COS(Av)*Di + hs - hr +(corr)

Per calcolare I'altezza assoluta del punto bersaglio (punto sul terreno) si aggiunge I'altezza stazione (Stat H) al
valore delta dell'altezza.

H=StatH + dH

6.5 Ausilio di allineamento

6.5.1 Ausilio di allineamento

L'ausilio di allineamento puo essere attivato / disattivato manualmente e la frequenza di lampeggio puo essere
modificata in 4 velocita.

L'ausilio di allineamento & composto da due LED rossi nel corpo del cannocchiale.

Quando lo strumento & in funzione, uno dei due LED lampeggia affinché si possa vedere in modo univoco se
la persona si trova a sinistra o destra della linea di collimazione.

Una persona che si trovi ad almeno 10 m di distanza rispetto allo strumento ed in fase di avvicinamento alla
linea di collimazione, vede che la luce lampeggiante o fissa diventa piu intensa in funzione del fatto che la
persona in questione si trovi a sinistra o a destra della linea.

Una persona si trova sulla linea di collimazione quando entrambi i LED sono visibili con la stessa intensita.

6.6 Puntatore laser @

Lo strumento ha la possibilita di attivare il raggio laser per la misurazione in modo continuativo.

Il raggio laser per la misurazione azionato in modo continuativo viene definito in senso lato "puntatore laser".
Qualora si dovesse lavorare in interni, & possibile utilizzare il puntatore laser per mirare oppure per mostrare
la direzione di misurazione.

Nell'impiego all'aperto il raggio laser per la misurazione & tuttavia solo limitatamente visibile e pertanto non
utilizzabile.

6.7 Punti dati

Le stazioni totali Hilti misurano dati i cui risultati danno origine ad un punto di misurazione.
Allo stesso modo, i punti dati vengono utilizzati con la relativa descrizione della posizione in applicazioni quali
ad esempio i tracciati o per la disposizione della stazione.

Per facilitare /o0 accelerare la scelta dei punti nella stazione totale Hilti sono disponibili diverse possibilita per
effettuare la selezione dei punti in questione.
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6.7.1 Selezione dei punti

La selezione dei punti & una parte importante di un sistema di stazione totale, poiché solitamente vengono
misurati proprio i punti, e i punti per i tracciati, le stazioni, gli orientamenti e le misurazioni di comparazione
vengono continuamente riutilizzati.

| punti possono essere selezionati in diversi modi:

1. dauna mappa
2. daunelenco

3. mediante input manuale m

Punti da una mappa
| punti di controllo (punti fissi) vengono messi a disposizione graficamente per la selezione.

| punti vengono selezionati nel grafico esercitando una leggera pressione con il dito, oppure toccando il display
con un pennino.

Mostra il punto selezionato
dalla grafica.

= Annulla Interrompere e tornare alla
schermata precedente.
Selezionare un punto mediante
input manuale.

hd
Q Confermare ed acquisire gli
input.

Seleziona Pt da piano

Appl.rGestione datifLavaro

DSET =

| B BI©

Rappresentare tutti i punti sul
display.

-~
< »
o

-
| — .

Pianta‘EIenco| Man. ‘ OK

‘ Annulla

Selezionare un punto da un
elenco.

Ingrandire la vista.

Ridurre la vista.

Ingrandire la zona selezionata.

ool [

[ 200 n';

Pianta‘EIenco| Man. ‘ OK

‘ Annulla

NOTA

| dati dei punti ai quali & stato assegnato un elemento grafico non possono essere né modificati né cancellati
nella stazione totale. Questa attivita pud essere solamente svolta nell'ambito del programma Hilti PROFIS
Layout.
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Punti da un elenco

Seleziona Pt da elenco lsiltr?‘;omrgt%e;eecgzj?ri;e alla
Appl.:Tracciam. Orizzfmposta Stazione ! Se|ezi0nare m punto da na
ID Pt DSST|%,| [piante] mappa.
ID Pt E N Selezionare un punto mediante
input manuale.

XM 1409 2832 oK Confermare ed acquisire gli

> (WIS 1.352 23850 input.

O 0.000 0.000

‘Annulla ‘Pianta‘Elenco| Man.‘ OK

Punti mediante input manuale

Seleziona manualmente Interrompere e tornare alla
: . — schermata precedente.

Appl.:Tracciam. Oriz=fnserizei dati tracciam. SeleZionare m punto da o
A

ID Pt KSU_1.7|%| [piante] mappa.

E 121.800 m|'2,| Elenco Selezionare un punto da un
] elenco.

N 25300 m| 23' Confermare ed acquisire gli

input.

‘Annulla ‘Pianta‘Elenco| Man.‘ OK

7. Operazioni iniziali

7.1 Batterie

Lo strumento dispone di due batterie che vengono scaricate in successione.

Viene sempre visualizzata |a carica attuale di entrambe le batterie.

Nel caso della sostituzione delle batterie, & possibile utilizzarne una delle due per il funzionamento dello
strumento mentre I'altra viene ricaricata.

Per sostituire la batteria durante il funzionamento e per evitare che lo strumento si spenga € consigliato
sostituire le batterie una dopo l'altra.

7.2 Caricamento della hatteria

Dopo aver disimballato lo strumento, estrarre innanzitutto dal contenitore I'alimentatore, la stazione di ricarica
e le batterie.

Lasciare le batterie in carica per circa 4 ore.

7.3 Inserire e sostituire le batterie E

Inserire le batterie cariche nello strumento con il connettore batteria verso lo strumento e verso il basso.
Bloccare lo sportello della batteria accuratamente.
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7.4 Verifica funzionamento
NOTA

Si prega di tenere presente che questo strumento & equipaggiato con appositi giunti a frizione per la rotazione
attorno I'alidada e non deve essere fissato agli azionamenti laterali.

Gli azionamenti laterali per spostamenti orizzontali e verticali fungono da azionamenti a ciclo continuo,
paragonabili ad un livellatore ottico.
Controllare la funzionalita all'inizio e ad intervalli regolari con i seguenti criteri:

1. Ruotare lo strumento manualmente con cautela verso sinistra e destra e il cannocchiale verso l'alto e il
basso per controllare i giunti a frizione.

2. Ruotare con prudenza gli azionamenti laterali per lo spostamento orizzontale e verticale e in entrambe le
direzioni.

3. Ruotare la ghiera per la messa a fuoco completamente verso sinistra. Guardare attraverso il cannocchiale
e mettere a fuoco la croce di collimazione con I'anello oculare.

4. Conunpo' dipratica, controllare la direzione di entrambe le diottre sul cannocchiale con la corrispondenza
della direzione del reticolo di collimazione.

5. Accertarsi che la copertura per le interfacce USB sia ben chiusa prima di continuare ad utilizzare lo
strumento.

6. Controllare che le viti dell'impugnatura siano saldamente avvitate.

7.5 Pannello di comando

Il quadro dei comandi & composto da 5 pulsanti contraddistinti con diversi simboli e da uno schermo a
sfioramento (touchscreen) per il comando interattivo.

7.5.1 Tasti funzione
| tasti funzione vengono utilizzati per i comandi generali.

© O

Accendere e spegnere lo stru-
mento.

n Attivare/disattivare la retroillu-

minazione.

m Richiamare il menu FNC per
eventuali impostazioni di sup-
porto.

m Interrompere o terminare tutte

\@ Y, le funzioni attive e ritornare al
menu Awvio.

Richiamare la guida per il di-

dEBO

splay attuale.

7.5.2 Dimensioni touchscreen

Le dimensioni del display a sfioramento a colori (touchscreen) sono approssimativamente 74 x 56 mm (2,9 x
2,2") con un totale di 320 x 240 pixel.
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T4 mm (2.9 inch)

{usui zz) wih g5

v

7.5.3 Ripartizione touchscreen
Mediante le informazioni dell' utilizzatore, il touchscreen & suddiviso per il comando in diversi settori.

™ La riga di istruzione indica come procedere

2

e o o, oy o o ], F o o g g g 2 Indicatore di stato per la batteria e il punta-
; tore laser

g

Indicatore/Input per data e ora

Gerarchia dei livelli di menu

Denominazioni dei campi dati in 6

Campi dati

Schizzi di misurazione di supporto

A%

Riga con fino a 5 "tasti soft"

7.5.4 Touchscreen — Tastierino numerico

Qualora debbano essere inseriti dati numerici, viene visualizzata automaticamente nei display una tastiera
adeguata.
La tastiera & suddivisa secondo la rappresentazione grafica riportata di seguito.
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Annulla Interrompere e tornare alla
schermata precedente.
oK Confermare ed acquisire gli
input.

Spostare il punto di inseri-
mento verso sinistra.

Spostare il punto di inseri-
mento verso destra.

7 8 9 0 Cancellare il carattere a sinistra

del punto di inserimento. Qua-
‘ Annulla ‘ oK lora non fosse presente alcun

carattere a sinistra verra can-
cellato il carattere attualmente
evidenziato.

e It B

7.5.5 Touchscreen — Tastiera alfanumerica

Qualora debbano essere inseriti dati alfanumerici, viene visualizzata automaticamente nei display una tastiera
adeguata.

La tastiera & suddivisa secondo la rappresentazione grafica riportata di seguito.

Annulla Interrompere e tornare alla
schermata precedente.
Commutare sulle lettere minu-
scole.

Commutare sulla tastiera nu-
merica.

Confermare ed acquisire gli
input.

Spostare il punto di inseri-
mento verso sinistra.

AB

0

= (B N

E
M
v
[[E

B
J
o| R
z

Spostare il punto di inseri-

‘Annulla ‘ABC | abc \ 123 \ OK
mento verso destra.

Cancellare il carattere a sinistra
del punto di inserimento. Qua-
lora non fosse presente alcun
carattere a sinistra verra can-
cellato il carattere attualmente
evidenziato.

Bl i |1

7.5.6 Touchscreen - Elementi di comando generali

ﬁ Applicazione/Programma— Tasto per I'avvio di un programma o di
una funzione.
Gestione dati

19° 08' 501z Tasto per I'inserimento diretto di dati numerici, ivi inclusi segni
(positivi/negativi) e cifre decimali.
RAFJB---H Tasto per I'inserimento diretto di caratteri alfanumerici, incluse let-

tere maiuscole e minuscole.
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MOG 143 T3

Selezione da un elenco. Questi elenchi possono contenere valori
numerici, alfanumerici o impostazioni.

atvo 5 Un cosiddetto "menu a tendina". Qui vengono aperte, nella maggior
parte dei casi, fino ad un massimo di tre opzioni per la selezione
delle impostazioni.

Esempio di un tasto operativo nell'ultima riga in basso del display.

7.5.7 Indicatore di stato puntatore laser
Lo strumento & equipaggiato con un puntatore laser.

Puntatore laser ON
Puntatore laser OFF
7.5.8 Indicatore di stato batteria
Lo strumento utilizza 2 batterie al litio che, all'occorrenza, possono essere scaricate contemporaneamente o
separatamente.
La commutazione da una batteria all'altra avviene in modo automatico.

Pertanto & possibile rimuovere in qualsiasi momento una delle batterie, ad esempio per caricarla, e continuare
a lavorare con I'altra fintanto che la capacita lo consente.

NOTA
Quanto piu pieno si presenta il simbolo della batteria, tanto pit elevato sara il livello di carica della batteria
stessa.

7.6 Accensione / spegnimento
7.6.1 Accensione

Tenere premuto il tasto ON/OFF per circa 2 secondi.
NOTA

Nel caso in cui lo strumento sia stato in precedenza completamente spento, il processo completo di avviamento
durera circa 20 — 30 secondi, con la successione di due diverse visualizzazioni consecutive.

Il processo di avviamento & completato quando lo strumento deve essere livellato (orizzontato) (vedere capitolo
7.7.2).
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7.6.2 Spegnimento
Spegni strumento : I Interrompere e tornare alla

Appl.=Gestione dati/Punti misurati

schermata precedente.

Q) La stazione totale va in
| standby. A seguito di
O ® Spspenders un'ulteriore pressione del
Sospendere Spegnere tasto ON/OFF_ iI_s_ist_ema viene
nuovamente inizializzato e
_\ll_ torna nello stesso punto in cui
71n lo strumento era stato messo
Ricomincia in standby.
La stazione totale viene com-
Annulla @ pletamente disattivata.
Spegnere
e La stazione totale viene riav-
£y viata. Con questa operazione
__Ricomincia |  gyentuali dati non memorizzati

andranno persi.

Premere il tasto ON/OFF.

NOTA

Si prega di tenere presente che all'atto dello spegnimento/del riavvio dello strumento, per sicurezza viene
ancora richiesta una conferma ed & richiesta un'ulteriore conferma da parte dell'utilizzatore.

7.7 Installazione dello strumento

7.7.1 Installazione con punto sul terreno e piombo laser

Collocare sempre lo strumento su un punto contrassegnato sul terreno affinché in caso di scostamenti di
misurazione sia possibile ritornare ai dati della stazione e ai punti della stazione o di orientamento.

Lo strumento dispone di un piombo laser, che entra anch'esso in funzione in seguito all'accensione dello
strumento.

7.7.2 Installazione dello strumento El

1.

2.
3.

Collocare il treppiede in modo che la testa del treppiede stesso si trovi approssimativamente sopra il
punto del terreno.

Avvitare lo strumento sul treppiede e metterlo in funzione.

Spostare manualmente due gambe del treppiede in modo che il raggio laser sia puntato sul contrassegno
nel terreno.

NOTA A questo proposito accertarsi che la testa del treppiede risulti in posizione approssimativamente
orizzontale.

Piantare quindi le gambe del treppiede nel terreno.

Eliminare eventuali scostamenti residui del punto laser rispetto al contrassegno sul terreno con l'ausilio
delle viti di regolazione dei piedini — il punto laser deve trovarsi ora esattamente sul contrassegno del
terreno.

Prolungando le gambe del treppiede, spostare al centro la livella sferica del basamento.

NOTA Cio accade allungando o accorciando la gamba antistante la bolla, in base alla direzione in cui la
bolla stessa deve spostarsi. Questo & un processo iterativo ed eventualmente deve essere ripetuto pid
volte.

Non appena la bolla della livella sferica si trova in posizione centrale, spostando lo strumento sul piatto
del treppiede il piombo laser viene posizionato esattamente al centro del punto sul terreno.
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Appl.zInizia

Livellare strumento I[:] oo

Per poter mettere in funzione lo strumento, la "livella sferica" elettronica deve essere portata al centro
mediante le viti di regolazione dei piedini e deve trovarsi in posizione centrale nei limiti di una ragionevole
precisione.

NOTA Le frecce indicano il senso di rotazione delle viti di regolazione del piedino, per consentire alla bolle
di spostarsi verso il centro.

Una volta raggiunto il risultato desiderato lo strumento puo essere messo in funzione.

0 Aumentare I'intensita

del piombo laser

(Iivelli 1-4).

—

L: Fuori live

Simbolo per la visualizzazione
del piombo laser. Quanto pil
intenso sara il tratto, tanto pil

()
©
Conferma il livellamento.
[

T: Fuari livella

10.

potente sara la luce del piombo
laser.

Visualizzazione della livella

Ridurre I'intensita del piombo
laser (livelli 1-4).
OK
/\

s elettronica. Portare le bolle
2 dellalivella al centro.
c“a =

T 07 25"

Dopo che la livella sferica elettronica & stata impostata, verificare che il piombo laser si trovi sopra il punto
nel terreno ed eventualmente spostare ulteriormente lo strumento sul piatto del treppiede.

Mettere in funzione lo strumento.

NOTA Il tasto OK viene attivato se le bolle d'aria delle livelle per Linea (L) e Offset (Offs) presentano
un'inclinazione complessiva entro 45".

7.7.3 Installazione su tubi e piombo laser

Spesso vengono contrassegnati punti sul terreno in cui passano dei tubi.
In questo caso il piombo laser punta all'interno del tubo, senza alcun contatto visivo.

Collocare sul tubo un foglio di carta, una pellicola o altro materiale scarsamente trasparente, in modo che il
punto laser risulti visibile.

7l

8 Applicazione Teodolite

Nell'applicazione Teodolite sono disponibili le funzioni fondamentali del teodolite per I'impostazione della
lettura del cerchio Ao.
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Seleziona Attivita 0 Richiamare I'applicazione Teo-
= dolite per impostare i valori del
cerchio orizzontale.

Appl.=Origine

Ao 329° 13' 15"
Av 92° 32 28"
Do

‘ Teod. ‘ V% ‘Misura ‘ Appl.

7.8.1 Impostazione del cerchio orizzontale

La lettura del cerchio orizzontale viene arrestata, la mira viene puntata sul nuovo bersaglio e poi nuovamente
avviata la lettura del cerchio.

Define l'angolo A0=0 Arrestare |'attuale lettura del
Appl.rTeodolite/Set Angals cerchio Ao.
Ao 327° 31" 27"125)
Av 92° 32' 05"
‘Blocca Ao‘ Ao =0 \ oK
Attesa, quindi impostare Ao ID et Annulla Interrompere e ritornare alla vi-

sualizzazione precedente senza
modificare il valore Ao.

Ao 345° 52' 53" Impostare il valore Ao nella
visualizzazione.

Appl.rTeodolite/Mantenere & stabilire Ao

Ao fisso
puntare il nuowo obiettivo e quindi premere
[OK]
per liberare Ao,

\ Annulla \ oK

7.8.2 Inserire manualmente la lettura del cerchio
E possibile inserire manualmente qualsivoglia lettura del cerchio in qualsiasi posizione.
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Define 'angolo Ht 19° 08' 50" Inse.rlre mlanualment.e il valore
relativo all'angolo orizzontale.

T | Confermare la visualizzazione.
]

Appl.>Teodolite/Set Angoloe

Ao 15° 20" 46"
Av 90° 04' 14"

Plocca Ao‘ Ao=0 ‘ OK

7.8.3 Azzerare la lettura del cerchio
Con I'opzione Ao "Zero" & possibile impostare in modo semplice e veloce la lettura del cerchio orizzontale su

Define 'angolo Impostare a 0 I'attuale valore
dell'angolo Ao.

Abbandonare la funzione.
A0 36° 43' 3612,

Av 83° 31' 59"

Appl.:Teodaolite/Set Angalo

Plocca Ao‘ Ao=10 ‘ OK

Annulla Interrompere e ritornare alla vi-
sualizzazione precedente senza
modificare il valore Ao.

=] 1 n -
Ao (pre) 367 43' 34 Impostare il valore Ao su

Ao (nuo) 0° 00' 00" 610"

Appl.zTeodoliteldo Zero

Premere [OK] perfissare Ao =0

| Annulla | oK
7.8.4 Indicatore di inclinazione verticale Y
Per la lettura del cerchio verticale & possibile commutare la visualizzazione tra gradi e percentuali.

NOTA
La visualizzazione in percentuale % é attiva solamente per questa lettura.

In tal modo le misurazioni e gli allineamenti delle inclinazioni possono essere eseguiti in %.
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Seleziona Attivita

Appl.=Origine

Cambiare la visualizzazione
dell'angolo verticale tra gradi e
%.

Ao 57° 57 34"
Av 83" 33' 14"
Do

‘ Teod. ‘ V% ‘ Misura ‘ Appl.

8. Configurazione del sistema

8.1 Configurazione

Nel menu Programma con il tasto Configurazione & possibile "saltare" al menu di configurazione.

Menu Applicazioni

Appl.=Seleziona Applicazione

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

el
2
\

Punte alla Linea

Gestione Dati

gy

Configurazione

Loy

Configurazione

Richiamare il menu Configura-
zione.

Indietro

Configurazione

Appl.=Caonfigurazione

Annulla

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

e

Config. sistema

Calibrazione

&

Config. sistema

Richiamare il menu Imposta-
zioni.

Info di sistema

7

o L J

razione dello sch

Info di sistema

Richiamare le info di sistema
con indicazione dei numeri
seriali e delle versioni software.

Indietro

8.1.1 Impostazioni

7

4 +|

Calibra schermo

Richiamare la visualizzazione
Calibrazione.

Impostazioni per angoli e distanze, risoluzione angoli e impostazione del cerchio verticale a zero.
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Regola impostazioni I[:] :

Appl.=ConfigurazienefConfigurazions

Unita ang. GMS ("' "
Risoluzione ang.

v zoro
Distanza Metri =]
Formato decimale |1000.0
Annulla \ Altre \ oK

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Annulla

Passare alla visualizzazione
successiva con ulteriori impo-

stazioni.
Terminare e memorizzare le
impostazioni.

Impostazioni dei criteri di disattivazione automatici e suono (beep), nonché selezione della lingua.

Regola impostazioni

Appl.zConfigurazionesConfigurazions

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Annulla

Ritornare alla visualizzazione

Auto On { Off Inattivo . precedente.
Suoho Attivo . Terminarg e lmemorizzare le
impostazioni.
Lingua ltaliano =]
Annulla | Indietro | oK
Possibili impostazioni

Unita angolari GMS (°"")
Gon

Risoluzione angolare 1", 5", 10"
acc, 10ce, 20ce

Av Zero Zenit
Orizzonte

Distanza metri
US Feet, Int Feet, Ft/In-1/8, Ft/In-1/16

Formato decimale 1000.0
1000,0

Auto ON/OFF ON
Viene attivata la modalita di commutazione tempo-
rizzata. Dopo circa 5 minuti lo strumento entra in
modalita standby.
OFF
Viene disattivata la modalita di commutazione tem-
porizzata.
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Suono (beep) ON/OFF ON
Attiva un segnale acustico ogni qualvolta viene ri-
scontrato un errore.
OFF

Lingua Qui & possibile selezionare la lingua per il touch-
screen.

8.2 Data e ora m
Lo strumento dispone di un orologio elettronico di sistema che puo0 visualizzare data e ora in diversi formati,
nonché i relativi fusi orari e puo anche tenere conto del passaggio tra ora solare e ora legale.

Seleziona Attivita 281 Richiamare il menu per I'inseri-
: mento di data/ora.

Appl.=Origine

Ao 329" 13' 15"
Av 927 32' 28"
Do -

‘ Teod. ‘ V% ‘Misura ‘ Appl.

Inserimento di data e ora nella seguente visualizzazione

Modifica data / ora Di 0210510 Inserimento del fuso orario e

richiamare la funzione di com-

mutazione automatica ora so-
Ora 16:33 |12, lare/ora legale.

Data 02/05/10 |123| Memorizzare i valori visualiz-
zati e ritornare alla schermata

Formato ora 24 ore . precedente.
Formato data GG/MMAA

QOrario OK

Appl.zlmposta data £ ara
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Imposta fuso orario ID DG 0 Interrompere e tornare alla

schermata precedente.

- - — Memorizzare i valori visualiz-
Fuso orario (GMT-08:00) ..|=| zati e ritornare alla schermata

Appl.zlmposta data/ ora

‘ Annulla ‘ oK

Possibili impostazioni

Formati ora 12 ore
24 ore
Formati data GG/MMY/AA = Giorno/Mese/Anno

MM/GG/AA = Mese/Giorno/Anno
AA/MM/GG = Anno/Mese/Giorno

Fusi orari da GMT -12 ore fino a GMT +13 ore

| fusi orari sono riconoscibili in base alle capitali.
Ora legale automatica ON

OFF

9. Menu funzioni (FNC

Con il tasto FNC viene richiamato il menu Funzioni.
Questa azione di richiamo del Menu & sempre disponibile all'interno del sistema.

Seleziona funzione ID nrmen. Menu per l'inserimento di di-

versi dati atmosferici.
Acquisire le impostazioni e

“ %I"E terminare il menu FNC.
Guida: Inattivo | Ptrlaser: Inattivo
L
~O; =1
lllum.; 4715 Livello
\ PPM \ \ oK

Appl.xFunziani
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9.1 Luce di allineamento

Seleziona funzione

Appl.=Funzioni

O®

Guida: Inattive | Ptrlaser: Inattivo

1,
~O: =1
lllum.: 475 Livello
‘ PPM ‘ ‘ oK

9.2 Puntatore laser @

Seleziona funzione

Appl.xFunziani

O®

Guida: Inattivo

L
~O; =1
lllum.; 4715 Livello
\ PPM \ \ oK

9.3 llluminazione del display

Seleziona funzione

Appl.zFunzioni

O®

Guida: Inattivo

1,
~O: =1
lllum.: 475 Livello
‘ PPM ‘ ‘ oK

9.4 Livella elettronica

Vedere il capitolo 7.7.1 Installazione con punto sul terreno e piombo laser.

9.5 Correzioni atmosferiche

Guida: Inattivo

Accensione/spegnimento della
luce di allineamento nonché
variazione della frequenza di
lampeggiamento (sequenza
OFF, da 1 (lenta) a 4 (veloce)).

Ptr laser: Inattivo

Accensione e spegnimento del
puntatore laser.

(9.0

4
lllum.: 4i5

Inserire/disinserire l'illumi-
nazione display nonché va-
riare I'intensita. L'incremento
della luminosita e il consumo
di energia elettrica sono diret-
tamente proporzionali.

Lo strumento utilizza un laser visibile per la misurazione delle distanze.
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In base ai principi fondamentali, quando la luce attraversa I'aria, la densita atmosferica riduce la velocita della
luce.

In funzione della densita atmosferica variano quindi questi influssi.

La densita atmosferica dipende in sostanza dalla pressione e dalla temperatura atmosferiche e in minima (ma
significativa) parte anche dall'umidita atmosferica.

Qualora si debbano misurare distanze precise, € indispensabile tener conto degli influssi atmosferici.

Lo strumento calcola e corregge automaticamente le distanze corrispondenti, a tal scopo devono perd essere
inseriti i valori della temperatura e della pressione atmosferiche relative all'aria circostante.

Questi parametri possono essere inseriti in diverse unita.

9.5.1 Correzione degli influssi atmosferici

Seleziona funzione Menu per I'inserimento di di-

versi dati atmosferici.

Appl.=Funzioni

Acquisire le impostazioni e

“ * terminare il menu FNC.

Guida: Inattive | Ptrlaser: Inattivo
~ 1,
~O: =1
lllum.;: 4156 Livello
\ PPM \ \ oK

1. Selezionare I'opzione PPM.

Config. PPM DT Interrompere e tornare alla

schermata precedente.

Appl.=Funzioni

Unita di pressione mbar |§|

Uritatemp.

Pressione 1025 mbar |12
Temperatura 33.0 °C |25
PPM 8

Annulla OK

2. Selezionare le unita corrispondenti e inserire i valori di pressione e temperatura.
Valori atmosferici impostati e relative unita

Unita (Pressione) hPa
mmHg
mbar
inHg
psi

Unita (Temp) °C
°F
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10. Funzioni relative alle applicazioni

10.1 Lavori

Prima di eseguire un'applicazione con la stazione totale, & necessario aprire o selezionare un lavoro.

Se ¢ presente perlomeno un lavoro, verra proposta la selezione lavori, qualora non sia disponibile alcun dato,
si procedera subito alla creazione di un nuovo lavoro.

Tutti i dati vengono assegnati al lavoro attivo e memorizzati di conseguenza.

10.1.1 Visualizzazione lavoro attuale m
Qualora uno o pit lavori siano gia presenti in memoria e uno di essi venga utilizzato quale lavoro attivo, ad

ogni nuovo avvio di un'applicazione il lavoro in questione deve essere confermato, deve essere selezionato un

altro lavoro oppure ne deve essere creato uno nuovo.

Lavoro attuale Ritornare alla visualizzazione
Appl.=Mizura e Salvallavore precedente'

N Selezionare o creare un nuovo
Lavoro INW_est_6.0066 lavoro.
Data 25/05/10 Confermare il lavoro visualiz-

zato come lavoro attuale.

Ora 11:35
Num. Pti 11
Num. Staz 3
\ Indietro \ \ Set \ oK

10.1.2 Selezione lavori

Seleziona lavoro attuale Indietro Ritornare alla visualizzazione
S precedente.

INW es! 6.0066 Visualizzare le informazioni
A

Appl.=hizura & SalvasLavoro

relative ai lavori.

EMU Nuovo Selezionare o creare un nuovo
Tst lavoro.

oK Confermare il lavoro selezio-
Rejk_2010.96 nato.
EE
‘ Indietro ‘ Vedere ‘ Nuovo ‘ OK

Selezionare uno dei lavori visualizzati che verra utilizzato quale lavoro attuale.

10.1.3 Creazione di un nuovo lavoro

Tutti i dati vengono sempre assegnati ad un lavoro.

Un nuovo lavoro deve essere pertanto creato se i dati devono essere riassegnati e questi dati devono essere
utilizzati solo in quel contesto.

Con la creazione di un lavoro, vengono al contempo memorizzate data e ora della creazione e il numero delle
stazioni presenti e il numero dei punti vengono azzerati.

253

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Nuovo nome di lavoro o Inserire il nome del lavoro.

Appl.> Gestione datifLavero Interrompere e ritornare alla

selezione lavori.

A
LR = Confermare ed acquisire gli
Data 10/06/10 input.
Ora 14:26
‘ Annulla ‘ oK
NOTA

In caso di inserimento dati errato viene visualizzato un messaggio di errore che richiedera di ripetere
I'inserimento.

10.1.4 Informazioni sul lavoro

Per mezzo delle Informazioni sul lavoro viene visualizzato lo stato attuale del lavoro in questione, ad esempio
la data e I'ora di creazione, il numero di stazioni e il numero complessivo di punti memorizzati.

Lavoro attuale Confermare la visualizzazione
: = e ritornare alla selezione dei
Appl.zhiisura & Salvallavoro .
lavori.
Lavoro INW_est_6.0066
Data 25/05/10
Ora 11:35
Num. Pti 11
Num. Staz 3
\ Indietro \ \ Set \ oK

10.2 Stazionamento e orientamento

Si prega di dedicare particolare attenzione al presente capitolo.

Impostare la stazione & una delle operazioni pit importanti per quanto concerne I'utilizzo di una stazione totale
e richiede molta accuratezza.

A questo proposito il metodo piti semplice e pil sicuro consiste nel posizionarla in un punto del terreno e
utilizzare un bersaglio sicuro.

Le possibilita di uno "stazionamento libero" offrono maggiore flessibilita, comportano tuttavia il pericolo di un
eventuale mancato riconoscimento degli errori, propagazione degli errori, ecc...

Inoltre, queste possibilita necessitano di una certa esperienza nella scelta della posizione dello strumento in
rapporto ai punti di riferimento che vengono impiegati per il calcolo della posizione.

NOTA
Si prega di tener conto di quanto segue: se la stazione & posizionata in modo errato, qualsiasi cosa venga
misurata sara altrettanto errata: cio vale a dire operazioni effettive come misurazioni, tracciati, dispositivi,
ecc...
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10.2.1 Panoramica

In determinate applicazioni che utilizzano posizioni assolute dopo il posizionamento fisico dello strumento
o0 della stazione, sara anche necessario determinare la posizione della stazione con appositi dati, poiché
nell'applicazione & necessario sapere in quale posizione si trova lo strumento.

Questa posizione puo essere definita una volta mediante le coordinate oppure mediante assi di riferimento.
Questo processo viene definito Imposta Stazione.

Inoltre & anche necessario conoscere, oltre alla posizione dello strumento, in quale direzione si trovano gli assi
di riferimento o la direzione dell'asse principale.

Nel caso delle coordinate, I'asse principale si trova perlopiti in direzione Nord o nel caso degli assi di riferimento
nella direzione dell'asse di riferimento stesso.

Conoscere la direzione degli assi di riferimento & necessario perché il cerchio graduato orizzontale con il suo
‘contrassegno zero" viene ruotato in posizione praticamente parallela o in direzione dell'asse principale.
Questo processo viene definito Orientamento.

Le possibilita di determinare la stazione possono essere utilizzate praticamente in due sistemi.

In un sistema di assi di riferimento in cui siano presenti o vengano inserite lunghezze o distanze ortogonali,
oppure in un sistema di coordinate ortogonali.

I sistema della stazione o di misurazione viene stabilito con la definizione della stazione.

4 possibilita per determinare la stazione dello strumento

TTE T e ) S T Interrompere ¢ tornare alla

Allezze Inaltivo B Ateze nattive schermata precedente.

Sistema di Punti  |Linea Rif. . Sistema di Punti :ConmlnaIs . oK Com‘ermare |a Se|ezi0ne e pro_
Corture stezons it Cortiore sizons il cedere con la determinazione

della stazione.

Altezze Inattivo 5 Ateze inattivo -
Sistema diPunti  LineaRif. |5 SistemadiPunti |Coordinate |5
Configura Stazione Pt Qualsiasi 8] Configura Stazione Pt Qualsiasi [

Annulla OK _ Annula oK
NOTA

Il processo Imposta Stazione comprende sempre una determinazione della posizione e un orientamento.

Se viene avviata una delle quattro applicazioni, come ad esempio il tracciamento orizzontale, il tracciamento
verticale, la verifica, la misurazione e la registrazione, devono essere determinati una stazione e un orientamento.
Se inoltre si deve lavorare ancora con le altezze, se cioé & necessario determinare o tracciare le altezze dei
bersagli, & ancora necessario stabilire I'altezza del centro del cannocchiale dello strumento.
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Riepilogo delle possibilita di configurazione della stazione (6 opzioni)

Altezze

ON, OFF
Impostazione per determinare se le altezze devono
essere calcolate o visualizzate.

Sistema di punti

Asse di riferimento
Inserire manualmente i dati che si riferiscono al-
I'asse di riferimento (Linea, Offset).

Coordinate
Utilizzare le coordinate o la pianta o i dati grafici
CAD.

Configura Stazione

Pt Noto
La stazione dello strumento si trova sopra un punto
avente posizione nota e contrassegnata.

Pt Qualsiasi

La stazione dello strumento & indipendente. La po-
sizione della stazione deve essere misurata o calco-
lata in base ai dati rilevati.

10.2.2 Imposta stazione tramite punto con assi di riferimento
Molti elementi architettonici si riferiscono, con la quotatura o la descrizione della posizione, agli assi di

riferimento del progetto.

Con la stazione totale & possibile utilizzare sia gli assi di riferimento sia le relative quotature.

Seleziona tipo Staz.

Appl.zhisura e Salvalimposta Stazione

Altezze Inattivo

Sistema di Punti Linea Rif.

Configura Stazione
| oK

‘ Annulla ‘

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.
Confermare la selezione e pro-
cedere con la determinazione
della stazione.

Installazione dello strumento in un punto sull‘asse di riferimento
Lo strumento viene posizionato in un punto contrassegnato sull'asse di riferimento, dal quale i punti/gli

elementi da misurare sono ben visibili.

Particolare importanza deve essere attribuita alla collocazione sicura e stabile con il treppiede.
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La posizione dello strumento PO e il punto di orientamento P1 si trovano sullo stesso asse di riferimento.

10.2.2.1 Inserimento del punto della stazione

Per il punto della stazione o per il punto di stazione dello strumento & necessario inserire una descrizione
che consenta un'identificazione univoca, poiché in considerazione della memorizzazione dei dati relativi alla
stazione risulta necessaria una denominazione univoca.

Registra Pt Staz.

ApplzTraceiam. Orizz.f/imposta Stazione

Inserire il nome della stazione.

ID Pt Staz Ks_1.1):=] §

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

Confermare I'inserimento
della stazione e procedere con
Orientamento.

Indietro

10.2.2.2 Inserimento dei bersagl

Segue

Per il punto di orientamento occorre inserire una definizione che consenta un'identificazione univoca al

momento della memorizzazione dei

Define l'orientazione

Appl=Tracsiam. Orizz./Imposta Stazione

dati.

=

Digitare il nome del punto per il
punto di orientamento.

ID Pt Staz AV_1
ID Pt Mira R1| e

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

Procedere fino alla Misurazione
di orientamento.

Misurare angolo e distanza.
Procedere con la visualizza-
zione della nuova altezza sta-
zione calcolata.

Indietro

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 /

A
Segue

00

257




Dopo aver inserito il punto di orientamento, deve essere eseguita una "misurazione" rispetto al punto di
orientamento. A tal proposito il punto di orientamento o il bersaglio devono essere localizzati con la massima
precisione possibile.

10.2.2.3 Imposta stazione con asse di riferimento

Non appena completata la misurazione degli angoli per I'orientamento, verra immediatamente impostata la
stazione.

orientamento.

Appl=Tracsiam. Orizz./Imposta Stazione

Imposta Stazione il Ritornare alla Misurazione di

Visualizzare i dati della sta-
ID Pt Staz TLK_ 2% || § Medere

zione.
ID Pt Mira KsS_1.2 r Sel Impostare la stazione.
E

Indietro ‘Vedere ‘ Set

NOTA
La stazione viene sempre salvata nella memoria interna. Se il nome della stazione & gia esistente in memoria,
& necessario rinominare la stazione oppure assegnare un nuovo nome di stazione.

In seguito all'impostazione della stazione, si potra procedere con I'applicazione principale effettivamente
selezionata.

10.2.2.4 Spostamento e rotazione dell'asse

Spostamento dell'asse

Il punto di partenza dell'asse pu0 essere spostato per usare un altro riferimento come origine del sistema
di coordinate. Se il valore immesso & positivo, I'asse si muove avanti, quando & negativo si muove indietro.

Il punto di partenza viene spostato in caso di valore positivo verso destra, in caso di valore negativo verso
sinistra.

Spostam. Linea Rif. Ritornare alla visualizzazione
Appl.=Offset Traceiam. — lprece(tjtente' | ol
| mmettere manualmente lo
i 1 i A
Linea 2.000 m ﬂ spostamento assi.
Offset 0.000 m|'2; T - Avviare la misurazione rispetto
J ! al punto. Vengono visualizzati i
] valori misurati degli assi, della
] , distanza e dell'altezza. | valori
_./_ possono essere trascritti sin-
golarmente.
Rotazione degli assi.

Indietro ‘Ruotare‘ Misura ‘ Segue

Avanti alla fase successiva.
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Rotazione dell'asse
La direzione dell'asse pud essere ruotata attorno al punto di partenza. Immettendo valori positivi I'asse gira in
senso orario, in caso di valore negativo in senso antiorario.

Invio Unita Ang. e Ritornare alla visualizzazione

precedente.
Conferma della razione.

7 8 9 0

Annulla OK

In seguito all'impostazione della stazione, si potra procedere con I'applicazione principale effettivamente
selezionata.

10.2.3 Stazionamento libero con assi di riferimento

Lo stazionamento libero consente di determinare la posizione della stazione mediante misurazione delle
distanze rispetto a due punti di riferimento.

Sitrae quindi vantaggio dalla possibilita di un'installazione libera quando non & possibile eseguire I'installazione
mediante un punto sull'asse di riferimento, oppure se la visibilita sulle posizioni da misurare & compromessa.
Con l'installazione libera o con uno stazionamento libero & necessario procedere con particolare attenzione.
Per determinare la stazione vengono eseguite ulteriori misurazioni e ulteriori misurazioni comportano sempre
il rischio di possibili errori.

Inoltre & necessario considerare che i rapporti geometrici forniscono una posizione utilizzabile.

Lo strumento controlla fondamentalmente i rapporti geometrici per calcolare una posizione utilizzabile e avvisa
in casi critici.
Tuttavia e dovere dell'utilizzatore agire in modo particolarmente accurato, poiché il software non & in grado di
riconoscere tutti i problemi.

Seleziona tipo Staz. ID 0810 Interrompere e tornare alla

schermata precedente.

Appl.=Misura e Salval/impesta Stazione

- oK Confermare la selezione e pro-
Altezze nattivo cedere con la determinazione

Sistema di Punti della stazione.
\ oK

Configura Stazione Pt Qualsiasi

‘ Annulla ‘
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Installazione libera dello strumento con asse di riferimento

Per un'installazione libera & necessario ricercare un punto in una zona con buona visibilita, in modo che i punti
di riferimento della stessa linea possano essere riconosciuti e al contempo sia garantita la migliore visuale
possibile sui punti da misurare.

E in ogni caso consigliabile praticare inizialmente un segno sul terreno e quindi installarvi sopra lo strumento.
In questo modo sussiste sempre la possibilita di controllare ancora la posizione a posteriori e di far luce su
eventuali incognite.

| punti di riferimento successivamente misurati devono trovarsi sull'asse di riferimento o, qualora non sia
presente alcun asse, verra definita la linea o I'asse di riferimento.

&

La posizione dello strumento PO si trova al di fuori dell'asse di riferimento. La misurazione rispetto ad un primo
punto di riferimento P1 determina I'avvio dell'asse di riferimento, mentre il secondo punto di riferimento P2
acquisisce la direzione dell'asse di riferimento nel sistema dello strumento.

Con le successive applicazioni il conteggio dei valori di linea riguarda la direzione dell'asse di riferimento con
valore 0.000 per il primo punto di riferimento.

| valori di offset sono rapportati all'asse di riferimento come distanze ortogonali rispetto all'asse di riferimento.

10.2.3.1 Misurazione rispetto ai primi punti di riferimento su un asse di riferimento

Misura PiRif1 Inserire il nome del punto di

: — orientamento.
Appl.=Tracciam. Orizz./Misura P11 n - - -

: = Ritornare alla visualizzazione
ID Pt Rif1 R1 Bcl precedente.

Misurare angolo e distanza.

Ao 28° 35' 42" Procedere con la misurazione

fino al secondo punto di riferi-
Av 94° 45' 40" —Ll\h— mento.
Do -

Indietro ‘ Misura ‘ Segue
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10.2.3.2 Misurazione rispetto al secondo punto di riferimento

Seleziona Pt Rif2 Ritornare alla misurazione fino
. . " . al primo punto di riferimento.

Appl.=Traceiam. Orizz./Configura Stazione
ID Pt Rif2 2= ¥ Misurare angolo e distanza.

:N Procedere fino a Imposta Sta-

E .
Ao 149 03' 31" zlone. m
Av 73°42' 01" Controllo distanza tra i punti di
riferimento.

Do 3433 m

Indietro ‘Verif.D ‘ Misura ‘ Segue

Proseguire con la verifica della distanza tra stazione e punto di orientamento come descritto nei capitoli
corrispondenti.

10.2.3.3 Imposta stazione

Non appena completata la misurazione degli angoli per I'orientamento, verra immediatamente impostata la
stazione.

Imposta Stazione iD L Neue St..J's] ~ Campo alfanumerico per I'in-

: . : serimento del nome della sta-
Appl.=Traceiam. Orizz./Imposta Stazione ZiOne
- .

ID Pt Staz Nuova ... | Ritornare alla visualizzazione

ID Pt Mira R1 precedente.
Visualizzare i dati della sta-

zione.

ﬂ"_ Sel Impostare la stazione.

Indietro ‘Vedere ‘ Set

NOTA
La stazione viene sempre salvata nella memoria interna. Se il nome della stazione & gia esistente in memoria,
& necessario rinominare la stazione oppure assegnare un nuovo nome di stazione.

Proseguire con la rotazione asse e lo spostamento asse come descritto nei capitoli corrispondenti.

10.2.4 Imposta stazione tramite punto con coordinate

In molti cantieri sono presenti punti, derivanti dai rilievi topografici, con le relative coordinate 0 anche posizioni
di elementi architettonici, assi di riferimento, fondazioni, ecc... descritte con le coordinate.

In questo caso nella configurazione della stazione pud essere deciso se si dovra lavorare con un sistema
basato sulle coordinate oppure sugli assi di riferimento.
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Seleziona tipo Staz. 0 Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

i Confermare la selezione e pro-
nattivo

cedere con la determinazione
Coordinate della stazione.

Coordinate
‘OK

Appl.=Misura e Salval/impesta Stazione

Altezze
Sistema di Punti

Configura Stazione

‘ Annulla ‘

Installazione dello strumento sopra un punto con coordinate

Lo strumento viene collocato sopra un punto contrassegnato sul terreno la cui posizione risulta nota grazie
alle coordinate e i punti/gli elementi da misurare risultano ben visibili.

Particolare importanza deve essere attribuita alla collocazione sicura e stabile con il treppiede.

N(X)

y - Py

= E(Y)

La posizione dello strumento si trova al punto di coordinate PO ed & indirizzato verso un altro punto di
coordinate P1.

Lo strumento calcola la posizione nell'ambito del sistema di coordinate.

Per una migliore identificazione del punto di orientamento & possibile misurare la distanza e confrontarla con
le coordinate.

NOTA

In questo modo si otterra una maggiore sicurezza per quanto riguarda la corretta identificazione del punto di
orientamento. Se il punto di coordinate PO dispone parimenti di un'altezza, questo valore verra utilizzato come
altezza della stazione. Prima che la stazione sia definitivamente impostata, & possibile ricalcolare o modificare
in qualsiasi momento 'altezza della stazione.

Il punto di orientamento & determinante per il corretto calcolo della direzione e dovrebbe pertanto essere
selezionato e misurato con la massima accuratezza.

10.2.4.1 Immettere la posizione della stazione

Per il punto della stazione o per il punto di stazione dello strumento deve essere inserita una definizione con
identificazione univoca e a questa definizione deve corrispondere una posizione di coordinate.

Cio significa che il punto della stazione deve essere presente come punto memorizzato nell'ambito del lavoro
oppure le coordinate devono essere inserite manualmente.
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Registra Pt Staz. @i :i=|  Inserire il nome della stazione.

Appl=Traceiam, Orizz./Imposta Stazione Ritornare alla visualizzazione
ID Pt Staz KS_1.1|:=| § precedente.

Confermare I'inserimento
-

della stazione e procedere con
E Orientamento.

Indietro Segue

Dopo aver inserito il nome del punto della stazione, le coordinate corrispondenti o la posizione vengono
ricercate nei dati grafici memorizzati.

Qualora non siano presenti i dati dei punti sotto il nome inserito, sara necessario inserire manualmente le
coordinate.

10.2.4.2 Inserimento dei bersagli

Per il bersaglio deve essere inserita una definizione con identificazione univoca e a questa definizione deve
corrispondere una posizione di coordinate.

Il bersaglio deve essere presente come punto memorizzato nell'ambito del lavoro oppure le coordinate devono
essere inserite manualmente.

Inserimento del nome del
punto di orientamento.
Ritornare alla visualizzazione

;
ID Pt Staz KS_11 H precedente.

Define l'orientazione

ApplrTracciam. Orizz.f/Imposta Stazione

ID Pt Mira KS_1.2:= N Verif. D Controllo distanza tra la sta-
zione e il punto di orienta-
mento.

Procedere fino a Imposta Sta-
zione.

Misura Misurare angolo e distanza.

Indietro ‘Verif.D ‘ Segue

NOTA

Al' momento dell'inserimento del nome per il punto di orientamento, vengono ricercate le relative coordinate o
la posizione nei dati grafici memorizzati. Qualora non siano presenti i dati dei punti sotto questo nome, sara
necessario inserire manualmente le coordinate.

Controllo opzionale della distanza tra la stazione e il punto di orientamento

Una volta inserito il bersaglio, & necessario mirare con precisione allo stesso per ottenere una misurazione di
orientamento.

Dopo la misurazione dell'orientamento & a disposizione I'opzione per una verifica della distanza tra stazione e
orientamento.

Cio costituisce un aiuto per controllare la corretta selezione dei punti e la corretta localizzazione di questo punto
e indica con quale precisione la distanza misurata coincida con la distanza calcolata in base alle coordinate.
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erifica distanza ey Ritornare alla visualizzazione
Appl.=Tracciam. Qrizz./Configura Stazicene E’recedentﬁ. n Ii n
-m assare alla visualizzazione
H . L
B/ sieE KS_1.6 successiva con ulteriori impo-
ID Pt Mira KS_12 N stazioni.

ADo 1.518 m

Indietro ‘ Misura ‘

La visualizzazione ADo rappresenta la differenza tra la distanza misurata e la distanza calcolata in base alle
coordinate.

Premendo il tasto Avanti & possibile controllare altri punti. Sul display, oltre a dHD, compare anche il valore
per dHz, che corrisponde alla differenza tra angolo orizzontale misurato e angolo orizzontale calcolato dalle
due coordinate.

10.2.4.3 Imposta stazione

La stazione viene sempre salvata nella memoria interna.
Se il nome della stazione & gia esistente in memoria, & necessario rinominare la stazione oppure assegnare un
nuovo nome di stazione.

fig Inserire il nome della stazione.

Imposta Stazione

ApplrTracciam. Orizz.f/Imposta Stazione

Ritornare alla Misurazione di

ID Pt Staz  |WM_20..|%.| ¥ orientamento.
= i Vedere Visualizzare i dati della sta-
ID Pt Mira KS_1.1 T zione.

TLE

Impostare la stazione.

Indietro ‘Vedere ‘ Set

10.2.5 Stazionamento libero con coordinate

Lo stazionamento libero consente di determinare la posizione della stazione mediante misurazione delle
distanze rispetto a due punti di riferimento.

Sitrae quindi vantaggio dalla possibilita di un'installazione libera quando non & possibile eseguire I'installazione
mediante un punto sull'asse di riferimento, oppure se la visibilita sulle posizioni da misurare & compromessa.
Con l'installazione libera 0 con uno stazionamento libero & necessario procedere con particolare attenzione.
Per determinare la stazione vengono eseguite ulteriori misurazioni e ulteriori misurazioni comportano sempre
il rischio di possibili errori.

Inoltre & necessario considerare che i rapporti geometrici forniscono una posizione utilizzabile.

Lo strumento controlla fondamentalmente i rapporti geometrici per calcolare una posizione utilizzabile e avvisa
in casi critici.

Tuttavia & dovere dell'utilizzatore agire in modo particolarmente accurato, poiché il software non & in grado di
riconoscere tutti i problemi.
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Seleziona tipo Staz. 0810 Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Confermare ed acquisire gli

input.

Appl.=Misura e Salval/impesta Stazione

Altezze

Sistema di Punti  [Coordinate .
Configura Stazione Pt Qualsiasi

‘ Annulla ‘ ‘ oK

Installazione libera dello strumento con coordinate

Per un'installazione libera & necessario ricercare un punto in una zona con buona visibilita, in modo che i
punti delle coordinate possano essere riconosciuti facilmente e al contempo sia garantita la migliore visuale
possibile sui punti da misurare.

E in ogni caso consigliabile praticare inizialmente un segno sul terreno e quindi installarvi sopra lo strumento.
In questo modo sussiste sempre la possibilita di controllare ancora la posizione a posteriori e di far luce su
eventuali incognite.

N(X)
A

> E(Y)

La posizione dello strumento si trova su un punto libero PO ed esegue in successione la misurazione di angoli
e distanze rispetto a due punti di riferimento provvisti di coordinate P1 e P2.

Successivamente la posizione dello strumento PO viene determinata dalle misurazioni rispetto ad entrambi i
punti di riferimento.

NOTA

Se entrambi oppure uno dei punti di riferimento dispongono di un'altezza verra automaticamente calcolata
|'altezza della stazione. Prima che la stazione sia definitivamente impostata, & possibile ricalcolare o modificare
in qualsiasi momento 'altezza della stazione.
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10.2.5.1 Misurazione rispetto al primo punlo di riferimento
Misura PtRif1

Inserire il nome del punto di

. —r orientamento.
Appl.=Traceiam. Orizz./Misura Pt 1 - - - -

- = Ritornare alla visualizzazione
ID Pt Rif1 R1| =] precedente.

Misurare angolo e distanza.

Ao 28° 35' 42" Procedere con la misurazione
m fino al secondo punto di riferi-
Av 94° 45' 40" J_,_/,\h— mento.

Do

Indietro ‘ Misura ‘ Segue

Le relative coordinate oppure la posizione vengono ricercate nei dati grafici memorizzati.
Qualora non siano presenti i dati dei punti sotto questo nome, sara necessario inserire manualmente le
coordinate.

10.2.5.2 Misurazione rispetto al secondo punto di riferimento
Seleziona Pt Rif2

Ritornare alla misurazione fino
al primo punto di riferimento.

Appl.=Tracciam. Orizz./Configura Stazione

ID Pt Rif2 2|:=) H‘L

Misurare angolo e distanza.

Procedere fino a Imposta Sta-
Ao 149°03' 31— Zione.

Av 73° 42' 01" —‘A’L Verlf D Controllo distanza tra i punti di
riferimento.
Do 3433 m

Indietro ‘Verif.D ‘ Misura ‘ Segue

Proseguire con la verifica della distanza tra stazione e punto di orientamento come descritto nei capitoli
corrispondenti.

10.2.5.3 Imposta stazione

La stazione viene sempre salvata nella memoria interna.
Se il nome della stazione & gia esistente in memoria, & necessario rinominare la stazione oppure assegnare un
nuovo nome di stazione.
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fg Inserire il nome della stazione.

Imposta Stazione

Ritornare alla Misurazione di
orientamento.

ID Pt Staz WM _20..|" A
#ﬂ . Vedere Visualizzare i dati della sta-
E

Appl.=Traceiam. Orizz./Imposta Stazione

10

ID Pt Mira KS_11 zione.
Set Impostare la stazione.

Indietro ‘Vedere ‘ Set

10.3 Allineamento dell'altezza

Se inoltre, per stazionamento e orientamento, si deve lavorare ancora con le altezze, se cioé & necessario
determinare o tracciare le altezze dei bersagli, € ancora necessario stabilire I'altezza del centro del cannocchiale
dello strumento.

L'altezza pu0 essere allineata con due metodi diversi:

1. Con l'altezza nota del punto sul terreno viene misurata |'altezza strumentale — da entrambe viene ricavata
|'altezza del centro del cannocchiale.

2. Verso un punto 0 un contrassegno con un‘altezza nota viene eseguita la misurazione dell'angolo e
della distanza e quindi, mediante la "misurazione’, I'altezza del centro del cannocchiale viene stabilita o
trasmessa dalla parte posteriore.

10.3.1 Impostazione della stazione con asse di riferimento (opzione Altezza "ON")

Quando e impostata I'opzione con Altezze, nella schermata Imposta Stazione viene visualizzata |'altezza della
stazione.

Questo valore pud essere confermato oppure reimpostato.

Determinazione di una nuova altezza stazione
La determinazione dell'altezza stazione pu0 avvenire in due modi differenti:

1. Inserimento manuale diretto dell'altezza stazione.
2. Determinazione dell'altezza stazione con inserimento manuale dell'altezza di una quota trigonometrica e
misurazione di angolo V e distanza.

Ritornare alla visualizzazione

precedente.

Appl.=Traceiam. Orizz. MAltezza Staz.

-Man H Inserire manualmente I'altezza
ID Pt Staz TS_1 della stazione oppure misurare
fino ad una quota trigonome-
Staz H 0.350 m trica.
Confermare I'altezza della sta-
hs 0.000 m| [ zione. Procedere con I'impo-
stazione della stazione.
hr 1.000 m |/

Indietro \ Man H \ oK
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1. Inserimento manuale diretto dell

'altezza stazione

Dopo che nella schermata precedente & stata selezionata I'opzione per la nuova determinazione dell'altezza
stazione, & qui possibile inserire manualmente il nuovo valore relativo all'altezza stazione.

Inserire Hrif

Appl.=Traceiam. Orizz.fAltezza Staz.

Annulla

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Hrif 0.600 m|'2;
Av 128° 59' 03"
hs 1.700 m| 2]
hr 1.000 m|'z;|

Confermare I'altezza della sta-
zione. Procedere con I'impo-
stazione della stazione.

Annulla

‘ Misura

\ Set

2. Determinazione dell'altezza stazione con inserimento dell'altezza e misurazione di angolo V e distanza
Con l'inserimento dell'altezza di riferimento, dell'altezza strumentale e dell'altezza riflettore in combinazione con
un angolo V e misurazione della distanza, |'altezza della stazione viene trasmessa dalla quota trigonometrica

alla stazione praticamente dalla parte

posteriore.

A questo proposito & assolutamente necessario inserire correttamente i valori dell'altezza strumentale e

dell'altezza riflettore.

Inserire Hrif

ApplTracciam. Orizz.fAltezza Staz.

Annulla

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Hrif 0.600 m| 2|
Av 128° 59' 03"
hs 1.700 m|'z;|
hr 1.000 m|'z;|

Misurare angolo e distanza.
Procedere con la visualizza-
zione della nuova altezza sta-
zione calcolata.

Annulla ‘ Misura ‘ Set

Visualizzazione della nuova altezza stazione calcolata in seguito alla misurazione
In sequito alla misurazione dell'angolo e della distanza viene visualizzata la nuova altezza stazione calcolata e il
processo puod essere confermato oppure interrotto.
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Imposta altezza Sta. 08/06 Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Appl.=Tracciam. Oriz==.fAltezza Staz.

-m Confermare |'altezza della sta-
ID Pt Staz H_.01.1 zione. Procedere con I'impo-
Staz H 21424 m stazione della stazione.
hs 1.550 m
hr 0.400 m
‘ Annulla ‘ ‘ Set

Imposta stazione

Imposta Stazione 1o R@ornare alla Misurazione di
— orientamento.

Appl.=Traceiam. Orizz./Imposta Stazione

-H Staz Inserire manualmente I'altezza
ID Pt Staz IQR_1.01 E della stazione oppure l'input
ID Pt Mira R1 manuale di una quota trigono-

metrica oppure la selezione di
Staz H 1.000m—— un punto di altezza memoriz-

hs 2000 m zato con misura dell'angolo V e
D dglla d.lstanz.a. ‘
Visualizzare i dati della sta-

zione.

NOTA
Se I'opzione "Altezze" ¢ attiva, deve essere impostata un'altezza per la stazione oppure deve essere presente un
valore per I'altezza in questione.

NOTA
La stazione viene sempre salvata nella memoria interna; se il nome della stazione € gia esistente in memoria,
la stazione dovra essere rinominata oppure dovra essere assegnato un nuovo nome di stazione.

In seguito all'impostazione della stazione, si potra procedere con I'applicazione principale effettivamente
selezionata.

10.3.2 Impostazione della stazione con le coordinate (opzione Altezza "ON")

Determinazione di una nuova altezza stazione
La determinazione dell'altezza stazione pu0 avvenire in tre modi differenti:

« |nserimento manuale diretto dell'altezza stazione

« Determinazione dell'altezza stazione con inserimento manuale dell'altezza di una quota trigonometrica e
misurazione di angolo V e distanza

« Determinazione dell'altezza stazione con selezione di un punto con altezza dalla memoria dati e misurazione
di angolo V e distanza rispetto a questo punto
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Appl.=Tracciam. Oriz==.fAltezza Staz.

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

ID Pt Staz Nuova Staz.
Staz H 4.600m
hs 0.000m
hr 0.500 m

Determinare la nuova altezza
stazione con il punto memoriz-
zato.

Inserire manualmente I'altezza
della stazione oppure misurare
fino ad una quota trigonome-
trica.

‘Indietro‘ ID Pt ‘ Man H ‘ oK

Confermare ed acquisire gli
input.

1. Inserimento manuale diretto dell'altezza stazione
Dopo che nella schermata precedente & stata selezionata I'opzione per la nuova determinazione dell'altezza
stazione, & qui possibile inserire manualmente il nuovo valore relativo all'altezza stazione.

Inserire Hrif

Appl.=Traceiam. Orizz. MAltezza Staz.

Annulla

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Hrif 0.600 m|1z;|
Av 128° 59' 03"
hs 1.700 m|'z;|
hr 1.000 m|'z;|

Set

Impostare la stazione.

Annulla

2. Determinazione dell'altezza stazione con inserimento dell'altezza e misurazione di angolo V e distanza
Con l'inserimento dell'altezza di riferimento, dell'altezza strumentale e dell'altezza riflettore in combinazione con
un angolo V e misurazione della distanza, I'altezza della stazione viene trasmessa dalla quota trigonometrica
alla stazione praticamente dalla parte posteriore.
A questo proposito & assolutamente necessario inserire correttamente i valori dell'altezza strumentale e

dell'altezza riflettore.

Inserire Hrif

Appl.=Traceiam. Orizz.fAltezza Staz.

Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Hrif 0.600 m|'2;
Av 128° 59' 03"
hs 1.700 m| 2]
hr 1.000 m|'z;|

Misurare angolo e distanza.
Procedere con la visualizza-
zione della nuova altezza sta-
zione calcolata.

Annulla

‘ Misura ‘ Set
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Visualizzazione della nuova altezza stazione calcolata in seguito alla misurazione
In sequito alla misurazione dell'angolo e della distanza viene visualizzata la nuova altezza stazione calcolata e il
processo puod essere confermato oppure interrotto.

Imposta altezza Sta. Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

ID Pt St H 01.1 Impostare la stazione.
az .01,

Appl.:Tracciam. OrizzfAltezza Staz.

StazH 21424 m
hs 1.550 m
hr 0.400 m
‘ Annulla ‘ Set

3. Determinazione dell'altezza stazione con selezione di un punto con altezza dalla memoria dati e
misurazione di angolo V e distanza

Con l'inserimento del punto di altezza, dell'altezza strumentale e dell'altezza riflettore in combinazione con un
angolo V e misurazione della distanza, I'altezza della stazione viene trasmessa dal punto di altezza o dalla quota
trigonometrica alla stazione praticamente dalla parte posteriore.

A questo proposito & assolutamente necessario inserire correttamente i valori dell'altezza strumentale e
dell'altezza riflettore.

E Inserimento nome del punto di
altezza.

Interrompere e tornare alla

) — Annulla
ID Pt Hrif R5:= schermata precedente.

Seleziona PiRIf.

Appl.=Tracciam. Oriz==.fAltezza Staz.

Hrif 0350 m Misurare angolo e distanza.
o ot s om Procedere con la visualizza-
Av 78°57' 19 zione della nuova altezza sta-

hs 1.850 m|'z;)| o zione calcolata.
hr 0.500 m|’z5)| /

‘Annulla ‘ ‘ Misura ‘

Le relative coordinate oppure la posizione vengono ricercate nei dati grafici memorizzati.
Qualora non siano presenti i dati dei punti sotto questo nome, sara necessario inserire manualmente le
coordinate.

Visualizzazione della nuova altezza stazione calcolata in seguito alla misurazione
In sequito alla misurazione dell'angolo e della distanza viene visualizzata la nuova altezza stazione calcolata e il
processo puod essere confermato oppure interrotto.
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Imposta altezza Sta. 0 Interrompere e tornare alla
= schermata precedente.

D Pt St H 014 Impostare la stazione.
az _.01.

Appl.=Tracciam. Oriz==.fAltezza Staz.

Staz H 21424 m
hs 1.550 m
hr 0400 m
‘ Annulla ‘ Set

Imposta stazione

Quando & impostata I'opzione con Altezze, nella schermata Imposta Stazione viene visualizzata I'altezza della
stazione.

Questo valore puo essere confermato oppure reimpostato.

Imposta Stazione TR Ritornare alla Misurazione di
orientamento.

Appl.=Traceiam. Orizz./Imposta Stazione

-H Staz Inserire manualmente |'altezza
ID Pt Staz KS_1.6["=,| * della stazione oppure I'input
ID Pt Mira KS 12 N manuale di una quota trigono-
- L~ o metrica oppure la selezione di
Staz H 1.000m|— un punto di altezza memoriz-
zato con misura dell'angolo V e
hs 2.000 m D della distanza.
Vedere Visualizzare i dati della sta-
zione.
Indietro ‘ H Staz ‘ Vedere ‘ Set — Impostare la stazione.

NOTA

Se I'opzione "Altezze" & attiva, deve essere impostata un‘altezza per la stazione oppure deve essere presente
un valore per l'altezza in questione. Se non viene visualizzata alcuna altezza della stazione, comparira un
messaggio di errore con invito a determinare |'altezza della stazione.

11. Applicazioni

11.1 Tracciato orizzontale (tracciam. orizz.)

11.1.1 Principio del tracciamento orizzontale

Con il tracciamento vengono trasferiti in natura i dati della mappa.

Questi dati della mappa sono le quote che riguardano gli assi di riferimento oppure posizioni che vengono
descritte tramite le coordinate.

| dati della mappa o le posizioni di tracciamento possono essere inseriti come quote o distanze e provviste di
coordinate, oppure essere utilizzati come dati trasferiti in precedenza dal PC.

Inoltre, i dati della mappa possono essere trasmessi come disegno CAD dal PC alla stazione totale e come
punto grafico o elemento grafico possono essere selezionati nella stazione totale per il tracciamento.

In tal modo diventa superflua la gestione di grandi numeri o quantita di numeri.
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Per avviare |'applicazione "Tracciamento orizzontale" viene selezionato nel Menu Applicazioni il tasto corrispon-
dente.

Ritornare alla visualizzazione
precedente.
Procedere fino alla selezione di

/- /- ulteriori applicazioni.
= /. Richiamare I'applicazione Trac-

Menu Applicazioni

Appl.zSeleziona Applicazione

_Tracciam. Qrizz. | Verifica ciamento orizzontale.

L
+
+

LL L}

A
_Tracciam. Vert. | Lineamancante
Indietro Altre

Dopo aver richiamato I'applicazione, vengono visualizzati i lavori oppure una selezione dei lavori (vedere
capitolo 13.2) e la corrispondente selezione della stazione o configurazione della stazione.

Non appena conclusa la configurazione della stazione, inizia I'applicazione "Tracciamento orizzontale".

In funzione della stazione selezionata, sussistono due possibilita per la determinazione del punto da tracciare:

1. Tracciamento punti con assi di riferimento.
2. Tracciamento punti con coordinate e/o punti sulla base di un disegno CAD.

11.1.2 Tracciamento con assi di riferimento

Nel caso del tracciamento con assi di riferimento i valori di tracciamento da inserire si riferiscono sempre alla
linea che é stata scelta come asse di riferimento.

Inserimento di un punto di tracciamento rispetto all'asse di riferimento

Inserimento della posizione di tracciamento come quota in base all'asse di riferimento definito nella configu-
razione della stazione o all'asse di riferimento sul quale & ubicato lo strumento.

| valori di inserimento sono le distanze di linea e offset in relazione all'asse di riferimento definito.
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Inserisci dati tracciam. 0 Ritornare alla visualizzazione

- : e precedente.
Appl.=Tracciam. Orizz.fnserizci dati tracciam. - -
— Confermare I'inserimento e
ID Pt RB| El procedere con la visualizza-
hr 0.500 m|123| zione per I'allineamento dello
strumento fino al punto in cui
E 2100 m avviene il tracciamento.
N 1.100 m
H 1.200 m
‘ Indietro ‘ oK
NOTA

| valori di tracciamento sull'asse di riferimento in direzione avanti e indietro dalla stazione dello strumento
sono i valori di linea, mentre i valori di tracciamento a destra e a sinistra dell'asse di riferimento sono valori di
offset. | valori in avanti e a destra sono valori positivi, i valori indietro e a sinistra sono valori negativi.

Direzione verso il punto di tracciamento

Con questa visualizzazione lo strumento viene allineato rispetto al punto da tracciare ruotando lo strumento
finché I'indicatore di direzione rosso non & posizionato su "zero" e il display numerico sottostante dell'angolo
differenziale si trova con sufficiente precisione su "zero". In questo caso il reticolo & rivolto in direzione del
punto di tracciamento per allineare il supporto riflettore.

Sussiste inoltre la possibilita che il supporto riflettore, mediante I'ausilio di allineamento, si possa collocare
autonomamente sulla linea di mira.

Mira punto allora misura 0 thorpare all msenmento dei
valori di tracciamento.

Appl.>Tracciam. Oriz=./Pozizione tracciam.

-m Misurare la distanza e pro-
hr 0.500 m H 1 cedere con la visualizzazione
H1

ID Pt Eg?‘ ’;:% delle correzioni del tracciato.
AO 380 24. 48" [ -0= 00t 0"

Do 31.885 m

‘ Indietro ‘ ‘ Misura ‘
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PO rappresenta la posizione dello strumento dopo l'installazione.
P1 & il punto di tracciamento e lo strumento é gia allineato in direzione di questo punto.
Il supporto riflettore & in fase di avvicinamento, rimane ad una distanza calcolata.

Dopo ogni misurazione di distanza viene visualizzato di quanto il supporto riflettore debba spostarsi in avanti
o indietro in direzione del punto di tracciamento.

Correzioni di tracciamento in seguito alla misurazione della distanza

Dopo aver effettuato la misurazione della distanza, il supporto riflettore viene spostato con I'ausilio delle
correzioni avanti, indietro, a destra, a sinistra, in su e in gil.

Qualora il supporto riflettore si venisse a trovare sulla linea di mira, la correzione visualizzata indicherebbe una
correzione destra/sinistra di 0.000 m (0.00 ft).

Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Visualizzare e memorizzare i

Tracciam. Orizz.

Appl.=Traceiam. Orizz./Posizione tracciam.

hr 1.000 m|'2;) risultati.

ID Pt LE_Croy_... Misurare la distanza e aggior-
. - - A nare le correzioni del tracciato.

Avanti 30.224 m b Muovo Pt Inserire il punto successivo.

Sinistra 21.825 m

Gid 1.250 m

Indietro ‘ Risult. ‘ Misura ‘Nuovo Pt
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PO rappresenta la posizione dello strumento dopo l'installazione.
Quando viene eseguita una misurazione fino ad una posizione riflettore che non si trova esattamente nella
direzione del nuovo punto, vengono visualizzate le corrispondenti correzioni avanti, indietro, sinistra, destra

rispetto al nuovo punto P1.

Panoramica delle istruzioni di direzione fino al punto di tracciamento a partire dall'ultimo bersaglio

misurato

Avanti Il supporto del riflettore deve eseguire uno spo-
stamento pari al valore indicato in direzione dello
strumento.

Indietro Il supporto del riflettore deve eseguire uno sposta-
mento pari al valore indicato in direzione opposta
allo strumento.

Sinistra [l supporto del riflettore, visto dallo strumento, deve
eseguire uno spostamento verso sinistra pari al
valore indicato.

Destra Il supporto del riflettore, visto dallo strumento, deve
eseguire uno spostamento verso destra pari al va-
lore indicato.

Su La punta del riflettore deve eseguire uno sposta-
mento verso l'alto pari al valore indicato.

Gid La punta del riflettore deve eseguire uno sposta-

mento verso il basso pari al valore indicato.

Risultati del tracciamento

Visualizzazione delle differenze di tracciamento per Linea, Offset e Altezza in base all'ultima misurazione del

bersaglio.
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Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Memorizzare i valori traccia-

Risult. tracciato

Appl.=Traceiam. Orizz./Risult. tracei ate

ID Pt H1 waoed mento e memorizzare le ultime
AE 0.718 m differenze.

raLn Nuovo Pi Inserire il punto successivo.
AN 0.572 m |—f

AH -0.123 m m
Indietro ‘ Salvare ‘Nuovo Pt

NOTA
Se nella configurazione della stazione non & stata impostata alcuna opzione in merito alle altezze, le indicazioni
sull'altezza e le relative indicazioni non saranno visualizzate.

Memorizzazione dei dati di tracciamento con assi di riferimento

ID Pt Nome del punto di tracciamento.

Linea (inserita) Distanza linea inserita in relazione all'asse di riferi-
mento.

Offset (inserito) Distanza offset inserita in relazione all'asse di riferi-
mento.

Altezza (inserita) Altezza inserita.

Linea (misurata) Distanza linea misurata in relazione all'asse di riferi-
mento.

Offset (misurato) Distanza offset misurata in relazione all'asse di rife-
rimento.

Altezza (misurata) Altezza misurata.

AOffs Differenza nel valore di offset in base all'asse di
riferimento. AOffs = Offset (misurato) — Offset
(inserito)

ALn Differenza nel valore di linea in base all'asse di rife-
rimento. ALn = Linea (misurata) — Linea (inserita)

AH Differenza nell'altezza. AH = altezza (misurata) —

altezza (inserita)

11.1.3 Tracciamento con coordinate

Inserimento dei punti di tracciamento
L'inserimento dei valori di tracciamento con coordinate-punto pud essere effettuato in tre diversi modi:

1. Inserimento manuale delle coordinate-punto.
2. Selezione delle coordinate-punto da un elenco con i punti memorizzati.
3. Selezione delle coordinate-punto da un grafico CAD con punti memorizzati.
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Inserisci dati tracciam. Ritornare alla visualizzazione
- : e precedente.

Appl.=Tracciam. Orizz.fnserizci dati tracciam. - -

— Confermare I'inserimento e
ID Pt RB| El procedere con la visualizza-
hr 0.500 m|123| zione per I'allineamento dello

strumento fino al punto in cui

E 2100 m avviene il tracciamento.
N 1.100 m
H 1.200 m
‘ Indietro ‘ oK

Inserimento dei punti di tracciamento (con disegno CAD)

| punti di tracciamento vengono selezionati direttamente da un disegno CAD.

In questo caso il punto & gia memorizzato come valore tridimensionale o bidimensionale e viene estratto di
conseguenza.

Seleziona Pt da piano i. 1 O Mostra il lpunto selezionato
. . dalla grafica.
Appl.zGestione datiflavars - =
= Intgrrompere_e rltolrne_lre all in-
£ > serimento dei punti di traccia-
= mento.
a8 Q Selezionare un punto da una
B = T = I Q mappa.
— 31131 Selezionare un punto da un
Q elenco.
| E— Man. Inserire manualmente le coor-
- dinate.
‘ Annulla ‘Planta‘Elenco| Man. ‘ OK ]T\ Confermare il punto selezio-
nato.

NOTA

Se nella configurazione della stazione non & stata impostata alcuna altezza, le indicazioni in merito all'altezza
e le relative indicazioni non saranno visualizzate. Le successive visualizzazioni sono uguali alle visualizzazioni
proposte nel capitolo precedente.

»
MNEX)

E{Y)
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PO rappresenta la posizione dello strumento dopo I'installazione.

P1 ¢ il punto dato con le coordinate. Una volta eseguito I'allineamento dello strumento, il supporto riflettore si
sposta approssimativamente fino alla distanza calcolata.

Dopo ogni misurazione di distanza viene visualizzato di quanto il supporto riflettore debba ancora spostarsi in
direzione del punto di tracciamento.

Risultati del tracciamento con coordinate
Visualizzazione delle differenze di tracciamento in coordinate sulla base delle ultime misurazioni di distanza e
di angolo.

Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Risult. tracciato

Appl.zTracciam. Orizz./Risult. tracciato

Memorizzare i valori traccia-
D Pt H1 sam mento e memorizzare le ultime
AE 0.718 m differenze.
AN 0572 m L INuovo Pt Inserire il punto successivo.
" LY P
AH -0.123 m

Indietro ‘ Salvare ‘Nuovo Pt

PO rappresenta la posizione dello strumento dopo I'installazione.

Quando viene eseguita una misurazione fino ad una posizione riflettore che non si trova esattamente nella
direzione del nuovo punto, vengono visualizzate le corrispondenti correzioni avanti, indietro, sinistra, destra
rispetto al nuovo punto P1.

Memorizzazione dati di tracciamento con coordinate

ID Pt Nome del punto di tracciamento.

Coordinata Nord (inserita) Coordinata Nord inserita in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

Altezza (inserita) Valore relativo all'altezza inserito.

Coordinata Est (inserita) Coordinata Est inserita in riferimento al sistema di

coordinate di riferimento.
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Coordinata Nord (misurata) Coordinata Nord misurata in riferimento al sistema
di coordinate di riferimento.

Altezza (misurata) Altezza misurata.

Coordinata Est (misurata) Coordinata Est misurata in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

dN Differenza coordinata Nord in base al sistema di

coordinate di riferimento. dN = coordinata Nord
(misurata) — coordinata Nord (inserita)

AH Differenza nell'altezza. AH = altezza (misurata) —
altezza (inserita)
it Differenza coordinata Est in base al sistema di coor-

dinate di riferimento. dE = coordinata Est (misu-
rata) — coordinata Est (inserita)

NOTA

Il tracciamento orizzontale con coordinate nel procedimento & equivalente al tracciato che parte dagli
assi di riferimento con I'eccezione che come risultato, in luogo delle distanze di linea e offset, vengono
visualizzate/inserite le coordinate o le differenze delle coordinate.

11.2 Tracciato verticale (tracciam. vert.)

11.2.1 Principio del tracciamento verticale

Con il tracciamento verticale vengono trasferiti dati dalla mappa ad un piano di riferimento verticale, come ad
esempio una parete, una facciata, ecc.

Questi dati della mappa sono quote che riguardano gli assi di riferimento sul piano di riferimento verticale
oppure posizioni che vengono descritte mediante coordinate in un piano di riferimento verticale.

| dati della mappa o le posizioni di tracciamento possono essere inseriti come quote o distanze e prowvisti di
coordinate oppure essere utilizzati come dati trasferiti in precedenza dal PC.

Inoltre, i dati della mappa possono essere trasmessi come disegno CAD dal PC alla stazione totale e come
punto grafico o elemento grafico possono essere selezionati nella stazione totale per il tracciamento.

In tal modo diventa superflua la gestione di grandi numeri o quantita di numeri.

Tipiche applicazioni sono il posizionamento dei punti di fissaggio nelle facciate, nelle pareti con guide, tubi,
ecc.

Come applicazione speciale esiste ancora la possibilita di comparare una superficie verticale con una superficie
piana teorica e cosi di controllare 0 documentare la planarita.
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Per avviare I'applicazione "Tracciamento verticale" viene selezionato nel Menu Applicazioni il tasto corrispon-
dente.

Menu Applicazioni Ritornare alla visualizzazione
: — precedente.
Appl.xSeleziona Applicazions . - -
Procedere fino alla selezione di
/! ] ulteriori applicazioni.
=] T T n n
1i3 Richiamare I'applicazione Trac-
++ . .
Tracciam. Orizz. Verifica ~ ciamento verticale.

Tracciam. Vert.

+
+
+*

LL L]

+
i v
Tracciam. Vert. Linea mancante

\ Indietro \ \ Altre

Dopo aver richiamato I'applicazione, vengono visualizzati i lavori oppure una selezione dei lavori e la
corrispondente selezione della stazione o configurazione della stazione.

Non appena conclusa la configurazione della stazione, inizia I'applicazione "Tracciamento verticale".

In funzione della stazione selezionata, sussistono due possibilita per la determinazione del punto da tracciare:

1. Tracciamento dei punti con assi di riferimento, cioé assi sul piano di riferimento verticale.
2. Eseguire il tracciamento di punti con coordinate o punti sulla base di un disegno CAD.

11.2.2 Tracciamento verticale con assi di riferimento

Per il tracciamento verticale con assi di riferimento gli assi vengono definiti mediante misurazione di due punti
di riferimento tramite configurazione della stazione.

Configurazione della stazione

La configurazione della stazione avviene possibilmente in modo centrale / assiale di fronte al piano verticale ad
una distanza dalla quale tutti i punti risultino ben visibili.

Nella configurazione dello strumento vengono definiti il punto zero (1) del sistema degli assi di riferimento e
la direzione (2) del piano di riferimento verticale.

281

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00




Attenzione
Il punto di riferimento (1) & il punto determinante. In questo punto vengono impostati gli assi di riferimento
verticale e orizzontale nel piano di riferimento verticale.

Una configurazione o una posizione dello strumento ottimale & quindi presente quando il rapporto della
lunghezza di riferimento orizzontale L rispetto alla distanza Q sia compreso trai rapportiL: Q=25:10e7: 10,
cosi che I'angolo incluso si trovi compreso tra a = 40° - 100°.

NOTA

La configurazione della stazione & analoga alla configurazione "Stazione libera" con assi di riferimento, con la
differenza che il primo punto di riferimento determina il punto zero del sistema di assi di riferimento nel piano
verticale e il secondo punto di riferimento stabilisce la direzione del piano verticale rispetto al sistema dello
strumento. In ogni caso vengono acquisiti gli assi orizzontale o verticale del punto (1).

Inserimento spostamento assiale

Per spostare il sistema di assi o il "punto zero" sul piano di riferimento verticale, vengono inseriti i valori di
spostamento.

Questi valori di spostamento possono spostare il punto zero del sistema di assi in orizzontale verso sinistra (-)
e destra (+), in verticale in su (+) e in gil (-) e I'intero piano avanti (+) e indietro (-).

Gli spostamenti degli assi possono rivelarsi necessari se il "punto zero" non viene mirato direttamente come
primo punto di riferimento, pertanto deve essere utilizzato un punto di riferimento esistente e quindi un asse
deve essere spostato mediante I'inserimento di distanze come valori di spostamento.
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Inser. spostamento Ln-Rif. ID nait 'S"Ctﬁgmge;ieecg?ﬁ‘tge alla

Confermare I'inserimento e
procedere con I'input dei valori

S /D 2 650 m% tracciamento.
Sa/Sc 1.060 m|'2;|
All 0.650 m|'z;| }I/

Appl.=Tracciam. Vert./Offzet Tracciam,

‘ Annulla ‘ ‘ oK

Inserimento posizione di tracciamento
Inserimento dei valori di tracciamento come quota in base all'asse di riferimento definito nella configurazione
della stazione o all'asse di riferimento sul piano verticale.

Inserisci dati tracciam. | Interrompere e ritornare al

menu di awvio.

Inserire gli spostamenti dei
ID Pt VA% et

livelli di riferimento.

Appl.=Tracciam. Wert.M\aloni traceiam.

hr 0.500 m|12;| oK Confermare I'inserimento e
. . procedere con la visualizza-
Linea 38.500 m|'z;) zione per I'allineamento dello
H 7.400 m|123| strumento fino al punto in cui
avviene il tracciamento.
Offset 0.890 m|'2;]
‘ Annulla ‘Spostare‘ ‘ OK

Direzione verso il punto di tracciamento

Con questa visualizzazione lo strumento viene allineato rispetto al punto da tracciare, ruotando lo strumento
finché I'indicatore di direzione rosso non & posizionato su "zero".

In questo caso il reticolo & rivolto in direzione del punto di tracciamento.

Successivamente il cannocchiale viene spostato in verticale fintanto che entrambi i triangoli non presentino
alcun riempimento.

NOTA
In caso di riempimento del triangolo superiore spostare il cannocchiale verso il basso. In caso di riempimento
del triangolo inferiore spostare il cannocchiale verso I'alto.

Se possibile, la persona che ha I'ausilio di allineamento dovrebbe allineare la propria posizione rispetto alla
linea di mira.
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Mira punto allora misura

Appl.=Tracciam. VWert./Posizione fracciam.

i

hr 0.500 m| 'z,
ID Pt V1
o BT i
Ao 85° 27" 47" -
Do 40422 m @“““ "y
.’.‘.:: Eri 14'._588"
‘ Indietro ‘ ‘ Misura ‘

Correzioni di tracciamento

Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Misurare la distanza e pro-
cedere con la visualizzazione
delle correzioni del tracciato.

Con la visualizzazione delle correzioni il supporto bersaglio o il bersaglio viene allineato verso I'alto, il basso,

a sinistra, a destra.

Con l'ausilio della misurazione di distanze viene eseguita anche una correzione in avanti o indietro.
Dopo ogni misurazione di distanza le correzioni visualizzate vengono aggiornate, in modo da avvicinarsi

progressivamente alla posizione d

Tracciam. Vert.

Appl=Tracsiam. Wert/Posizione tracciam.

efinitiva.

hr 1.000 m|!z;)|

ID Pt W1
Destra 1337 m v Nuove Pl
Salire 0.735m &

Esci 0.053 m

Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Visualizzare e memorizzare i
risultati.

Misurare la distanza e aggior-
nare le correzioni del tracciato.

Indietro ‘ Risult. ‘ Misura ‘Nuovo Pt

Inserire il punto successivo.

Istruzioni di visualizzazione relative alla direzione di spostamento dell'obiettivo misurato.

Avanti

[l supporto bersaglio o il bersaglio deve spostarsi
ulteriormente in direzione del piano di riferimento.

Indietro

[l supporto bersaglio o il bersaglio deve spostarsi
ulteriormente in direzione opposta al piano di riferi-
mento.

Sinistra

[l supporto bersaglio o il bersaglio, visto dallo stru-
mento, deve eseguire uno spostamento verso sini-
stra pari al valore indicato.

Destra

[l supporto bersaglio o il bersaglio, visto dallo stru-
mento, deve eseguire uno spostamento verso de-
stra pari al valore indicato.
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Su [l supporto bersaglio o il bersaglio, visto dallo stru-
mento, deve eseguire uno spostamento verso l'alto
pari al valore indicato.

Gil [l supporto bersaglio o il bersaglio, visto dallo stru-
mento, deve eseguire uno spostamento verso il
basso pari al valore indicato.

Risultati del tracciamento
Visualizzazione delle differenze di tracciamento per Linea, Altezza e Offset in base alle ultime misurazioni di m
distanza e angolari.

Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Memorizzare i valori traccia-
[Nuovo P

Risult. tracciato

Appl.=Traceiam. Orizz./Rizult. tracei ato

ID Pt H1 mento e memorizzare le ultime
ALn -0.092 m differenze.
Inserire il punto successivo.
AH -0.007 m +: P
AlLn
AOffs -0.205 m | o—
-t Offz

Indietro ‘ Salvare ‘Nuovo Pt

Memorizzazione dati di tracciamento con assi di riferimento

ID Pt Nome del punto di tracciamento.

Linea (inserita) Distanza linea inserita in relazione all'asse di riferi-
mento.

Altezza (inserita) Valore relativo all'altezza inserito.

Offset (inserito) Offset inserito verticalmente sul piano di riferi-
mento.

Linea (misurata) Distanza linea misurata in relazione all'asse di riferi-
mento.

Altezza (misurata) Altezza misurata.

Offset (misurato) Offset misurato in relazione al piano di riferimento.

ALn Differenza nel valore di linea in base all'asse di rife-
rimento. ALn = Linea (misurata) — Linea (inserita)

AH Differenza nell'altezza. AH = altezza (misurata) —
altezza (inserita)

dOffs Differenza nel valore di offset in base all'asse di
riferimento. dOffs = Offset (misurato) — Offset (in-
serito)

11.2.3 Tracciamento verticale con coordinate

Le coordinate possono essere utilizzate quando ad esempio i punti di riferimento sono presenti come coordinate
e i punti sul piano verticale sono parimenti disponibili nello stesso sistema come coordinate.
Un caso del genere ad esempio si verifica se in precedenza il piano verticale & stato misurato con le coordinate.
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Inserimento dei punti di tracciamento

L'inserimento dei valori di tracciamento con coordinate-punto puo essere effettuato con tre diversi metodi:

1. Inserimento manuale delle coordinate-punto.

2. Selezione delle coordinate-punto da un elenco con i punti memorizzati.

3. Selezione delle coordinate-punto da un grafico CAD con punti memorizzati.

Inserisci dati tracciam.

Appl=Tracsiam. Wert.Mfalor traceiam.

Annulla

Interrompere e ritornare al
menu di avvio.

ID Pt q]:=
hr 0.000 m|'2;|
Linea 2.000 m
H 1.000 m
Offset 1.500 m

Confermare I'inserimento e
procedere con la visualizza-
zione per I'allineamento dello
strumento fino al punto in cui
avviene il tracciamento.

Annulla ‘Spostare‘

OK

Inserimento dei valori di tracciamento (con disegno CAD)
| punti di tracciamento vengono in questo caso selezionati direttamente da un grafico CAD.
In questo caso il punto & gia memorizzato come valore tridimensionale o bidimensionale e viene estratto di

conseguenza.

Seleziona Pt da piano i. !

Appl.rGestione datifdlavara

Mostra il punto selezionato
dalla grafica.

Ritornare all'inserimento dei
dati di tracciamento.

Selezionare un punto da una
mappa.

 — e

Selezionare un punto da un
elenco.

Inserire manualmente le coor-
dinate.

‘Annulla ‘PiantaFlencoMan. I—‘ OK

Risultati del tracciamento con coordinate

Confermare il punto selezio-
nato.

Visualizzazione delle differenze di tracciamento in coordinate sulla base delle ultime misurazioni di distanza e

di angolo.

286

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Risult. tracciato

Appl.=Tracciam. Wert/Rizult. tracciate

Memorizzare i valori traccia-

oA 1 il mento e memorizzare le ultime
AlLn 0.005 m —D differenze.

AH 0.003 m (;;H Nuovo Pt Inserire il punto successivo.
AOffs -1.429 m

Indietro ‘ Salvare ‘Nuovo Pt

Memorizzazione dati di tracciamento con coordinate

ID Pt Nome del punto di tracciamento.

Coordinata Nord (inserita) Coordinata Nord inserita in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

Altezza (inserita) Valore relativo all'altezza inserito.

Coordinata Est (inserita) Coordinata Est inserita in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

Coordinata Nord (misurata) Coordinata Nord misurata in riferimento al sistema
di coordinate di riferimento.

Altezza (misurata) Altezza misurata.

Coordinata Est (misurata) Coordinata Est misurata in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

dN Differenza coordinata Nord in base al sistema di

coordinate di riferimento. dN = coordinata Nord
(misurata) — coordinata Nord (inserita)

AH Differenza nell'altezza. AH = altezza (misurata) —
altezza (inserita)
it Differenza coordinata Est in base al sistema di coor-

dinate di riferimento. dE = coordinata Est (misu-
rata) — coordinata Est (inserita)

NOTA
|l tracciamento verticale richiede sempre descrizioni di punti tridimensionali. Per il tracciamento con assi di
riferimento e per il tracciamento con coordinate vengono utilizzate le dimensioni lunghezza, altezza e offset.

NOTA
Le successive visualizzazioni sono uguali alle visualizzazioni proposte nel capitolo precedente.

11.3 Verifica

11.3.1 Principio della verifica

Inlinea di principio, la verifica pud essere considerata come I'inverso dell'applicazione Tracciamento orizzontale.
Con la verifica vengono comparate posizioni esistenti con le loro posizioni sulla mappa e vengono visualizzati
e memorizzati gli eventuali scostamenti.

In conformita alla configurazione della stazione, i dati della mappa o le posizioni di comparazione possono
essere utilizzati come quote o distanze, come coordinate o punti con grafica.
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Se i dati della mappa vengono trasferiti dal PC alla stazione totale come disegno CAD e possono essere
selezionati nella stazione totale come punto o elemento grafico per il tracciamento, diventa superflua la
gestione di grandi numeri o quantita di numeri.
Tipiche applicazioni sono il controllo di pareti, colonne, rivestimenti, grandi aperture e molto altro ancora.
A questo proposito viene eseguita una comparazione con le posizioni della mappa e le differenze vengono
visualizzate e memorizzate direttamente in loco.

Per avviare I'applicazione "Verifica" viene selezionato nel Menu Applicazioni il tasto corrispondente.

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

Procedere fino alla selezione di
P

Menu Applicazioni

Appl.zSeleziona Applicazione

ulteriori applicazioni.
Richiamare I'applicazione "Veri-

.

Tracciam. Orizz. Verifica _ fica".
Verifica
113
A ¢

Tracciam. Vert. Linea mancante

\ Indietro \ \ Altre

Dopo aver richiamato I'applicazione, vengono visualizzati i lavori oppure una selezione dei lavori e la
corrispondente selezione della stazione o configurazione della stazione.

Non appena conclusa la configurazione della stazione, inizia I'applicazione "Verifica'. In funzione della stazione
selezionata, sussistono due possibilita per la determinazione del punto da misurare:

1. Misurazione punti con assi di riferimento.
2. Misurazione punti con coordinate e/o punti sulla base di un disegno CAD.

11.3.2 Verifica con assi di riferimento

Nel caso di verifica con assi di riferimento i valori di verifica da inserire si riferiscono sempre alla linea che &
stata scelta come asse di riferimento.

Inserimento posizione di verifica

Inserimento della posizione di verifica come quota in base all'asse di riferimento definito nella configurazione
della stazione o all'asse di riferimento sul quale & ubicato lo strumento.

| valori di inserimento sono le distanze di linea e offset in relazione all'asse di riferimento definito.
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Inserisci dati verifica o Ritornare alla visualizzazione

- — precedente.
Appl.=Tracciam. Wert.M\aloni traceiam. - -
= Confermare I'inserimento e

ID Pt V1| Bcl procedere con la visualizza-
hr 0.500 m|123| zione per I'a_llineamento _dellq

) strumento fino al punto in cui
Linea 0.890 m|'2,| avviene il tracciamento.
Offset 0.060 m|12;|
H 1.000 m|'z;|

Indietro OK
NOTA

| valori di verifica sull'asse di riferimento in direzione avanti e indietro dalla stazione dello strumento sono i
valori di linea, mentre i valori di verifica a destra e a sinistra dell'asse di riferimento sono valori di offset. |
valori in avanti e a destra sono valori positivi, i valori indietro e a sinistra sono valori negativi.

Direzione rispetto al punto di verifica

Con questa visualizzazione lo strumento viene allineato verso il punto da verificare ruotando lo strumento
finché I'indicatore di direzione rosso non & posizionato su "zero" e il display numerico sottostante dell'angolo
differenziale si trova con sufficiente precisione su "zero".

In questo caso il reticolo & rivolto in direzione del punto di verifica per allineare il supporto riflettore e
identificare il punto da verificare.

NOTA
Nel caso di punti sul terreno sussiste inoltre la possibilita che il supporto del riflettore mediante I'ausilio di
allineamento possa in gran parte allinearsi da sé alla linea di mira

Mira punto allora misura oA Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Appl.zTracciam. Oriz=./Fozizione tracciam.

Misura Misurare la distanza e pro-
1 : anza 6 pri
e 0.500 m|'z| il cedere con la visualizzazione
H1 |, SN

ID Pt .5 é_m degli scostamenti.
AO 380 24. 48" [ -07 00 0g"

Do 31.885m

‘ Indietro ‘ ‘ Misura ‘

Risultati della verifica
Visualizzazione delle differenze di posizione per Linea, Offset e Altezza in base alle ultime misurazioni di
distanza e angolari.
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Risult. verifica

ApplsWerificalRisult. werifica

Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

mento e memorizzare le ultime
differenze.

Memorizzare i valori traccia-

Nuovo Pi Inserire il punto successivo.

D Pt H1
+ & 01fg
AlLn 4.487 m
i Ln

AOffs 0.929 m +

AH 2465 m

Indietro ‘ Salvare ‘Nuovo Pt
NOTA

Se nella configurazione della stazione non & stata impostata alcuna opzione in merito alle altezze, le indicazioni
sull'altezza e le relative indicazioni non saranno visualizzate.

Verifica memorizzazione dati con assi di riferimento
ID Pt

Nome del punto di tracciamento.

Linea (inserita)

Distanza linea inserita in relazione all'asse di riferi-
mento.

Offset (inserito)

Distanza offset inserita in relazione all'asse di riferi-
mento.

Altezza (inserita)

Altezza inserita.

Linea (misurata)

Distanza linea misurata in relazione all'asse di riferi-
mento.

Offset (misurato)

Distanza offset misurata in relazione all'asse di rife-
rimento.

Altezza (misurata)

Altezza misurata.

AOffs Differenza nel valore di offset in base all'asse di
riferimento. AOffs = Offset (misurato) — Offset
(inserito)

Aln Differenza nel valore di linea in base all'asse di rife-
rimento. ALn = Linea (misurata) — Linea (inserita)

AH Differenza nell'altezza. AH = altezza (misurata) —

altezza (inserita)

11.3.3 Verifica con coordinate
Inserimento punto di verifica

L'inserimento con coordinate-punto pud avvenire in tre diversi modi:

= Inserimento manuale delle coordinate-punto.

= Selezione delle coordinate—punto da un elenco con i punti memorizzati.
= Selezione delle coordinate-punto da un grafico CAD con punti memorizzati.
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Inserisci dati verifica

ApplsWerificalinserisci dati werifica

ID Pt H1j:=|
hr 0.400 m|'2;|
E 4487 m
N 0.929 m
H 2.465 m

Indietro

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

Confermare I'inserimento e
procedere con la visualizza-
zione per l'allineamento dello
strumento fino al punto in cui
eseguire la misurazione.

Inserimento della posizione di verifica (con disegno CAD)
| punti di verifica vengono in questo caso selezionati direttamente da un disegno CAD.

In questo caso il punto & gia memorizzato come valore tridimensionale o bidimensionale e viene estratto di

conseguenza.

Seleziona Pt da piano

Appl.xGestione datifdlavare

—

Mostra il punto selezionato
dalla grafica.

Interrompere e ritornare all'in-
serimento dei punti di verifica.

Selezionare un punto da una
mappa.

[ 200 nf

Selezionare un punto da un
elenco.

Inserire manualmente le coor-
dinate.

v
LB = I = I ] Q
R Q
Q

K

‘Annulla ‘Pianta‘Elenco| Man.‘ O

NOTA

Se nella configurazione della stazione non & stata impostata alcuna altezza, le indicazioni in merito all'altezza e

le relative indicazioni non saranno visualizzate.

NOTA

Confermare il punto selezio-
nato.

Le successive visualizzazioni sono uguali alle visualizzazioni proposte nel capitolo precedente.

Risultati del tracciamento con coordinate

Visualizzazione delle differenze di tracciamento in coordinate sulla base delle ultime misurazioni di distanza e

di angolo.
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Ritornare all'inserimento dei
valori di tracciamento.

Memorizzare i valori traccia-

Risult. verifica

ApplsWerificalRisult. werifica

ID Pt H1 o mento e memorizzare le ultime
AE 1.555 m @_ ?lfferenz?.

raLn Nuovo Pi nserire il punto successivo.
AN -1.898 m |—

m AH 2.359m
Indietro ‘ Salvare ‘Nuovo Pt

Memorizzazione dati di tracciamento con coordinate

ID Pt Nome del punto di tracciamento.

Coordinata Nord (inserita) Coordinata Nord inserita in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

Altezza (inserita) Valore relativo all'altezza inserito.

Coordinata Est (inserita) Coordinata Est inserita in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

Coordinata Nord (misurata) Coordinata Nord misurata in riferimento al sistema
di coordinate di riferimento.

Altezza (misurata) Altezza misurata.

Coordinata Est (misurata) Coordinata Est misurata in riferimento al sistema di
coordinate di riferimento.

dN Differenza coordinata Nord in base al sistema di

coordinate di riferimento. dN = coordinata Nord
(misurata) — coordinata Nord (inserita)

AH Differenza nell'altezza. AH = altezza (misurata) —
altezza (inserita)
it Differenza coordinata Est in base al sistema di coor-

dinate di riferimento. dE = coordinata Est (misu-
rata) — coordinata Est (inserita)

NOTA

La verifica con coordinate nel procedimento & equivalente alla verifica che parte dagli assi di riferimento,
con |'eccezione che come risultato, in luogo delle distanze di linea e offset, vengono visualizzate/inserite le
coordinate o le differenze delle coordinate.

11.4 Linea mancante
11.4.1 Principio della Linea mancante

Con l'applicazione Linea mancante vengono misurati due punti qualsiasi nello spazio per determinare la
distanza orizzontale, la distanza obliqua, la differenza di altezze e I'inclinazione tra i punti.
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:I'.b'_ =

\
Per la determinazione dell'inclinazione con Linea mancante m
Menu Applicazioni Ii D0EI10 Ritornare alla visualizzazione
: — precedente.
Appl.xSeleziona Applicazions - _ -
Segue Procedere fino alla selezione di
/! 1 ulteriori applicazioni.
=] P T n " r
-I Richiamare I'applicazione Linea
Tracciam. Orizz. Verifica r mancante.

Linea mancante

+
+
+*

LL L]

+
i v
Tracciam. Vert. Linea mancante

\ Indietro \ \ Altre

Dopo aver richiamato I'applicazione vengono visualizzati i lavori 0 una selezione dei lavori.
In questa fase non & necessario impostare la stazione.
Per la determinazione della linea mancante sussistono due differenti possibilita di misurazione:

1. Risultati tra il primo e tutti gli altri punti da misurare.
2. Risultati tra due punti misurati.

12 possibilita — riferimento al punto base

oy

Esempio con punti sul terreno
In seguito alla misurazione del primo punto tutti gli altri punti misurati fanno riferimento al primo.
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22 possibilita — riferimento tra il primo e il secondo punto

Esempio con punti sul terreno
Misurazione dei primi due punti.
In seguito all'esito selezionare una nuova linea e misurare un nuovo punto base e un nuovo secondo punto.

Misurazione rispetto al primo punto di riferimento

Misura Pt 1 Ritornare alla Selezione lavoro.

Appl.zLinea mancantesbdisura Pt

Avviare la misurazione rispetto
al punto.

hr 1.000 m| 2|

Procedere fino alla misurazione

Ao 325° 50' 54" successiva.
Av 71° 31' 50"
Do 2.742 m i

A

Indietro ‘ Misura ‘ Segue

Misurazione rispetto al secondo punto di riferimento
Misura Pt 2 g "

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

Appl.zLinea mancantesbdisura Pt

Misurare angolo e distanza.

hr 1.000 m| 2|

Visualizzare il risultato Linea
Ao 39° 22' Og"

mancante.

Av 71° 33' 42"
Do 4.555 m

Indietro ‘ Misura ‘ Risult.
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Visualizzazione dei risultati

Linea mancante Ritornare alla visualizzazione
Appl.=Linea mancante/Risultati Erec.efemfe. d _— It t
- -Sah,are egistrazione dei risultati.
Di 4641 m Vet : 5
Nuova Ln ariante nuova linea. Froce-
Do 4.602 m dere con I'inserimento di un
AH 0.603 m i nuovo 1° punto di riferimento.
] [Nuovo P1 Variante punto successivo: m
Pendenza 13.10% | calcolo linea mancante in ri-
I ferimento al 1° punto di riferi-
mento.

Indietro ‘Nuova Ln‘Nuovo Pt

11.5 Misurazione e registrazione

11.5.1 Principio dell'applicazione Misura e Salva

Con I'applicazione Misura e Salva vengono misurati punti la cui posizione non & nota.

Le misurazioni delle distanze possono essere misurate con il laser se il raggio laser pud essere indirizzato
direttamente su una superficie.

Le posizioni dei punti vengono calcolate in conformita alla configurazione della stazione con le quote degli assi
di riferimento o le coordinate e/o con le altezze.

| punti misurati possono essere corredati da diverse descrizioni di punto e venire memorizzati.

NOTA
Ad ogni memorizzazione il nome del punto viene automaticamente incrementato del valore "1".

| dati dei punti memorizzati possono essere trasferiti al PC e venire rappresentatiin un sistema CAD o in sistemi
analoghi per essere ulteriormente elaborati oppure per essere stampati e archiviati ai fini della documentazione.
Per avviare I'applicazione Misura e Salva viene selezionato nel Menu Applicazioni il tasto corrispondente.

Menu Applicazioni ID 09/06/ Ritornare alla visualizzazione

precedente.
Procedere fino alla selezione di

Appl.xSeleziona Applicazions

Misura e Salva Area sura e Salva.

. i

Aggiust. Vert. Altezza Remota
\ Indietro \ \ Altre

I ulteriori applicazioni.
x* IL. Richiamare I'applicazione Mi-
Misura e Salva

Dopo aver richiamato I'applicazione, vengono visualizzati i lavori oppure una selezione dei lavori e la
corrispondente selezione della stazione o configurazione della stazione.

Non appena conclusa la configurazione della stazione, inizia I'applicazione "Misura e Salva'.

In funzione della scelta relativa alla configurazione della stazione, sussistono due possibilita per la determina-
zione del sistema di punti:
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1. Posizioni dei punti subordinate ad un asse di riferimento
2. Posizioni dei punti subordinate ad un sistema di coordinate

11.5.2 Misurazione e memorizzazione con assi di riferimento

Le posizioni dei punti misurati si riferiscono agli assi di riferimento che vengono utilizzati come riferimento.
Le posizioni vengono descritte con una quota di lunghezza sull'asse di riferimento e con una distanza ortogonale
dell'offset.

PO rappresenta la posizione dello strumento dopo I'installazione.
Se vengono misurati angoli e distanze rispetto ai bersagli, vengono calcolate e memorizzate le corrispondenti
distanze dagli assi di riferimento L e Q.

Misurazione di punti con assi di riferimento
Una volta completata la configurazione della stazione & possibile iniziare immediatamente con la misurazione.

296

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Misurare Punti

Appl.>Misura e Salva/Misura e Salva

ID Pt 17,
Ao 1528 52119:
Av TaE120a7s
Do 3427 m

e

Interrompere e ritornare al
menu di selezione.

Salvataggio dei valori visua-
lizzati sul display per distanza
orizzontale, angolo orizzontale
e angolo verticale.

Misurazione e registrazione di
distanza orizzontale, angolo
orizzontale e angolo verticale.

Misurare la distanza.

Indietro | Sal. | M&S Misure| Ln & O

Misurare Punti

Appl.>Misura e Salva/Misura e Salva

ID Pt 17,
Ln 1.976 m
Offs 0.007 m| ,
N
E
Indietro | Sal. | M&S Misure| Angoli

11.5.3 Misurazione e memorizzazione con coordinate

Le posizioni dei punti misurati si riferiscono allo stesso sistema di coordinate in cui & avvenuta la configurazione
della stazione e vengono descritte o rappresentate mediante valori di coordinate Eo Y, N o X e H per I'altezza.

N(X)

E(Y)

Ln & Q

Passare alla visualizzazione
delle distanze degli assi di rife-
rimento.

Angoli

Passare alla visualizzazione dei
valori degli angoli.

PO rappresenta la posizione dello strumento dopo I'installazione.

Vengono misurati angoli e distanze rispetto ai bersagli e vengono calcolate 0 memorizzate le corrispondenti

coordinate.

Misurazione di punti con coordinate

Nelle seguenti visualizzazioni & possibile commutare tra visualizzazione angoli e coordinate.
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Annulla Interrompere e ritornare al
menu di avvio.

Avviare la misurazione com-

ID Pt 49'“_1;4 prensiva di memorizzazione

Misurare Punti

Appl.>Misura e Salva/Misura e Salva

Ao 180° 22' 58" d_ati. I_.‘ID Pt (denomi_nazione_:)‘
I viene incrementato di "1" unita.
Av 78°37' 16 E Misurare la distanza.
Do 3.158m| Visualizzare le coordinate.
] © Passare alla visualizzazione dei
- - valori degli angoli.
Indietro | Sal. | M&S Misure| Coord. — Salvataggio dei valori Visua-
o lizzati sul display per distanza
Misurare Punti '; orizzontale, angolo orizzontale

e angolo verticale.

Appl.>Misura e Salva/Misura e Salva

ID Pt 9|%s,
E 0.674 m
N 3518m| ,

E

Indietro | Sal, |M&s I\nisure

Angoli

NOTA
Se nella configurazione della stazione non & stata impostata alcuna altezza, le indicazioni in merito all'altezza e
le relative indicazioni non saranno visualizzate.

NOTA
Con la misurazione della distanza viene fissato il valore per la distanza orizzontale. Se successivamente si
muove ancora il cannocchiale, si modificano solo i valori per I'angolo orizzontale e verticale.

A volte & difficile o addirittura impossibile misurare con precisione (ad es. il centro di un montante o di una
trave). In questi casi, misurare la distanza rispetto ad un punto trasversale.

1. Se ¢ stato mirato il punto trasversale, misurare la distanza verso questo punto.
2. Ruotare il cannocchiale e mirare verso il punto da misurare per misurare il relativo angolo.
3. Salvare la distanza misurata rispetto al punto trasversale e gli angoli rispetto al punto effettivo.

Memorizzazione dati Misura e Salva

ID Pt Nome punto del punto misurato
E(Y), Offset Coordinata misurata Est oppure distanza offset ri-
spetto all'asse di riferimento
N(X), Linea Coordinata Nord misurata oppure distanza linea
rispetto all'asse di riferimento.
Altezza (misurata) Altezza misurata
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11.6 Allineamento verticale

11.6.1 Principio dell'allineamento verticale

Con I'allineamento verticale possono essere collocati nello spazio elementi in posizione verticale oppure essere
trasmessi in posizione verticale.

In questo caso sono da menzionare in particolare i vantaggi relativi alle posizioni verticali di rivestimenti su
colonne oppure che & possibile eseguire il tracciamento o la verifica di punti verticalmente contrapposti su pit
piani.

NOTA
In linea di principio vengono controllati due punti misurati, se questi sono disposti nello spazio I'uno sopra
I'altro in verticale.

NOTA
Le misurazioni possono, in funzione delle esigenze dell'applicazione, essere eseguite con o senza asta riflettore.

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

Procedere fino alla selezione di
ulteriori applicazioni.
Richiamare I'applicazione Alli-
neamento verticale.

Menu Applicazioni

Appl.xSeleziona Applicazione

L.

Misura e Salva Area

. 1

Aggiust. Vert. Altezza Remota
\ Indietro \ \ Altre

~ B B

Altezza Remota

Dopo aver richiamato I'applicazione vengono visualizzati i lavori 0 una selezione dei lavori.
In questa fase non & necessario impostare la stazione.

Misurazioni rispetto al 1° punto di riferimento

Rispetto al 1° punto di riferimento viene eseguita una misurazione dell'angolo e della distanza.

La distanza puo essere misurata direttamente rispetto al punto oppure con I'ausilio dell'asta riflettore, in
funzione dell'accessibilita al 1° punto di riferimento.
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Ritornare alla Selezione lavoro.

hr 0.400 m|'z;|

Misurare angolo e distanza
rispetto al 1° punto di riferi-
mento.

Ao 302° 11' 26"

Appl=All Vert/Misura Pt Base Misura

Procedere fino alla misurazione
successiva.

Av 72° 29' 38"
Do 2949 m
‘Indietro ‘ ‘ Misura ‘ Segue

Misurazioni rispetto ad altri punti

La misurazione di altri punti avviene sempre mediante misurazione angolare e di distanza.
Dopo la seconda e ogni ulteriore misurazione i valori di correzione vengono aggiornati in confronto al 1° punto
di riferimento nella visualizzazione sottostante.

Appl.=AllL Vet /Punta PRIt

Ritornare alla misurazione fino
al primo punto di riferimento.

Registrazione dei risultati.

:
hr 0.400 m|'z;|

Misurare angolo e distanza e
aggiornare i valori di corre-
zione nella visualizzazione.

AAo -18° 35' 57"
Sinistra 0.957 m
Avanti 0.000m
AH 5148 m
‘ Indietro ‘ ‘ Misura ‘

11.7 Misurazione di superfici
11.7.1 Principio della misurazione di superfici

Lo strumento determina da un massimo di 99 punti misurati consecutivi la superficie orizzontale o verticale

inclusa.
La sequenza dei punti pud essere misurata in senso orario o antiorario.
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NOTA
| punti devono essere misurati in modo tale che le linee di unione tra i punti misurati non siincrocino, altrimenti
il calcolo della superficie risultera errato.

Menu Applicazioni ID vefz Ritornare alla visualizzazione
Appl.xSeleziona Applicazions preCEdente'
Procedere fino alla selezione di
IL. ulteriori applicazioni.
x* Richigmare I'appllic.azione Mi- m
Misura e Salva Area surazione superfici.
Area

. 1

Aggiust. Vert. Altezza Remota
\ Indietro \ \ Altre

Dopo aver richiamato I'applicazione, selezionare tra superficie su livello orizzontale o verticale.

NOTA
In questa fase non & necessario impostare la stazione.

NOTA
La superficie orizzontale si calcola proiettando i punti misurati nel livello orizzontale.

NOTA
La superficie verticale si calcola proiettando i punti misurati nel livello verticale. Il livello verticale viene definito
dai due primi punti misurati.

Misurazioni per la determinazione della superficie

| punti devono essere misurati secondo una determinata sequenza, che contiene una superficie.

Per il calcolo la superficie viene "racchiusa" sempre dal primo all'ultimo punto misurato.

| punti devono essere misurati in modo tale che le linee di unione tra i punti misurati non siincrocino, altrimenti
il calcolo della superficie risultera errato.

Misura punti superficie ID i _ Ritornare alla Selezione lavoro.
Appl.zArealtizure Elim. Pt Cance”are |IU|tim0 puntO miSU'
Area 27.81 m ato.

) Avviare la misurazione rispetto
Perimetro 21.170m al punto.
Num. Pti 5 /99 Visualizzare il risultato della

misurazione delle superfici.

\ Indietro ‘EIim.Pt | Misura \ Risult.

Risultati
| risultati vengono salvati nella memoria interna e possono essere visualizzati o stampati con il PC mediante il
programma Hilti PROFIS Layout.
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Salva risultati 0 Ritornare alla Selezione lavoro.

Appl.>Arealfrea ’m‘ Memorizzare i risultati relativi
Area 2781 m? alle superfici.

Area 0.00 ha

Perimetro 21170 m

Perimetro 0.02 km

Num. Pti 5

‘ Indietro ‘ Salvare

11.8 Misurazione indiretta dell'altezza
11.8.1 Principio della misurazione indiretta dell‘altezza

Con la misurazione indiretta dell'altezza vengono determinate le differenze di altezza rispetto a zone o punti
non accessibili, qualora questi non consentano di eseguire alcuna misurazione diretta della distanza.

Con la misurazione indiretta dell'altezza & possibile determinare pressoché qualsiasi altezza o profondita si
desideri, ad esempio le altezze relative alle estremita delle gru, le profondita degli scavi di fondazione e molto
altro ancora.

NOTA
E assolutamente necessario tenere presente che il punto di riferimento e gli ulteriori punti non accessibili si
trovano su un piano verticale.

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

Procedere fino alla selezione di
ulteriori applicazioni.
Richiamare I'applicazione Mi-
surazione indiretta dell'altezza.

Menu Applicazioni

Appl.zSeleziona Applicazione

L.

Misura e Salva Area

. 1

Aggiust. Vert. Altezza Remota
\ Indietro \ \ Altre

~| B B

Altezza Remota
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Dopo aver richiamato I'applicazione vengono visualizzati i lavori 0 una selezione dei lavori.
In questa fase non & necessario impostare la stazione.

11.8.2 Determinazione indiretta dell'altezza

Misurazioni rispetto al 1° punto di riferimento

Rispetto al 1° punto di riferimento viene eseguita una misurazione dell'angolo e della distanza.

La distanza pu0 essere misurata direttamente rispetto al punto oppure con l'ausilio dell'asta riflettore, in
funzione dell'accessibilita al 1° punto di riferimento.

Ritornare alla Selezione lavoro.

Misura Pt 1
Appl.>Altezza Remotalfltezza Remota Misura Avviare la misurazione rispetto
hr 1.650 m|12 al punto.

QJ Procedere fino alla misurazione

successiva.
A=

Av 91° 59" 32" ;
Do 2.994 m o A
‘ Indietro ‘ ‘ Misura ‘ Segue

Misurazioni rispetto ad altri punti
La misurazione rispetto ad altri punti avviene solamente mediante misurazione di angoli verticali. La differenza
di altezza rispetto al 1° punto di riferimento viene visualizzata continuativamente.

Misura Pt 2 1T Nuova (ulteriore) misurazione

indiretta dell'altezza basata su
un nuovo punto di riferimento.

Appl.rAltezza RemotalAltez=a Remota

Registrazione dei risultati.
Av 41° 55' 54"
A=
Do 2994 m =S
CA
AH 5.087 m -mj::«-
‘Nuova H ‘

11.9 Determinare il punto rispetto all'asse

11.9.1 Principio da punto ad asse

Con l'applicazione “Da punto ad asse” & possibile determinare la posizione di un punto (ad es. punto di
riferimento) rispetto all'asse. Inoltre & possibile determinare punti paralleli, perpendicolari o con I'angolazione
desiderata e sull'asse presente. Questa applicazione & interessante soprattutto quando ad es. occorre inserire
chiodi su impalcature per segnare gli assi paralleli del cantiere.

L'applicazione prevede due fasi:
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1. Definizione degli assi.
2. Selezione 0 misurazione del punto di riferimento.

Se la stazione & posizionata nel modo Coordinate/Grafico, & possibile determinare asse e punto di riferimento
direttamente dalla memoria.

Se la stazione non & ancora posizionata, occorre determinare I'asse con la misurazione del punto di partenza e
terminale dell'asse. Il punto di riferimento viene anche dato da una misurazione diretta.

11.9.2 Determinazione dell'asse
Misurazione o selezione del primo punto dell'ass

Misura Pt Rif 1 e

Rinomina del punto dell'asse
di riferimento o selezione dalla

Appl.zFPunto alla Linea

memoria.
ID Pt PiLn1 H 5 Ritornare alla Misurazione di
Sy orientamento.
Avviare la misurazione rispetto
Ao 31°54 05" 2l punte, P
Av 76° 55" 05" igrl- Avanti alla fase successiva.
Do 5032m| ~

Indietro ‘ Misura ‘ Segue

Misurazione o selezione del secondo punto dell'asse
Misura Pt Rif 2 a0 e

Rinomina del punto dell'asse
di riferimento o selezione dalla

Appl.zFPunto alla Linea

memoria.
A Piln2 H Indietro alla misurazione del
~—_ primo punto.
= Avviare la misurazione rispetto
Ao °5TaE | 2l punto, P
Av 76° 54' 40" "ﬁ_ Avanti alla fase successiva.
Do 4066m| =

Indietro ‘ Misura ‘ Segue

Spostamento dell'asse

Il punto di partenza dell'asse pud essere spostato per usare un altro riferimento come origine del sistema
di coordinate. Se il valore immesso & positivo, I'asse si muove avanti, quando & negativo si muove indietro.
Il punto di partenza viene spostato in caso di valore positivo verso destra, in caso di valore negativo verso
sinistra.
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Ritornare alla visualizzazione

Spostam. Linea Rif.

. precedente.
Appl.=0Offzet Tracciam,
- ; Immettere manualmente lo
Linea 2.000 m| 2] spostamento assi.

Avviare la misurazione rispetto
al punto. Vengono visualizzati i
valori misurati degli assi, della
distanza e dell'altezza. | valori
possono essere trascritti sin-
golarmente.

. - Ru: Rotazione degli assi.
Indietro ‘Ruotare‘ Misura ‘ Segue

Avanti alla fase successiva.

Offset 0.000 m|1z;|

Rotazione dell'asse

La direzione dell'asse puo essere ruotata attorno al punto di partenza. Immettendo valori positivi I'asse gira in
senso orario, in caso di valore negativo in senso antiorario.

Invio Unita Ang. 1erer R|torndaretalla visualizzazione
precedente.

Conferma della razione.

7 8 9 0

Annulla OK

11.9.3 Controllo dei punti rispetto all'asse
Misurazione o selezione del punto di riferimento

Sel o Mis Pt di Verifica

Selezione di un punto dalla
memoria.

Avviare la misurazione rispetto
al punto.

Visualizzazione dei punti mi-
surati o selezionati rispetto
all'asse di riferimento.

Salvare Registrazione dei risultati della
misurazione.

Nuova Ln Rideterminazione dell'asse di
riferimento.

Appl.sFunto alla Linea

ID Pt ci=]

Linea 3.057Tm
Offset 0.026 m

P Y
i

LE BEL

Indietro ‘ Salvare ‘ Misura ‘Nuo. Ln
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12. Dati e gestione dei dati

12.1 Introduzione

Le stazioni totali Hilti salvano i dati fondamentalmente nella memoria interna.

| dati sono valori di misurazione, cioé valori angolari e di distanza, subordinati alle impostazioni o ai valori
degli assi di riferimento relativi all'applicazione, come Linea e Offset oppure coordinate.

Con l'ausilio di un software per PC & possibile anche scambiare dati con altri sistemi.

In linea di principio devono essere considerati tutti i dati della stazione totale come dati dei punti, ad eccezione
dei dati grafici in cui la grafica e i punti sono collegati.

Per la selezione o I'utilizzo sono disponibili qui i punti corrispondenti, ma non la grafica che & presente come
informazione supplementare.

12.2 Dati dei punti

| dati dei punti possono consistere in nuovi punti misurati oppure essere punti gia presenti. Fondamentalmente
la stazione totale misura angoli e distanze.

Con l'ausilio della configurazione della stazione vengono calcolate le coordinate per il punto bersaglio.

In questo modo, ogni punto al quale si & mirato con il reticolo o con il puntatore laser e per il quale viene
misurata una distanza, viene calcolato come punto tridimensionale nel sistema della stazione totale.

Questo punto tridimensionale viene identificato in maniera univoca mediante la descrizione del punto stesso.
Ad ogni punto viene attribuita una descrizione del punto, una coordinata Y, una coordinata X ed eventualmente
un‘altezza.

Determinati punti sono definiti per mezzo delle loro coordinate oppure punti con elementi grafici.

12.2.1 Punti come punti di misurazione

| dati di misurazione sono punti misurati che sono stati generati e memorizzati dalle applicazioni principali nella
stazione totale come punti coordinate, come ad esempio il tracciamento orizzontale, il tracciamento verticale,
la verifica, la misurazione e la registrazione.

| punti di misurazione possono esistere nell'ambito di una stazione una sola volta.

Se lo stesso nome viene nuovamente utilizzato come punto di misurazione, & possibile che il punto esistente
venga sovrascritto oppure che venga dotato di un altro nome punto.

| punti di misurazione non possono essere modificati.

12.2.2 Punti come punti di coordinate

Se in un sistema di coordinate viene eseguita un'elaborazione, di regola tutte le posizioni vengono identificate
per mezzo di un nome di punto e vengono stabilite le coordinate, sono perlomeno necessari un nome punto e
due valori di coordinate orizzontali X, Y 0 E, N, ecc... per descrivere una posizione del punto.

L'altezza & solitamente indipendente dai valori delle coordinate XY.

La stazione totale utilizza punti come punti coordinata, cosiddetti punti di controllo o punti fissi e punti di
misurazione con coordinate.

| punti fissi sono punti con determinate coordinate che vengono inseriti manualmente nella stazione totale
oppure vengono trasmessi con il programma Hilti PROFIS Layout mediante una memoria di massa USB o
direttamente per mezzo di un cavo dati USB.

Questi punti fissi possono anche essere punti di tracciamento. Un punto di controllo (punto fisso) esiste in un
lavoro solamente una volta.

| punti di controllo o punti fissi possono essere modificati sulla stazione totale, a condizione che nessun
elemento grafico sia annesso al punto in questione.

12.2.3 Punti con elementi grafici

Con l'ausilio del programma Hilti PROFIS Layout, sullo strumento possono essere caricati, rappresentati e
selezionati dati grafici da un ambiente CAD.
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Mediante il programma Hilti PROFIS Layout, il sistema Hilti consente di generare punti ed elementi grafici in
diversi modi e consente altresi di trasmetterli/utilizzarli con la stazione totale.

| punti con elementi grafici annessi non possono essere modificati nella stazione totale, tuttavia cio e
possibile nel PC mediante il programma Hilti PROFIS Layout.

12.3 Generazione di dati dei punti

12.3.1 Con stazione totale

Ogni misurazione genera un set di dati misurati oppure genera un punto di misurazione. | punti di misurazione m
sono definiti solamente come valori angolari e di distanza, nome del punto con angolo e valori di distanza

oppure come nomi punto con coordinate.

12.3.2 Con Hilti PROFIS Layout

1. Generazione di punti dalle dimensioni della mappa mediante progettazione di linee, curve e rappre-
sentati con elementi grafici

Nel programma "Hilti PROFIS Layout" & possibile generare dalle quote o dimensioni della mappa un grafico
che dovrebbe praticamente riprodurre lo schema di costruzione.

Nel software per PC viene nuovamente generata graficamente la mappa sul PC, in forma semplificata, in modo
che le linee, le curve ecc. risultino come punti con sfondo grafico.

Qui & anche possibile generare curve specifiche, dalle quali possono essere creati punti ad esempio ad intervalli
regolari.

2. Generazione di punti in seguito all'importazione di dati CAD e CAD-compatibili

Con l'ausilio di "Hilti PROFIS Layout" vengono trasmessi al PC direttamente dati CAD in formati DXF o in
formato DWG AutoCAD-compatibile.

Dai dati grafici, cioe linee, curve, ecc..., vengono generati dei punti.

Nel programma Hilti PROFIS Layout & possibile creare, da elementi grafici CAD, dei dati in forma di punti da
punti finali, punti di intersezione di linee, punti centrali di tratti, punti circolari, ecc.

Ai dati dei punti cosi generati vengono assegnati gli elementi grafici originari derivanti da CAD.

| dati che si trovano in CAD possono essere presenti in diverse “posizioni’. Nel programma "Hilti PROFIS
Layout" questi dati, durante il trasferimento allo strumento, vengono raccolti tutti in un'unica "posizione".

NOTA
Qui si deve prestare particolare attenzione al fatto che nell'organizzazione dei dati sul PC trova notevole
considerazione la densita di punti definitivamente attesa prima della trasmissione allo strumento.

3. Importazione di dati dei punti da file tabelle o file di testo
| dati dei punti possono essere importati da file di testo o file XML all'interno del programma Hilti PROFIS
Layout, possono essere elaborati e trasmessi alla stazione totale.

12.4 Memoria dati

12.4.1 Memoria interna della stazione totale

La stazione totale Hilti memorizza nelle applicazioni dati che vengono organizzati di conseguenza.
| dati dei punti o i dati di misurazione sono organizzati nel sistema mediante lavori e stazioni dello strumento.

Lavoro
Fa parte di un lavoro un unico blocco di punti di controllo (punti fissi) o punti di tracciamento.
Possono far parte di un lavoro molte stazioni.

Stazione dello strumento piu orientamento (se rilevante)
Per una stazione & sempre presente un orientamento.
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Fanno parte di una stazione punti di misurazione con una denominazione univoca del punto.

NOTA
Un lavoro puo essere considerato praticamente come un file.

12.4.2 Memoria di massa USB

La memoria di massa USB viene utilizzata per I'interscambio di dati tra PC e stazione totale. Questo supporto
non viene utilizzato come memoria dati supplementare.

NOTA
Come memoria dati attiva, nella stazione totale viene sempre utilizzata la memoria interna della stazione stessa.

13. Gestione dati stazione totale

13.1 Panoramica

Con la Gestione dati & possibile avere accesso ai dati salvati nella memoria interna della stazione totale.
Con la Gestione dati sussistono le seguenti possibilita:

= Creare, cancellare e copiare un nuovo lavoro.
« Inserire, modificare e cancellare punti di controllo o punti fissi con coordinate.
= \lisualizzare e cancellare punti di misurazione.

Menu Applicazioni Ritornare alla visualizzazione
2 precedente.

Appl.=Seleziona Applicazione

. ﬁ Richiamare I'applicazione Ge-
2 stione dati.
; Gestione dati

Punte alla Linea Gestione Dati

Q4

Configurazione

Indietro

NOTA
| punti di controllo o i punti fissi possono essere modificati soltanto a condizione che non abbiano elementi
grafici annessi.

13.2 Selezione lavori

Dopo l'avvio della Gestione dati viene visualizzato I'elenco dei progetti presenti nella memoria interna.
Innanzitutto & necessario selezionare un progetto esistente prima di attivare le funzionalita per i punti e i punti
di misurazione.

308

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Seleziona Lavoro Ritornare alla visualizzazione
: - precedente.
Appl.=Gestione DatifLavaoro - - - _ _
Info Visualizzazione dei dettagli del
BLD progetto.
BL Cop Copia del progetto selezionato.
VADUZ Elimina Cancellazione del progetto se-
lezionato.
GASSNER_MR :
= Selezionare o creare un nuovo
LOP lavoro.
Indietro | Info | Cop [liminé] Nuovo
Dettagli Lavoro Indietro Ritornare alla visualizzazione
. - precedente.
e Selezione delle funzioni per
Pt Dsgn
Lavoro BLD punti fissi.
Data 28/06/11 Richiamare le funzionalita rela-
tive al punto di misurazione.
Ora 0642
Num. Pti 6
Num. Staz 1

Indietro | Pt Dsgn | Pt. Mis |

13.2.1 Punti fissi (punti di controllo o tracciamento)

In seguito alla selezione di un lavoro corrispondente, mediante la selezione dell'opzione Punti, possono essere
inseriti i punti con coordinate oppure possono essere modificati o cancellati punti esistenti con coordinate.

13.2.1.1 Inserimento dei punti con coordinate

Inserimento manuale del nome punto e delle coordinate.

Se il nome del punto esiste gia, viene visualizzato un relativo avviso con la richiesta di modificare il nome del
punto.

Seleziona manualmente Ritorr:jaretalla visualizzazione
. . precedente.
Appl.zGestione datifllavoro
Selezionare un punto da una
ID Pt TUO_1.63"%,| mappa.
E 25.000 m|'2;| Elenco Slelezionare un punto da un
elenco.
1
N 15.000 m| 23' Inserire manualmente il punto.
H 37.800 m|'z;) Confermare ed acquisire gli

input.

‘Annulla ‘PiantaFlencoMan. I-‘ OK
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NOTA
Con la funzione attualmente utilizzata il tasto corrispondente viene visualizzato di colore "grigio".

13.2.1.2 Selezione di punti da un elenco o una rappresentazione grafica
Di sequito viene rappresentata la selezione punti da un elenco e un grafico.

Annulla Interrompere e tornare alla
schermata precedente.

Selezionare un punto da una
mappa.

Selezionare un punto da un
elenco.

-
Q Man. Selezionare un punto mediante

Seleziona Pt da piano i

Appl.rGestione datifllavoro

»

AIQ input manuale.

G) Confermare ed acquisire gli
[ E— ] input.

‘Annulla ‘Pianta‘Elenco| Man.‘ OK

H
~

Seleziona Pt da elenco

Appl.xGestione datifdlavare

ID Pt 1%,
DPt| E N H u
Ol 0000 [0.000 |0.000
Ol 0000 [0.000 |0.000
Ol 2000 [0.000 |0.000

‘Annulla ‘Pianta‘Elenco| Man.‘ OK

13.2.1.3 Cancellazione ed elaborazione di punti

Dopo avere selezionato e confermato il punto, questo pud essere cancellato o modificato nella seguente
visualizzazione.

Con la modifica & possibile variare solamente le coordinate e I'altezza, ma non il nome del punto stesso.

Per modificare il nome del punto & necessario che il punto venga inserito con un nuovo nome.

Ritornare alla visualizzazione
precedente.

D Pt FOGY 57 Cancellare il punto visualizzato.

Appl.:Gestione datiiD ati Pt

Modifica Elaborare i punti visualizzati.
E 3.000 m
N 5.000 m ;
H 4968 m

Hi{x)
Ely)

\ Indietro \ Elimina ‘Modiﬁca
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NOTA
| punti con grafica annessa non possono né essere modificati, né cancellati. Questa possibilita & a disposizione
solamente nel PC con il programma Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Punti di misurazione

Dopo la selezione del lavoro corrispondente, & possibile visualizzare le stazioni con i loro relativi punti di
misurazione.

A questo proposito & possibile cancellare una stazione con tutti i relativi dati di misurazione.

In questo caso per scegliere il lavoro deve essere selezionata I'opzione Punti di misurazione. m

13.2.2.1 Selezione della stazione

Di seguito viene rappresentata la selezione di una stazione mediante inserimento manuale del nome della
stazione stessa, da un elenco e grafica.

Seleziona Pt da elenco i. e Interrompere ¢ tornare alla
Appl.zGestione datidFunti misurati — SChermata precedente'
: Selezionare un punto da una
ID Pt EM_T_1";| mappa.
ID Pt E N H Elimina Cancellare la stazione e tutti i
punti di misurazione corrispon-
DL_U.. |0000 (0000 |— denti.
EM.T 10440 (0342 |-2.943 Selezionare un punto da un
— elenco.
Muowa 0440 (0544 |12.916 ]T\ Confermare ed acquisire i
input.

Appl.zGestione datidPunti mizurati

| —

‘Annulla ‘ Pianta ‘ Elenco ‘ OK

13.2.2.2 Selezione punto di misurazione

In sequito alla selezione della stazione, & possibile inserire un punto di misurazione per eseguire una ricerca
manuale oppure pu0 essere selezionato da un elenco di punti di misurazione oppure dalla visualizzazione
grafica.
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Seleziona Pt da elenco Lfltﬁgpmge;eecz?j;n;;e alla
Appl.rGestione datifPunti misurati Se|ezi0nare m punto da T
217 BO_206/",| mappa.
ID Pt E N H u Cancellare il punto.
3 oooo |oooo |- Slzlr(]e(z:ioonare un punto da un
B0L205)0.000 D00y 14280 Confermare ed acquisire gli
DL U |0000 [0000 |- input.

‘Annulla \ Pianta \ Elimina \ oK

Seleziona Pt da piano

Appl.rGestione datifPunti misurati

Y
»
v

DO Lk

[—

‘Annulla ‘ Pianta ‘ Elenco ‘ OK

13.2.2.3 Cancellazione e visualizzazione di punti di misurazione

In seqguito alla selezione della voce di menu & possibile visualizzare i valori misurati e le coordinate e cancellare
il punto di misurazione.

Punti misurati Ritornare alla visualizzazione
- e a— precedente.
Appl.rGestione datiPunti misurati Cance“are || punto
ID Staz A_1.1|=| O
= Visualizzare i dati di misura-
ID Pt (M)8:=| zione.
Ao 18° 27' 09" Visualizzare le coordinate.
Av 88° 51' 00" Visualizzare le distanze degli
assi di riferimento
Do 0.518 m
‘ Indietro ‘ Elimina ‘ ‘ Coord.

13.3 Eliminazione di un lavoro

Prima di procedere con la cancellazione di un lavoro viene visualizzato un corrispondente messaggio di
conferma, con la possibilita di esaminare ancora una volta i dettagli relativi al lavoro in questione.

NOTA
Se il lavoro viene cancellato, tutti i dati che sono correlati con il lavoro stesso andranno perduti.
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13.4 Creazione di un nuovo lavoro

Con l'inserimento di un nuovo lavoro é necessario tenere presente che il nome del lavoro pud essere presente
nella memoria solamente una volta.

Nuovo nome di lavoro i. 1 e, Inserire il nome del lavoro.

Appl > Gestione datilLavors Interrompere e ritornare alla

selezione lavori.

A
Lelveie) = Confermare ed acquisire gli
Data 10/06/10 input.
Ora 14:26
‘ Annulla ‘ oK

13.5 Copiatura di un lavoro
Per la copiatura di un lavoro si presentano diverse possibilita:

« Dalla memoria interna alla memoria interna.
« Dalla memoria interna ad una memoria di massa USB.
« Dalla memoria di massa USB alla memoria interna.

Durante il processo di copiatura e possibile modificare il nome del lavoro nella memoria di destinazione.
In questo modo & possibile, mediante la copiatura, rinominare il lavoro e duplicare i dati del lavoro stesso.

Copia lavoro Memoraint. 8l  Selezionare la memoria base.
Memoraint. 8  Selezionare la memoria di de-

M Oriai stinazione.
ALl ) Interrompere e tornare alla
Mem. Destinaz. schermata precedente.

Appl.xGestione datifdlavare

Lavoro Rejk_2010.96|=| ﬁ]%lfﬁrmareedacq“'s'reg"
Nuovo lavoro FON_1.052"|

‘Annulla‘ \ oK

NOTA

Qualora il nome del lavoro fosse gia presente nella memoria di destinazione, dovra essere scelto un altro nome
oppure il lavoro esistente dovra essere cancellato.
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14. Interscambio di dati PC

14.1 Introduzione

L'interscambio di dati tra la stazione totale e il PC avviene sempre in combinazione con il programma PC Hilti
PROFIS Layout.

| dati trasmessi sono dati binari e non possono essere letti senza questi programmi.

L'interscambio di dati pud avvenire per mezzo del cavo dati USB fornito in dotazione oppure con I'ausilio di
una memoria di massa USB.

14.2 Hilti PROFIS Layout

Fondamentalmente i dati vengono scambiati sotto forma di lavoro completo, cioé tutti i dati che fanno parte
del lavoro vengono scambiati tra la stazione totale Hilti e il programma Hilti PROFIS Layout.

Un lavoro pud contenere solo punti di controllo o punti fissi con e senza elementi grafici combinati, cioé
con punti di controllo o punti fissi (dati di misurazione) comprensivi dei risultati derivanti dalle applicazioni
corrispondenti.

14.2.1 Tipi di dati

Dati dei punti (punti di controllo o punti di tracciamento)

| punti di controllo sono al contempo anche punti di tracciamento e possono essere caratterizzati da elementi
grafici per facilitarne I'identificazione oppure per una rappresentazione abbozzata della situazione.

Se questi punti vengono trasmessi unitamente ad elementi grafici dal PC alla stazione totale, questi dati
verranno rappresentati nella stazione totale con la grafica annessa.

Se punti di controllo o di tracciamento vengono inseriti manualmente nella stazione totale in un secondo
tempo, nella stazione totale non sara possibile aggiungere/assegnare loro alcun elemento grafico.

Dati di misurazione

| punti di misurazione o i dati di misurazione e i risultati delle applicazioni vengono fondamentalmente trasmessi
solo dalla stazione totale al programma Hilti PROFIS Layout.

| punti di misurazione trasmessi possono essere inviati come dati dei punti in formato di testo con spazi vuoti,
in formato CSV (dati separati da una virgola) oppure in altri formati quali DXF e AutoCAD DWG ed essere
elaborati su altri sistemi.

Per i risultati delle applicazioni come ad esempio le differenze di tracciamento, i risultati delle superfici, ecc.
possono essere generati dal programma Hilti PROFIS Layout appositi output in formato di testo (“report").

Riepilogo
Tra la stazione totale e il programma Hilti PROFIS Layout & possibile I'interscambio dei seguenti dati da ambo
le parti.
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Dalla stazione totale al programma Hilti Profis Layout:

= Dati di misurazione: nome del punto, angolo e distanza.
= Dati dei punti: nome del punto, coordinate e altezza.

Dal programma Hilti Profis Layout alla stazione totale:

= Dati dei punti: nome del punto, coordinate e altezza.
« Dati grafici: coordinate con elementi grafici.

NOTA
Un interscambio di dati tra la stazione totale e altri sistemi su PC non & previsto direttamente, & possibile solo
tramite il programma Hilti PROFIS Layout.

14.2.2 Output dei dati Hilti PROFIS Layout (esportazione)

Nelle seguenti applicazioni i dati vengono memorizzati ed & possibile effettuare output in diversi formati grazie
al programma Hilti PROFIS Layout:

Tracciamento orizzontale

Tracciamento verticale

Verifica

Misurazione e registrazione

5. Misurazione di superfici (risultato delle superfici)

B =

Dati di output
Il programma Hilti PROFIS Layout legge i dati memorizzati dalla stazione totale ed estrae i seguenti dati.

1. Nome del punto, angolo orizzontale, angolo verticale, distanza, altezza riflettore, altezza strumentale
2. Nome del punto, coordinata E(Y), coordinata N(X), altezza
3. Risultati delle applicazioni come differenze di tracciamento e misurazioni delle superfici

Formati di output

Formato CSV Singoli dati separati da una virgola.

Formato testo Intervalli riempiti con spazi vuoti in modo che i sin-
goli dati risultino distribuiti nelle colonne.

Formato DXF Testo con formato di interscambio
CAD-compatibile.

Formato DWG Formato dati binario AutoCad-compatibile.

14.2.3 Input dei dati Hilti PROFIS Layout (importazione)

Dati di input

Con il programma Hilti PROFIS Layout i seguenti dati possono essere letti, convertiti e trasmessi direttamente
alla stazione totale mediante un apposito cavo dati oppure con I'ausilio di una memoria di massa USB:

1. Nomi dei punti (punti fissi) con coordinate e altezze
2. Linee Poly (linee, curve) di altri sistemi

Formati di input
Formato CSV Dati separati da una virgola.
Formato txt Dati separati da spazi vuoti.
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Formato testo Intervalli riempiti con spazi vuoti in modo che i sin-
goli dati risultino distribuiti nelle colonne.

Formato DXF Disegno CAD con linee e curve come formato gene-
rale di interscambio CAD.
Formato DWG Disegno CAD con linee e curve come formato

AutoCAD-compatibile.

m 15. Collegamento dati con RS 232

La stazione totale Hilti possiede un'interfaccia dati RS 232 alla quale & possibile collegare un data logger.
Per ulteriori informazioni in merito rivolgersi al proprio consulente Hilti.

16. Calibrazione e regolazione

16.1 Calibrazione sul campo

Al' momento della consegna lo strumento & correttamente configurato.

Nel caso di sbalzi di temperatura, movimenti durante il trasporto ed invecchiamento, i valori impostati dello
strumento potrebbero alterarsi con il passare del tempo.

Pertanto questo strumento offre la possibilita di controllare i valoriimpostati con una funzione e, all'occorrenza,
di correggere tali valori con una calibrazione sul campo.
A tale scopo lo strumento deve essere posizionato in modo sicuro su un treppiede di buona qualita e deve
essere utilizzato un bersaglio ben visibile, riconoscibile, posto a +3 gradi rispetto all'orizzontale, ad una distanza
di circa 70 — 120 m. Quindi deve essere eseguita una misurazione in cannocchiale posizione 1 e cannocchiale
posizione 2.

NOTA
Questa procedura viene supportata in modo interattivo sul display, & sufficiente seguire le istruzioni.

Questa applicazione calibra e regola i seguenti tre assi dello strumento:

= Asse di collimazione
= Av - Collimazione
« (Compensatore a due assi (entrambi gli assi)

16.2 Esecuzione della calibrazione sul campo

NOTA
Utilizzare lo strumento con cautela al fine di evitare possibili oscillazioni.

NOTA

Per la calibrazione sul campo sono necessarie particolare attenzione e massima precisione durante il lavoro. A
causa di un puntamento impreciso o di vibrazioni dello strumento possono essere rilevati valori di calibrazione
errati, che a loro volta possono dare origine a misurazioni errate.

NOTA
In caso di dubbio inviare lo strumento al Centro Riparazioni Hilti per un controllo.
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1. Montare lo strumento in modo sicuro su un valido treppiede.
2. Selezionare nel Menu Applicazioni I'opzione Configurazione.

Interrompere e ritornare al
menu di selezione.

Configurazione

Appl.:Configurazions

@ Richiamare il menu Calibra-
Q @ = zione con visualizzazione dei
= Calibrazione valori memorizzati nello stru-
Config. sistema Calibrazione mento. m
- 0 ‘fi-
I b &+
Info di sistema Calibra schermo

‘ Indietro ‘

3. Selezionare il Menu Calibrazione.

Valori di Calibrazione o Avviare il processo di calibra-

zione.

Appl.=ConfigurazionesfCalibrazions

; : P Confermare i valori di calibra-
(8 Gellli =l 0° 00° 05 zione visualizzati e ritornare al
Ao - Collimazione 0° 00' oo™ menu di configurazione.
‘ Nuovo ‘ OK

4. Avviare il procedimento di calibrazione oppure confermare i valori di calibrazione visualizzati e rinunciare
ad eseguire una nuova calibrazione.

5. Selezionare un bersaglio facilmente riconoscibile nell'ambito di + 3 gradi rispetto all'orizzontale ad una
distanza di circa 70-120 m ed eseguire il puntamento con cura.
NOTA Ricercare un bersaglio adeguato, che possa parimenti consentire un buon puntamento.
NOTA Se lo strumento non si trova in posizione cannocchiale 1, comparira una relativa richiesta sul
display.
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Misura punto a faccia 1 i. 1 Ritornare alla visualizzazione

— — precedente.
Appl.=ConfigurazionesfCalibrazions

Eseguire la misurazione in po-
Calibrazione

: — o . sizione cannocchiale 1.
Mirare obiettivo a £ 3° rispetto al piano

orizzontale.
Ao 332° 06' 17"
Av 88° 05' 10"
‘ Indietro ‘ ‘ Misura ‘

6. Eseguire la misurazione in posizione cannocchiale 1.
Successivamente viene richiesto di passare alla posizione cannocchiale 2.

Ritornare alla visualizzazione

precedente.

Eseguire la misurazione in po-
Calibrazione

. = sizione cannocchiale 2.
Mirare con estrema precisione lo stesso

Appl.zConfigurazionesCalibrazione

obiettivo.
AAo -0° 01' 04"
AAV 0° 00" 24"
‘ Indietro ‘ ‘ Misura ‘

8. Eseguire lo stesso puntamento sul bersaglio entro + 3° rispetto all'orizzontale.
NOTA Cio viene supportato con il display, visualizzando le differenze per il cerchio verticale ed il cerchio
orizzontale. Tutto cio esclusivamente per facilitare I'individuazione del bersaglio.
NOTA | valori devono essere prossimi allo "zero" o discostarsi di soli pochi secondi se si mira al bersaglio
nella posizione cannocchiale 2.

9. Eseguire la misurazione in posizione cannocchiale 2.
Se le misurazioni sono state eseguite con successo in entrambe le posizioni cannocchiale, verranno
visualizzati i nuovi e i vecchi valori impostati per Av - Collimazione e asse di collimazione.

318

Printed: 07.07.2013 | Doc-Nr: PUB / 5070143 / 000 / 00



Interrompere e mantenere i
vecchi valori.

Acquisire e memorizzare nuovi

Annulla

Imposta nuovi valori

Appl.=Configurazione/Calibrazions

Av - Colim. (pre) 0° 00" 03" valori di calibrazione.
Av - Colim. (nuo) 0° 00' 07"

Ao - Collim. (pre) 0° 00' 04"

Ao - Collim. (nuo) 0° 00" 23"

Annulla Set

10. Acquisire e memorizzare i nuovi valori di calibrazione.
NOTA Con la precedente procedura di calibrazione per Av - Collimazione e asse di collimazione sono stati
parimenti rilevati nuovi valori impostati per il compensatore a 2 assi.
Con I'acquisizione dei nuovi valori di calibrazione vengono anche acquisiti i nuovi valori di impostazione
per il compensatore.

16.3 Servizio di calibrazione Hilti

Si consiglia di usufruire del servizio di calibrazione Hilti per un controllo regolare degli strumenti, affinché
possa essere garantita la loro affidabilita ai sensi delle norme e dei requisiti di legge.

Il servizio di calibrazione Hilti & sempre a disposizione su specifica richiesta della clientela, in ogni caso &
consigliabile far eseguire un controllo almeno una volta all'anno.

Il servizio di calibrazione Hilti conferma che, il giorno della prova, le specifiche dello strumento controllato
erano conformi ai dati tecnici riportati nel manuale d'istruzioni.

In caso di scostamenti rispetto alle indicazioni del costruttore, gli strumenti vengono nuovamente calibrati.
Dopo la regolazione e il controllo, viene apposto sullo strumento un adesivo di calibrazione ed un certificato
di calibrazione che conferma per iscritto la conformita dello strumento rispetto alle indicazioni fornite dal
costruttore.

| certificati di calibrazione sono sempre necessari per le aziende certificate 1ISO 900X. Per ulteriori informazioni
contattare il proprio referente Hilti.

17. Cura e manutenzione

NOTA N ' . ' PRUDENZA
Far sostituire eventuali parti danneggiate dal Centro | Non utilizzare altriliquidiad eccezione dialcol 0 acqua.
Riparazioni Hilti. Queste sostanze potrebbero risultare aggressive per

le parti in plastica.
17.1 Pulizia ed asciugatura

Soffiare via la polvere dalle lenti.
PRUDENZA
Non toccare le lenti con le dita.

Pulire lo strumento solamente con un panno pu-
lito e morbido. Se necessario, & possibile inumidire
leggermente il panno con alcol puro o acqua.
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Far sostituire eventuali parti danneggiate dal Centro
Riparazioni Hilti.
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17.2 Magazzinaggio

NOTA

Non riporre lo strumento quando é bagnato. Lasciare
che si asciughi prima di riporlo e metterlo in magaz-
zino.

NOTA
Prima del magazzinaggio, pulire sempre lo strumento,
la valigetta per il trasporto ed i relativi accessori.

NOTA

Dopo un lungo periodo di magazzinaggio o un lungo
periodo di trasporto, eseguire una misurazione di
controllo per verificare la precisione dello strumento.

PRUDENZA
Rimuovere le batterie se lo strumento non viene utiliz-
zato per lungo tempo. Lo strumento potrebbe essere

danneggiato dall'eventuale fuoriuscita di liquido dalle
batterie.

NOTA

Rispettare i limiti di temperatura previsti per il ma-
gazzinaggio dello strumento, in particolar modo in
inverno o in estate, quando I'attrezzatura viene con-
servata nell'abitacolo di un veicolo (da-30°Ca+70°C
(da-22 °F a +158 °F)).

17.3 Trasporto

PRUDENZA

In caso di spedizione dello strumento, le batterie
devono essere isolate o rimosse. Lo strumento po-
trebbe essere danneggiato dall'eventuale fuoriuscita
di liquido dalle batterie.

Per il trasporto o la spedizione dell'attrezzatura uti-
lizzare I'imballo di spedizione Hilti oppure un altro
imballo equivalente.

18. Smaltimento

ATTENZIONE

Uno smaltimento non conforme dei componenti potrebbe comportare i seguenti inconvenienti:
Durante la combustione di parti in plastica vengono prodotti gas tossici che possono causare problemi di

salute.

Le batterie possono esplodere se sono danneggiate o notevolmente surriscaldate e, di conseguenza, possono
causare avvelenamenti, ustioni, corrosione o inquinamento.

Uno smaltimento sconsiderato puo far si che persone non autorizzate utilizzino |'attrezzaturain modo improprio,
provocando gravi lesioni a se stessi oppure a terzi, e inquinando I'ambiente.

&

Gli strumenti e gli attrezzi Hilti sono in gran parte realizzati con materiali riciclabili. Condizione essenziale per
il riciclaggio & che i materiali vengano accuratamente separati. In molte nazioni, Hilti si & gia organizzata per
provvedere al ritiro dei vecchi strumenti/ attrezzi ed al loro riciclaggio. Per informazioni al riguardo, contattare
il Servizio Clienti Hilti oppure il proprio referente Hilti.

Solo per Paesi UE
Non gettare gli strumenti di misura elettronici tra i rifiuti domestici.

Secondo le Direttive Europee 2002/96/CE e 2006/66/CE sui rifiuti di apparecchiature elettriche ed
elettroniche e la sua attuazione in conformita alle norme nazionali, le apparecchiature elettriche e
le batterie esauste devono essere raccolte separatamente, affinché possano essere riutilizzate in
modo eco-compatibile.
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salvaguardia dell'ambiente.

Smaltire le batterie secondo le prescrizioni nazionali vigenti in materia. Si prega di contribuire alla

19. Garanzia del costruttore

Hilti garantisce che I'attrezzo fornito & esente da difetti
di materiale e di produzione. Questa garanzia & valida
a condizione che I'attrezzo venga correttamente uti-
lizzato e manipolato in conformita al manuale d'istru-
zioni Hilti, che venga curato e pulito e che I'unita
tecnica venga salvaguardata, cioé vengano utilizzati
per l'attrezzo esclusivamente materiale di consumo,
accessori e ricambi originali Hilti.

La garanzia si limita rigorosamente alla riparazione
gratuita o alla sostituzione delle parti difettose per
I'intera durata dell'attrezzo. Le parti sottoposte a nor-
male usura non rientrano nei termini della presente
garanzia.

Si escludono ulteriori rivendicazioni, se non di-
versamente disposto da vincolanti prescrizioni na-
zionali. In particolare Hilti non si assume alcuna

responsabilita per eventuali difetti o danni acciden-
tali o consequenziali diretti o indiretti, perdite o co-
sti relativi alla possibilita / impossibilita d'impiego
dell'attrezzo per qualsivoglia ragione. Si escludono
espressamente tacite garanzie per I'impiego o I'i-
doneita per un particolare scopo.

Per riparazioni o sostituzioni dell'attrezzo o di singoli
componenti e subito dopo aver rilevato qualsivoglia
danno o difetto, & necessario contattare il Servizio
Clienti Hilti. Hilti Italia SpA provvedera al ritiro dello
stesso, a mezzo corriere.

Questisono i soli ed unici obblighi in materia di garan-
zia che Hilti & tenuta a rispettare; quanto sopra annulla
e sostituisce tutte le dichiarazioni precedentie /o con-
temporanee alla presente, nonché altri accordi scritti
e/ o verbali relativi alla garanzia.

. Dichiarazione FCC (valida per gli USA) / Dichiarazione IC (valida

ner il Canada

PRUDENZA

Questo strumento & stato testato ed & risultato con-
forme ai valori limite stabiliti nel capitolo 15 delle
direttive FCC per gli strumenti digitali di classe B.
Questi valori limite prevedono, per I'installazione in
abitazioni, una sufficiente protezione da irradiazioni di
disturbo. Gli strumenti di questo genere producono,
utilizzano e possono anche emettere radiofrequenze.
Pertanto, se non vengono installati ed azionati in
conformita alle relative istruzioni, possono provocare
disturbi nella radioricezione.

Non é tuttavia possibile garantire che, in determinate
installazioni, non si possano verificare fenomeni di
disturbo. Nel caso in cui questo strumento provochi
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disturbi di radio / telericezione, evento determinabile
spegnendo e riaccendendo lo strumento, |'operatore
¢ invitato ad eliminare le anomalie di funzionamento
con l'ausilio dei seguenti provvedimenti:

Reindirizzare o spostare I'antenna di ricezione.
Aumentare la distanza tra strumento e ricevitore.

E consigliabile chiedere |'aiuto del rivenditore di zona
o di un tecnico radiotelevisivo esperto.

NOTA

Le modifiche o i cambiamentiapportatiallo strumento
eseguiti senza espressa autorizzazione da parte di Hilti
possono limitare il diritto dell'operatore di utilizzare
lo strumento stesso.
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21. Dichiarazione di conformita CE

Denominazione: Stazione totale
Modello: POS 15/18
Anno di progettazione: 2010

Sotto nostra unica responsabilita, dichiariamo che
questo prodotto & stato realizzato in conformita
alle seguenti direttive e norme: EN 61000-6-1,
EN 61000-6-3, 2006/95/CE, 2004/108/CE.

Hilti Corporation

Dietmar Sartor Tassilo Deinzer
Head of BA Quality and Process Ma- Head BU Measuring Systems
nagement
Business Area Electric Tools & Ac- BU Measuring Systems
cessories
082010 082010
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