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ORYGINALNA INSTRUKCJA OBStUGI

Tachimetr POS 15/18

Przed uruchomieniem urzadzenia nalezy ko-
niecznie przeczytac instrukcje obstugi.

Niniejszg instrukcje obstugi przechowywac
zawsze z urzadzeniem.

Urzadzenie przekazywaé innym uzytkowni-
kom wytacznie z instrukcja obstugi.

H Liczby odnosza sie zawsze do rysunkéw. Rysunki
do tekstu znajduja sie na rozktadanej oktadce. Podczas
studiowania instrukcji trzymaé oktadke otwarta.

W tekscie niniejszej instrukcji obstugi pojecie »urzadze-
nie« oznacza zawsze POS 15 lub POS 18.

(@ Sruba poziomujaca spodarki

(3) Blokada spodarki

(4) Panel obstugi z ekranem dotykowym
®

Sruba ogniskujaca
(6) Okular

(7) Luneta z dalmierzem
(8) Celownik do naprowadzania zgrubnego

Elementy obudowy z przodu H

2 ztgcza USB (mate i duze)
(12) Prawa komora na akumulator ze $ruba zamykajgca

Sruba ruchu pionowego
a

(14 Sruba poziomujgca spodarki

(15) Spodarka
(6) Pion laserowy

(1) Wspomaganie tyczenia
(18) Obiektyw
@

Uchwyt do przenoszenia

Sruba ruchu poziomego lub leniwego

Elementy obudowy z tytu El

@ Z lewej strony komora na akumulator ze $rubg za-
mykajaca

1  Wskazowki 0goIne ......cccvviviviirnrnnirnrasssnrasnsssrasnssnsnnnnsnss 4

1.1 Wskazoéwki informacyjneiichznaczenie ...........ciiiiiiiiieinnnnnnnrarernnnnnnnns 4
1.2 Objasnienia do piktogramow i dalsze wskazowki. . . ... ...coiiiiiiiniiiennnnnnnnnnnnns 5
P © o 5
2.1 Uzycie zgodne z przeznaczeni@m . . . o oo vt vt e s e annnnnnssssnsnnsannnsssssnnnnnnnnnns 5
2.2 OpISUrzadzenia . ... ..o ittt ittt s e s e s e E e 5
2.3 W skitad wyposazenia standardowegowchodzg. . .........coiii i i 6
R T © 1 o - 6
4 DanetechniCzne..........cccicvmiiiirirarirariiaiararasasarasasasasnsnnnss 8
5 Wskazowki bezpieczenstwa...........coviiiiiiiiiiiiiiiriiiiinainnnaans 10
5.1 Podstawowe informacje dotyczace bezpieczenstwa . .............c. it 10
5.2 Uzytkowanie niezgodne zprzeznaczeniem ... .........overeennnnnnnsrsnnnnnnnnnnsns 10
5.3 Prawidiowa organizacjamiejSCapracy ........eueeeureannnnnsannssanrsnnsnnnsnnnns 10
5.4 Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna . ......... ..ottt iinnnnnaarrannnns 10
5.4.1 Klasyfikacja lasera dla urzadzen klasy 2 . . .. ... .. e 10
5.4.2 Klasyfikacja lasera dla urzadzen klasy 3R . . . ... ... e 10
5.5 Ogolne srodki bezpieczenstwa. .. .. ... oo oot i i i i i i s e e 11
5.6 = 10 ] o o T 11
6 OpissSystemMuU ......cvcviiririniirirarsssrassnssasnsnssssnsnssssnsnnsnsns 11
6.1 Pojeciangolne . .. ..ot a e e e e r e 11
6.1.1 WSPOIZEANE . . . o ot e e 11
6.1.2 Osie bUOWII . . . . e 12
6.1.3 Pojecia specjaliStyCzne . . . .. ... e 12
6.1.4 Potozenialunety BRI . . . . ... . e 13



6.1.5 Pojeciaiich znaczenie . . . . . ... . e 14

6.1.6 Skroty iich znaczenie . . ... ... ... e 15
6.2 System pomiaru KgtOw . . . . . .o ittt i i e e 15
6.2.1 ZaSada POMIAIU . . . ettt e e e e e e e e e e e e e e e e e 15
6.2.2 Kompensator 2-0siowy Bl . . . . .. ..o 16
6.3 PomiarodlegloScCi . .......ccoiiiiiiii ittt i i rrar s 16
6.3.1 PomiarodlegtosCi A . . . .. ... .. e 16
6.3.2 Bl . e i e i e 17
6.3.3 Tyczkadoreflektora . . ... ... e 17
6.4 Pomiary WySOKOSCI . v vt vt iiiiiiii it st e iansnnnns s snnssssnnnnnnnnnnnns 18
6.4.1 Pomiary WySOKOSCI . . . . e 18
6.5 Wspomaganie tyCzenia . ........coitttiiininnne s rrnnnnansasrrannaanssrannnannns 18
6.5.1 Wspomaganie tyczenia [l . . . . . .. ... 18
6.6 Laserowy wskaznik celuld .. ...ttt i e 19
6.7 Punktydanych . ........ciiiiiiiniii ittt an s annsannsanannsnssnnsnnnnnnnns 19
6.7.1 WYDOr PUNKEOW . . . . e e e e e e e e e e e 19
7 Pierwsze KroKi......cvovoviririiiiiiiiiiiiirararainnsnnanennnnnnsanas 21
71 AKUMUIAEOY .« ot ittt i i i ittt a e sttt an s s 21
7.2 tadowanieakumulatora. ... ...... ... i i ettt s r s 21
7.3 Wktadanie i wymiana akumulatorow Bl .. ... i i i i 21
7.4 Sprawdzaniedziatania . .......... i i i i i s e s e 21
7.5 Panelobstugi . .... ..ot i i i e et r e 21
7.51 Przyciski funkCyjne . . . . ... e 21
7.5.2 Wymiary ekranu dotykOWEgO . . . . . . oot e e 22
753 Podziat ekranu dotykowego . . . . . . ..o e 22
7.5.4 Ekran dotykowy - klawiaturanumeryczna . . . . .. .. 22
7.5.5 Ekran dotykowy - klawiatura alfanumeryczna . ........... .. . . e 23
7.5.6 Ekran dotykowy - Ogdlne elementy obstugi . . . . . . ..o 23
7.5.7 Wskazanie stanu laserowego wskaznikacelu .. .......... . ... .. 24
7.5.8 Wskazniki natadowania akumulatora. . . . ... .. ... 24
7.6 Wiaczanie/wylaczanie . ..........cciiiiiinienereannnnnnnrasanannnnnnassasnnnnnnn 24
7.6.1 WIBCZANIE . . . o oo e 24
7.6.2 WYEBCZANIE . . . o oo e 24
7.7 Ustawianieurzadzenia . . .. ... ..ottt i ittt st s s 24
7.71 Ustawianie za pomoca punktu podtoza i pionu laserowego . . ...t 24
7.7.2 Ustawianie urzadzenia Bl . . . . . ... o e 25
7.7.3 Ustawianie wedtug rur i pionu laSerowego . . . . . .ottt t e e 25
7.8 AplikacjaTeodolit . ........ ...t iiiiiiin it et aassnnsnnrssnnnnnsnsnnnsnsnnnnnnn 26
7.8.1 Ustawianie odczytu wskazania na kole poziomym .. ... ... 26
7.82 Reczne wprowadzanie wskazan zkota .. ... ... ... .. 26
7.8.3 Zerowanie wskazan zKota . . ... ... 27
7.8.4 Wskaznik nachyleniaw pionie Ml . . ... ... .. s 27
8 Ustawieniasystemu........cccviviiiiiiiiiiiiiiiiiararairarannnsnnnnnnnns 28
8.1 Konfiguracja . ........ciiiiiiiiiiiii it aiaannnnns s snnsnsssannnnnnnnnns 28
8.1.1 Ustawienia . . .. ... e 28
8.2 Godzinaidata ........ciiiiiii i i i i i it e a e 30
9 Menufunkcji (FNC).....ocvmiiiriiiii i iiiiiiasesarasasasasansnsnnnnnnnns 31
9.1 0 T3 11 1 7 31
9.2 Laserowy wskaznik celuld ... ... ...ttt ittt 32
9.3 Podswietlaniewyswietlacza . .. ......... o ittt i i it t i rr e 32
9.4 Elektronicznapoziomnica ..........couttiitiinnrrnnrannsannsannssanrsnnrnnnrnnnns 32



9.5 Korekty atmosferyczne ..........cciiiiiiiinnnntnnsnnnnnnnsonnssnnsonnsnnnsnnnns 32

9.5.1 Korekta wptywu czynnikdw atmosferycznych ... ... ... . e 33
10 Funkcje aplikacji -...cccvvririi it rer s n e 33
10.1 o 1= (1 33
10.1.1 Ekran aktywnego projektu . . ... .. 33
10.1.2 WYDOr ProjektOw . . . . .o 34
10.1.3 Utworzenie nowego Projektu . . . ... oot 34
10.1.4 Informacja 0 ProjekCie . . . . . . ... e 35
10.2 Lokalizacjaiorientacja. . ...t it i i s e 35
10.2.1 Przeglad . . ... e 35
10.2.2 Ustawianie lokalizacji nad punktem z zastosowaniem osibudowli. . .. .......... .. ... ....... 36
10.2.3 Dowolna lokalizacja z zastosowaniem osibudowli . . . .. ... ... . . 39
10.2.4 Ustawianie lokalizacji nad punktem z zastosowaniem wspotrzednych .. ..................... 42
10.2.5 Dowolna lokalizacja z zastosowaniem wspotrzednych .. ... ... i 44
10.3 Ustalanie WySOKOSCi . ..ottt it iiiia et sttt saana s 47
10.3.1 Ustawianie lokalizacji z zastosowaniem osi budowli (opcja Wysoko$¢ "WL") .. ... ... ... ....... 47
10.3.2 Ustawianie lokalizacji z zastosowaniem wspotrzednych (opcja Wysoko$é "WL") ... . ... .. .. 49
B T £ o 1= T = . -1 |
1.1 Tyczenie w poziomie (tyczenie H) . . . . ..o v vt i it i ittt s s s 51
11.1.1 Zasadatyczenia H . . ... e 51
11.1.2 Tyczenie z zastosowaniem osibudowli . . . .. ... L 52
11.1.3 Tyczenie z zastosowaniem wspotrzednyCh . . ... ... e 56
11.2 Tyczeniewpionie (tyczenie V) . ... ... v iii ittt s s s saasnan s sanrsnnnnnnnnnns 58
11.2.1 ZasadatyCzeniaV . . ... e 58
11.2.2 Tyczenie V z zastosowaniem osi budowli . .. ... .. 59
11.2.3 Tyczenie V z zastosowaniem wspotrzednyCh . . . . . . .. e 63
1.3 L0 o 1 - T 64
11.3.1 Zasada obmiaru . ... ... ... e 64
11.3.2 Obmiar z zastosowaniem osibudowli . . . ... ... ... 65
11.3.3 Obmiar z zastosowaniem wspotrzednyCh . . . ... ... e 67
11.4 PomiarodlegltoSci . ...ttt i i i e e e e e e 69
11.41 Zasada pomiaru odlegtoscCi . . . .. ... s 69
11.5 Pomiarizapis .........coiiiiiiiiiii it i i it s s 71
11.5.1 Zasada POMIArU i ZAPISU . . . o v v it e e e e e e e e e e e s 71
11.5.2 Pomiar & zapis z zastosowaniem osibudowli ... ... ... 72
11.5.3 Pomiar & zapis z zastosowaniem wspétrzednych . . . ... ... ... . . 73
11.6 Ustawianie W pionie . . ... vt ittt st et sttt s aaaaa s 74
11.6.1 Zasada ustawiania W pIioNIe . . . . . o o ot e e e 74
11.7 Pomiarpowierzchni . .. ... i it ii ittt ittt sttt s s s E s 76
11.7.1 Zasada pomiaru POWIEIrZChNI . . . . . . . e 76
11.8 Posredni pomiar WySOKOSCI « . .o oo i vttt i ii it s st eeaa s n s 78
11.8.1 Zasada posredniego pomiaru WYSOKOSCI. . . . o o oottt s 78
11.8.2 Posrednie wyznaczanie WySOKOSCI . . . . . ..ttt e 79
11.9 Okreslanie potozenia punktu w stosuNKU O OSi. . . v v v v v i i ittt e i e s i s aann e 79
11.9.1 Zasada od puNKtU O OSI . . . ..ottt 79
11.9.2 Ustalanie 0Si . . . ...t e 80
11.9.3 Kontrola punktow w StosSuNKU dO OSi . . . ..ottt e 81
12 Dane orazich wykorzystywanie .........cccvivevererarnrirnnsnnnnnnnnans 81
12.1 B =T « 81
12.2 Dane punktu. . . ..o v ittt i i i e i a s a e e e E e a s 81
12.21 Punkty jako punkty pomiarowe . . . . .. ... e 82




12.2.2 Punkty jako punkty o danych wspoétrzednych ... ... .. . 82
12.2.3 Punkty z elementami graficznymi . . . . ... ... 82
12.3 Tworzeniedanych punktu . ..........cciiiiiiiinninnrennnsnnrnanrsanssnnnsnnsnnns 82
12.3.1 TaChIMEtr . o o o 82
12.3.2 Za pomoca Hilti PROFIS Layout . . . . .. ..ot e e e 82
12.4 Pamieédanych. ..........cciiiiiiiii it iennnnnnss e nssnnsnsssnnnnnnnnnnns 83
12.4.1 Pamie¢ wewnetrzna tachimetru . . ... ... . . e 83
12.4.2 PamigC USB . . . oot 83
13 Menedzer danych tachimetru..........cccvviviiiiiiiiiiiiiiiiiiiaenans 83
13.1 Zestawienie ... ..o iii i i i i e e e a s sy 83
13.2 Wyborprojektu . ...ttt i i e i i s e r s a s 84
13.2.1 Punkty state (kontrolne lub tyczone) . . ... ... .. 84
13.2.2 Punkly pOmiarOWe . . . ... o e 86
13.3 Usuwanie projektu . . . ..o vt i ittt ittt s s a s s 87
13.4 Utworzenie nowego projektu . ... ....coi ittt ittt e s 88
13.5 Kopiowanie projektu . .......cciiiiiiiiii it i it sr s 88
14 Wymiana danych z komputeremPC ...........ccccviiveiierinnencen-.. 89
14.1 B - o 89
14.2 HILTIPROFISLayout . ......ciiitiiiiiinriannnnnsnnassnnssnnsanasanasannsnnnsas 89
14.2.1 TYPY AaNYCN . . o e 89
1422 Eksport danych za pomoca Hilti PROFIS Layout . .. .......... ... ... . i 90
1423 Woprowadzanie danych (import) za pomoca Hilti PROFIS Layout . . .. ............. ... ... .... 90
15 Kalibracjairegulacja........ccoivcviiviiiriinniernnssssessnsnsnnsnnnnss 91
15.1 Kalibracjawterenie ... ..... ... iiiiiiii it it st s s e 91
15.2 Przeprowadzanie kalibracjiwterenie.............ciiiiiiii it it it 91
15.3 Serwis kalibracyjny Hilti . . ... ...t i i i i i s i s s 94
16 Konserwacja i utrzymanie urzadzenia .........cccvevvivarverinnnsnesnna. 94
16.1 CZYSZCZENiE i SUSZENIE . . .« ot v vt v sttt eeaasnsnsssssnnnnnnssnssssnnnanssnsssssnsnns 94
16.2 PrzeChOWyWanie . ........oiutoinennrsanrsanssansannsannsasnsnnsnssnsnsnnnsnnsss 94
16.3 1= 10 ] o o T 94
17 Utylizacja .....ccvciiiiini i ci s ciircre e e e s i s s nnnnnnnnnnnnns 94
18 Gwarancja producenta na urzadzenia ..........c.cveviriiiiinnananans 95
19 Wskazowka FCC (w USA) / wskazéwka IC (w Kanadzie)............... 95

20

Deklaracja zgodnos$ci WE (oryginat).......c.coveviveiiincnnirnsannnnnnns 96

1 Wskazoéwki ogolne

1.1 Wskazowki informacyjne i ich znaczenie
ZAGROZENIE
Wskazuje na bezposrednie zagrozenie, ktére moze pro-
wadzi¢ do ciezkich obrazen ciata lub $mierci.

OSTRZEZENIE
Dotyczy potencjalnie niebezpiecznej sytuaciji, ktéra moze
doprowadzi¢ do powaznych obrazen ciata lub $mierci.

OSTROZNIE

Wskazuje na mozliwo$é powstania niebezpiecznej sytu-
acji, ktéra moze prowadzi¢ do lekkich obrazen ciata lub
szkod materialnych.

WSKAZOWKA
Wskazéwki dotyczace uzytkowania i inne przydatne in-
formacije.



1.2 Objasnienia do piktograméw i dalsze

wskazoéwki
Symbole
' &S &
Przed Ostrzezenie Przekazywa- Nie wolno
uzyciem przed nie odpadow patrze¢ w
przeczytaé ogolnym do zrédto
instrukcje niebezpie- ponownego promienia
obstugi czenstwem wykorzysta- lasera
nia
Nie
przykrecac
Sruby

Symbole klasy lasera Il / class 2

Laser Radiation

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

1EC60825-1:2001

Klasa lasera Il Klasa
zgodnie z lasera 2
CFR 21, § 1040 (FDA) zgodnie z
EN 60825:2008

Symbole klasy lasera lll / class 3

A\ Laser Radiation
Avokd drect aye expostrs

Class 3R Laser Product
Po: Bonm

sec 00LHz
1EC60825-1: 2007

Nie wolno
patrze¢ w
2rédto
promienia
lub bezpo-
$rednio na
promien przy
uzyciu
urzadzen
optycznych

Klasa lasera Ill
zgodnie z
CFR 21, § 1040 (FDA)

Otwor wylotowy promienia lasera

4

LASER APERTURE

Otwér wylotowy
promienia lasera

Miejsce umieszczenia szczeg6tow identyfikacyjnych
na urzadzeniu

Oznaczenie typu i symbol serii umieszczono na tabliczce
znamionowej urzadzenia. Oznaczenia te nalezy przepisaé
do instrukcji obstugi i w razie pytan do naszego przed-
stawicielstwa lub serwisu, powotywac¢ sie zawsze na te
dane.

Typ:

Generacja: 01

Nr seryjny:

2.1 Uzycie zgodne z przeznaczeniem

Urzadzenie jest przeznaczone do mierzenia odlegtosci
i kierunkéw, obliczania pozycji celu w przestrzeni tréjwy-
miarowej, wartosci pochodnych, jak réwniez do tycze-
nia na podstawie podanych wspétrzednych lub wartosci
osiowych.

Aby unikna¢ niebezpieczenstwa obrazen ciata, stosowac
wytacznie oryginalne wyposazenie i cze$ci zamienne Hilti.
Przestrzega¢ wskazdwek dotyczacych eksploataciji, kon-
serwacji oraz utrzymania urzadzenia we wtasciwym stanie
technicznym, zawartych w instrukcji obstugi.

Uwzgledni¢ wptyw otoczenia. Nie uzywaé urzadzenia
tam, gdzie istnieje niebezpieczenstwo pozaru lub eks-
plozji.

Dokonywanie modyfikacji i zmian w urzadzeniu jest nie-
dozwolone.

2.2 Opis urzadzenia

Tachimetr POS 15/18 firmy Hilti umozliwia opisanie
obiektow jako pozycji w przestrzeni. Urzadzenie jest
wyposazone w koto poziome i pionowe z podziatkg




cyfrowa, 2 elektroniczne poziomnice (kompensatory),
wbudowany w lunete dalmierz koncentryczny oraz
procesor  umozliwiajacy  wykonywanie  obliczen
i zapisywanie danych.

Przesytanie danych z tachimetru do komputera i odwrot-
nie, przetwarzanie danych oraz ich przekazywanie do
innych systemoéw jest mozliwe dzigki oprogramowaniu
Hilti PROFIS Layout.

2.3 W sktad wyposazenia standardowego wchodza

Tachimetr

Zasilacz sieciowy z kablem do prostownika
Prostownik

Akumulatory litowo-jonowe 3,8 V 5200 mAh
Tyczka do reflektora

Klucz nastawczy POW 10

Tabliczki ostrzegawcze

Certyfikat producenta

Instrukcja obstugi

Walizka Hilti

Opcjonalnie: Hilti PROFIS Layout (CD-ROM z
oprogramowaniem PC)

J U IO | Oy

1 Opcjonalnie: klucz sprzetowy do oprogramo-
wania PC

1 Opcjonalnie: kabel danych USB

Rysunek Nazwa

Opis

Akumulator POA 80

Zasilacz sieciowy POA 81

Prostownik POA 82




Rysunek Nazwa

Opis

Tyczka do reflektora (metryczna)
POA 50

Tyczka do reflektora POA 50 (me-
tryczna) stuzy do pomiaru punktéw na
podtozu i sktada sie z 4 segmentow
(kazdy dtugosci 300 mm), grota (dtu-
gos$¢ 50 mm) oraz ptyty reflektora
(wysoko$¢ 100 mm lub odlegtos¢ do
$rodka 50 mm).

Tyczka do reflektora (imperialna)
POA 51

Tyczka do reflektora POA 51 (impe-
rialna) stuzy do pomiaru punktéw na
podtozu i sktada sie z 4 segmentow
(kazdy dtugosci 12 cali), grota (dtu-
gos$¢ 2,03 cala) oraz ptyty reflektora
(wysokos$¢ 3,93 cala lub odlegtos¢ do
$rodka 1,97 cala).

Folia odblaskowa POAW-4

Samoprzylepna folia do mocowania
punktow referencyjnych na wysokich
celach, takich jak mury lub stupy.

Statyw PUA 35

Klucz nastawczy POW 10

Wytacznie do uzytku przez wykwalifi-
kowany personel!

HILTI PROFIS Layout

Oprogramowanie uzytkownika, ktére
umozliwia tworzenie punktoéw pozy-

cjonujacych z danych CAD i przeno-
szenie ich do urzadzenia.




Rysunek Nazwa Opis

/ow Klucz sprzgtowy POA 91

<

ol !I

Kabel danych POW 90

4 Dane techniczne

Zmiany techniczne zastrzezone!

WSKAZOWKA
Urzadzenia nie ro6znia sie zadnymi parametrami poza doktadnoscia pomiaru katow.
Luneta
Powigkszenie lunety 30x
Najmniejsza odlegto$¢ celowania 1,5 m (4,9 ft)
Pole widzenia lunety 1°20':2,3m /100 m (7,0 ft/ 300 ft)
Apertura obiektywu 45 mm (1,8")
Kompensator
Typ 2-0siowy, cieczowy
Zakres roboczy 3’
Doktadnos$¢ 2"
Pomiar kata
Najmniejsza jednostka wy$wietlana na POS 15 (DIN 5"
18723)
Najmniejsza jednostka wy$wietlana na POS 18 (DIN 3"
18723)
Przetwornik sygnatu kata Diametralny

Pomiar odlegtosci

Zasieg 340 m (1000 ft) Kodak szary 90%
Doktadnos$¢ +3 mm + 2 ppm (0.01 ft + 2 ppm)
Klasa lasera Klasa 3R, widoczny, 630-680 nm, Po<4,75 mW, f=320-

400 MHz (EN 60825-1/ IEC 60825-1); class llla (CFR 21
§ 1040 (FDA))

Wspomaganie tyczenia
Kat otwarcia 1,4°

Typowy zasigeg 70 m (230ft)




Pion laserowy
Doktadnosc

1,5 mmna 1,5 m (1/16 na 3 ft)

Klasa lasera

Klasa 2, widoczny, 635 nm, Po<10 mW (EN 60825-1/
IEC 60825-1); class Il (CFR 21 §1040 (FDA)

Pamie¢ danych
Rozmiar pamieci (bloki danych)

10.000

Podtaczenie danych Host i klient, 2x USB
Wskaznik
Typ Rozdzielczo$¢ (ekran dotykowy) 320 x 240 pikseli

Podswietlenie

5-stopniowe

Kontrast

Przetaczanie trybu dzien / noc

Klasa ochrony IP

Klasa IP 56
Sruby ruchu leniwego

Typ Ciagty
Gwint statywu

Gwint spodarki 5/8"

Akumulator POA 80
Typ

Litowo-jonowy

Napiecie sieciowe 3,8V
Pojemnosé akumulatora 5.200 mAh
Czas tadowania 4h

Czas pracy (przy pomiarach odlegtosci/katéw co 30 se- 16 h

kund)

Ciezar

0,1 kg (0,2 Ibs)

Wymiary

67 mm x 39 mm x 25 mm (2,6" x 1,5" x 1,0")

Zasilacz POA 81 i prostownik POA 82

Zasilanie pradem sieciowym 100...240V
Czestotliwos$¢ sieci 47...63 Hz
Prad znamionowy 4 A
Napiecie znamionowe 5V

Ciezar (zasilacz POA 81)

0,25 kg (0,6 Ibs)

Ciezar (prostownik POA 82)

0,06 kg (0,1 Ibs)

Wymiary (zasilacz POA 81)

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

Wymiary (prostownik POA 82)

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

Temperatura
Temperatura robocza

-20...+50 °C (-4°F do +122°F)

Temperatura sktadowania

-30...+70 °C (-22°F do +158°F)




Wymiary i ciezar
Wymiary

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

Ciezar

4,0 kg (8,8 Ibs)

5 Wskazowki bezpieczenstwa

5.1 Podstawowe informacje dotyczace

bezpieczenstwa

Oprocz wskazowek bezpieczenstwa z poszczegoél-
nych rozdziatéw tej instrukcji obstugi zawsze nalezy
przestrzegaé¢ ponizszych uwag.

5.2 Uzytkowanie niezgodne z przeznaczeniem
Urzadzenie i jego wyposazenie moga stanowi¢ zagroze-
nie, jesli uzywane beda przez niewykwalifikowany perso-
nel w sposéb niewtasciwy lub niezgodny z przeznacze-
niem.
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Zabrania si¢ korzystania z urzadzenia bez wcze-
$niejszego otrzymania stosownych wskazéwek
lub przeczytania niniejszej instrukciji.

Nie demontowac¢ zadnych instalacji zabezpiecza-
jacych i nie usuwac¢ tabliczek informacyjnych ani
ostrzegawczych.

Naprawy urzadzenia nalezy zleca¢ wytacznie serwi-
som Hilti. W przypadku nieprawidtowego otwarcia
urzadzenia moze powstawaé promieniowanie la-
serowe, przewyzszajace klase 3R.

Dokonywanie modyfikacji i zmian w urzadzeniu jest
zabronione.

Uchwyt ma z jednej strony uwarunkowany konstruk-
cyjnie luz. Nie jest to usterka, lecz stuzy do ochrony
alidady. Dokrecenie $rub na uchwycie moze prowa-
dzi¢ do uszkodzenia gwintu i kosztownej naprawy.
Nie dokreca¢ srub na uchwycie!

Aby unikna¢ niebezpieczenstwa obrazen ciata, sto-
sowacé wytacznie oryginalne wyposazenie i czesci
zamienne Hilti.

Urzadzenia nie wolno stosowacé w przestrzeni za-
grozonej wybuchem.

Do czyszczenia uzywaé wytgcznie czystych i miek-
kich $ciereczek. W razie potrzeby mozna je lekko
zwilzy¢ czystym alkoholem.

Nie zezwala¢ na zblizanie sie dzieci do urzadzen
laserowych.

Pomiary prowadzone w oparciu o piankowe two-
rzywa sztuczne, jak np. styropian lub styrodor, $nieg
lub powierzchnie silnie odbijajace $wiatto itp. moga
spowodowaé zafatszowanie wynikow pomiaru.
Pomiary prowadzone w oparciu o stabo odbijajace
podioza w silnie odbijajacym otoczeniu moga spo-
wodowac zafatszowanie wynikéw pomiaru.

Pomiary dokonywane przez szyby szklane lub inne
obiekty moga fatszowac¢ wyniki pomiaru.

Czeste zmiany warunkéw pomiaru, np. osoby prze-
cinajagce promien lasera, moga prowadzi¢ do zafat-
szowania wynikow pomiaru.

Nie wolno kierowac¢ urzadzenia na stonce lub na inne
silne Zrodta $wiatta.

Nie stosowaé tego urzadzenia jako niwelatora.
Urzadzenie nalezy sprawdzi¢ przed waznymi pomia-
rami, po upadku lub dziataniu innych czynnikéw me-
chanicznych.

5.3 Prawidiowa organizacja miejsca pracy

a)

b)

Nalezy zabezpieczyé miejsce pomiaru i podczas
ustawiania urzadzenia zwraca¢ uwage na to, aby zré-
dto promienia nie byto skierowane na zadne osoby.
Urzadzenie nalezy uzytkowa¢ wytacznie w zdefinio-
wanych granicach zastosowania, tzn. nie kierowaé
promienia na lustra, stal chromowanag, powierzchnie
z kamienia gtadzonego itp.

Nalezy przestrzega¢ lokalnych przepisow dotycza-
cych zapobiegania wypadkom.

5.4 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

Pomimo tego, ze urzadzenie spetnia surowe wymagania
obowigzujacych dyrektyw, firma Hilti nie moze wykluczyé,
ze

urzadzenie nie bedzie zaktécac pracy innych urzadzen
(np. urzadzen nawigacyjnych samolotéw) lub tez
praca urzadzenia nie bedzie zaktécana przez silne pro-
mieniowanie, co moze prowadzi¢ do nieprawidtowych
wynikow pomiaru.

W takich przypadkach lub przy innych niepewnosciach
nalezy przeprowadzi¢ pomiary kontrolne.

5.4.1 Klasyfikacja lasera dla urzadzen klasy 2

Pion laserowy urzadzenia odpowiada klasie lasera 2,
zgodnie z norma |EC825-1 / EN60825-01:2008 oraz
spetnia wymogi CFR 21 § 1040 (Lose Notice 50). W
razie przypadkowego, krétkotrwatego spojrzenia w zro6-
dto promienia lasera oko ludzkie jest chronione dzieki
odruchowi zamykania powieki. Taki odruch zamykania
powiek moze by¢ jednak opdzniony przez leki, alkohol
lub narkotyki. Urzadzenia te mozna stosowaé bez do-
datkowych zabezpieczen. Mimo to nie nalezy, tak samo
jak w przypadku stoniica, spogladaé bezposrednio w zré-
dfo $wiatta. Promienia lasera nie wolno kierowa¢ na inne
osoby.

5.4.2 Klasyfikacja lasera dla urzadzen klasy 3R

Laser pomiarowy urzadzenia do pomiaréw odlegtosci
odpowiada klasie lasera 3R, zgodnie z normg IEC825-

1

/ EN60825-1:2008 oraz spetnia wymogi CFR 21 §



1040 (Lose Notice 50). Urzadzenia te mozna stosowac
bez dodatkowych zabezpieczen. Nie spoglada¢ w wiazke
promienia ani nie kierowa¢ promieni lasera na inne osoby.

a)
b)
°)

d)

Urzadzenia z klasa lasera 3R i Class llla powinny by¢
obstugiwane wytacznie przez przeszkolony personel.
Obszar, w ktérym uzywa sie lasera, nalezy oznaczy¢
tabliczkami ostrzegawczymi.

Promienie lasera nalezy kierowaé wysoko nad lub
pod linig wzroku.

Nalezy zachowa¢ wszelkie $rodki ostroznosci, aby
nie dopuscié, zeby promien lasera padt przypadkowo
na powierzchnie mogaca odbijaé $wiatto.

Nalezy zastosowac wszelkie $rodki bezpieczenstwa,
ktore wyklucza mozliwo$¢ bezposredniego patrzenia
w wigzke promienia lasera.

Promieniowanie laserowe nie powinno wykracza¢
poza kontrolowany obszar.

Nieuzywany laser nalezy przechowywa¢ w miejscu,
do ktérego dostep maja wytacznie upowaznione
osoby.

5.5 Ogolne srodki bezpieczenstwa

a)

Przed przystagpieniem do eksploatacji urzadze-
nia nalezy je sprawdzi¢ pod katem ewentualnych
uszkodzen.Jesli urzadzenie jest uszkodzone, odda¢
je do punktu serwisowego Hilti w celu naprawy.
Nalezy przestrzega¢ zalecanych temperatur eks-
ploataciji i sktadowania.

Po upadku lub innych mechanicznych oddziaty-
waniach nalezy sprawdzi¢ doktadnos¢ urzadze-
nia.

W przypadku przeniesienia urzadzenia z zimnego
do cieptego otoczenia lub odwrotnie, nalezy przed

e

uzyciem odczekac, az urzadzenie sie zaaklimaty-
2uje.

W przypadku stosowania statywoéw upewni¢ sie,
ze urzadzenie jest mocno przykrecone, a statyw
stoi pewnie na ziemi.

W celu uniknigcia btednych pomiaréw nalezy
utrzymywaé w czystosci okienko wyjscia
promienia lasera.

Pomimo tego, ze urzadzenie przystosowane zo-
stato do pracy w trudnych warunkach panujacych
na budowie, nalezy sie z nim obchodzi¢ ostroz-
nie, jak z kazdym innym optycznym i elektrycznym
urzadzeniem (lornetka polowa, okulary, aparat fo-
tograficzny).

Mimo ze urzadzenie jest zabezpieczone przed
whnikaniem wilgoci, nalezy je przed wiozeniem do
pojemnika transportowego wytrze¢ do sucha.
Dla pewnosci sprawdzi¢ poprzednio ustawione
wartosci lub dokonane wczesniej ustawienia.
Podczas poziomowania urzadzenia za pomoca
libelli okragtej nalezy patrze¢ na urzadzenie pod
niewielkim katem.

Drzwiczki komory akumulatora nalezy starannie
zablokowaé, aby akumulatory nie wypadtly albo
nie powstat kontakt elektryczny powodujacy nie-
zamierzone wylaczenie urzadzenia, czego na-
stepstwem moze by¢ utrata danych.

5.6 Transport

Przed wysytka urzadzenia nalezy zaizolowaé lub wyjac
akumulator. Wyciek z baterii lub akumulatoréw moze
uszkodzi¢ urzadzenie.

W celu unikniecia zanieczyszczenia $rodowiska natural-
nego, urzadzenie i akumulator nalezy utylizowaé zgodnie
z obowigzujgcymi w danym kraju przepisami.

W przypadku watpliwosci nalezy skonsultowac sig z pro-
ducentem.

6 Opis systemu

6.1 Pojecia ogolne
6.1.1 Wspoétrzedne

Na niektorych placach budowy przedsigbiorstwo geodezyjne uwzglednia réwniez osie budowli i wyznacza inne punkty,
ktérych pozycja opisana jest za pomoca wspotrzednych.
Wspotrzedne stanowia podstawe krajowego uktadu wspétrzednych, na ktérym opiera sie wiekszo$¢ map.

N{x)

E(Y)
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6.1.2 Osie budowli

3000 1500 4500 | 5800 9500

| 13350 | 5800 | 4500

K®
13.850 | 2.750 | 2650 2660, 3.750) 12.045

Przed rozpoczeciem budowy firma zajmujaca sie pomiarami wyznacza na placu budowy i wokét niego znaczniki
wysokosci i osie budowli.

Dla kazdej osi budowli zaznaczane sg dwa konce na ziemi.

Na podstawie tych znacznikéw nastgpuje rozmieszczanie poszczegdinych elementéw budowli. W przypadku wigk-
szych budowli wymagana jest wigksza ilo$¢ osi budowli.

6.1.3 Pojecia specjalistyczne
Osie urzadzenia
a  O$celowa

b O$ obrotu instrumentu

c  Pozioma o$ obrotu
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Koto poziome / kat poziomy

0 p=30°

o
y

Na podstawie odczytu pomiaréw na kole poziomym, wynoszacych 70° wzgledem jednego celu i 30° wzgledem innego
celu, istnieje mozliwo$¢ wyliczenia kata pomigdzy nimi wynoszacego 70° - 40° = 30°.

Koto pionowe / kat pionowy

v =50° /
0° .

Y

al
/% 180°

Ustawienie kota pionowego pod katem 0° wzgledem kierunku grawitacji lub pod katem 0° wzgledem kierunku
poziomego umozliwia oznaczenie katow wzgledem kierunku grawitacji.
Wartosci te pozwalajg przeliczy¢ odlegtos¢ ukosna na odlegtos¢ pozioma oraz réznice wysokosci.

6.1.4 Potozenia lunety &1

Aby odczyty kota poziomego mozna byto prawidtowo okresli¢ wzgledem kata pionowego, méwi si¢ o potozeniach
lunety, tj. w zaleznosci od kierunku lunety wzgledem panelu obstugi mozna okresli¢, w jakim ,potozeniu” odbywat sie
pomiar.

Gdy wyswietlacz i okular znajduja sie bezposrednio przed uzytkownikiem, potozenie urzadzenia okreslane jest jako
potozenie lunety 1. B
Gdy wyswietlacz i obiektyw znajduja sie bezposrednio przed uzytkownikiem, potozenie urzadzenia okreslane jest jako
potozenie lunety 2.
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6.1.5 Pojecia i ich znaczenie

Os$ celowa

Linia prowadzaca przez krzyz nitkowy i Srodek obiektywu (0$ lunety).

Pozioma o$ obrotu

O$ obrotu lunety.

O$ obrotu instrumentu

O$ obrotu catego urzadzenia.

Zenit

Zenit odpowiada kierunkowi sity cigzenia odwréconemu do gory.

Horyzont Horyzont oznacza kierunek prostopadty do kierunku sity cigzenia i jest
ogdlnie nazywany kierunkiem poziomym.
Nadir Nadir oznacza kierunek sity ciazenia w dot.

Koto pionowe

Kotem pionowym okresla sie koto katowe, ktérego wartosci zmieniajg sie
podczas poruszania lunetg w gore lub w doét.

Kierunek pionowy

Jako kierunek pionowy okresla sie odczyt na kole pionowym.

Kat wertykalny (Wk)

Kat wertykalny jest odczytem wskazania na kole pionowym.
Koto pionowe jest najczesciej ustawiane za pomoca kompensatora
zgodnie z kierunkiem sity cigzenia, z ,,odczytem zerowym” w zenicie.

Kat wysokosci

Katy wysokosci sa odniesione wzgledem ,zera” na horyzoncie i sg mie-
rzone dodatnio w gére i ujemnie w dot.

Koto poziome

Kotem poziomym okresla sig koto katowe, ktdérego wartosci zmieniajg sie
podczas obracania urzadzenia.

Kierunek poziomy

Jako kierunek poziomy okresla sig odczyt na kole poziomym.

Kat horyzontalny (Hk)

Kat horyzontalny tworzy réznica pomiedzy dwoma odczytami na kole
poziomym, choé czesto sam odczyt z kota jest réwniez nazywany katem.

Dystans ukosny (Ud)

Odlegto$¢ od srodka lunety do promienia lasera padajacego na
powierzchnie docelowa.

Dystans Horyzontalny (Hd)

Zmierzony dystans uko$ny zredukowany do linii poziomej.

Alidada

Alidada to obrotowa, srodkowa czes¢ tachimetru.
Na czesci tej umieszczony jest z reguty panel obstugi, libelle do poziomo-
wania, a wewnatrz koto poziome.

Spodarka

Urzadzenie stoi na spodarce, ktéra przyktadowo jest umieszczona na
statywie.

Spodarka ma trzy punkty przylegania, ktére mozna regulowaé w pionie
za pomocag $rub nastawczych.

Stanowisko urzgdzenia

Miejsce, w ktdrym jest postawione urzadzenie, najczesciej nad zazna-
czonym punktem podtoza.

Stacja Wysokos$¢ (Stat H)

Wysokos$é punktu podioza stacji urzadzenia powyzej wysokosci odnie-
sienia.

Wysokos¢ instrumentu (w.ist)

Wysokos$¢ od punktu poditoza do $rodka lunety.

Wysokos¢ reflektora (w.rfl)

Odlegtosc¢ od $rodka reflektora do wierzchotka tyczki.

Punkt orientacyjny

Punkt celowniczy, ktory w potaczeniu ze stacjg urzadzenia stuzy do wy-
znaczania poziomego kierunku odniesienia dla pomiaréw kata pozio-
mego.

EDM

Dalmierz elektroniczny

Wschod (Wsch)

W typowym uktadzie wspoétrzednych warto$¢ ta odnosi sie do kierunku
wschéd-zachod.

Pétnoc (Pétn) W typowym uktadzie wspoétrzednych stosowanych w geodezji warto$¢ ta
odnosi sie do kierunku pétnoc-potudnie.

Linia (Ln) To okreslenie miary dtugo$ci wzdtuz osi budowli lub innej linii odniesie-
nia.

Offset (W Poprz.) To okreslenie odlegtosci pod katem prostym w stosunku do osi budowli
lub innej linii odniesienia.

Wysokos¢ (H) Wiele wartosci okresla sig¢ pojeciem wysokosSci.

Wysokos$¢ to odlegtosé w pionie w stosunku do punktu odniesienia lub
powierzchni odniesienia.




6.1.6 Skroty i ich znaczenie

Hk Kat horyzontalny

Wk Kat wertykalny

dHk Delta Kat Horyzontalny
dWk Delta Kat Wertykalny
Ud Dystans ukosny

Hd Dystans horyzontalny
dHd Delta odlegto$¢ pozioma
w.ist. Wysokos¢ instrumentu
w.rfl Wysokos¢ reflektora
w. ref Wysokos¢ referencyjna
Stat H Stacja Wysoko$c¢

h Wysokosé

Wsch Wschod

Poin Pétnoc

W Poprz. Offset

Ln Linia

dWys Delta Wysoko$¢
dWsch Delta Wschéd

dPéin Delta Pétnoc

dOffs Delta Offset Horz

dLn Delta Linia

6.2 System pomiaru katow

6.2.1 Zasada pomiaru
Urzadzenie oblicza miary katow na podstawie odczytu z dwoch kot.
Pomiar odlegto$ci dokonywany dzigki wysytanym poprzez widoczny promien lasera falom pomiarowym, ktére odbijaja
sie od danego obiektu.
Odbite fale stanowia podstawe pomiaru odlegtosci.
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Za pomoca elektronicznych poziomnic (kompensatoréw) korygowane sg nachylenia urzadzenia oraz odczyty z két, jak
réwniez dokonywane jest przeliczenie odlegtosci ukosnej na odlegtos¢ pozioma i réznice wysokosci.

Wbudowany procesor obliczeniowy umozliwia konwersje wszystkich jednostek odlegtosci, takich jak metryczny metr
i jednostki imperialne: stopa, jard, cal itd. oraz przedstawianie za pomoca cyfrowej podziatki kota réznych jednostek
miary kata, jak np. 360° w uktadzie szes¢dziesietnym (°’ ") lub gon (g), gdzie petne koto sktada sie z 400 gradow.

6.2.2 Kompensator 2-osiowy H

Kompensator jest systemem niwelacji, sg to np. elektroniczne poziomnice do okreslania pozostatego nachylenia osi
tachimetru.

Kompensator 2-osiowy umozliwia okreslenie warto$ci pozostatego nachylenia z duza doktadnoscia w kierunku
wzdtuznym i poprzecznym.
Korekta obliczen gwarantuje, ze pozostate nachylenia nie bedg miaty wptywu na wyniki pomiaréw katow.

6.3 Pomiar odlegtosci
6.3.1 Pomiar odlegtosci @

Pomiar odlegto$ci dokonywany jest za pomoca widocznego promienia lasera, ktory wychodzi ze $rodka obiektywu,
tzn. dalmierz jest koncentryczny.

W przypadku "zwyklych" powierzchni pomiar za pomocag promienia lasera nie wymaga stosowania specjalnego
reflektora.
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Za zwykte powierzchnie uwaza sie wszystkie powierzchnie, ktére nie odbijaja $wiatta i sg chropowate.

Zasieg zalezy od zdolnosci odbijania obiektu docelowego, tzn. powierzchnie stabo odbijajace $wiatto, na przyktad
niebieskie, czerwone lub zielone moga powodowaé pewne ograniczenia zasiegu.

Wraz z urzadzeniem dostarczana jest tyczka do reflektora z naklejong folia odblaskowa.

Pomiar w oparciu o folie odblaskowg zapewnia doktadne wyniki réwniez przy wigkszym zasiegu.

Tyczka do reflektora umozliwia dodatkowo dokonanie pomiaru odlegtosci na punkty podtoza. m

WSKAZOWKA

Nalezy regularnie sprawdza¢ ustawienie widocznego promienia lasera w stosunku do osi celowej. W przypadku
koniecznosci dokonania regulacji lub jakichkolwiek watpliwo$ci nalezy odesta¢ urzadzenie do centrum serwisowego
firmy Hilti.

6.3.2 Cele

Promien lasera umozliwia dokonanie pomiaru kazdego nieruchomego celu.
Nalezy dopilnowaé, aby podczas pomiaru odlegtosci zaden inny obiekt nie przecinat promienia lasera.

WSKAZOWKA
W przeciwnym razie nie mozna wykluczy¢ mozliwosci, ze mierzona odlegto$¢ nie bedzie dotyczy¢ zadanego celu, lecz
innego obiektu.

6.3.3 Tyczka do reflektora
Tyczka do reflektora POA 50 (metryczna) stuzy do pomiaru punktéw na podtozu i sktada sie z 4 segmentéw (kazdy
dtugosci 300 mm), grota (dtugo$¢ 50 mm) oraz ptyty reflektora (wysokosé 100 mm lub odlegto$¢ do $rodka 50 mm).
Tyczka do reflektora POA 51 (imperialna) stuzy do pomiaru punktow na podtozu i sktada sie z 4 segmentéw (kazdy
dtugosci 12 cali), grota (dtugo$c¢ 2,03 cala) oraz ptyty reflektora (wysoko$¢ 3,93 cala lub odlegtos¢ do srodka 1,97 cala).
Za pomocg wbudowanej poziomnicy tyczke do reflektora mozna ustawi¢ prostopadle do punktu podtoza.

Odlegto$¢ od grota do $rodka reflektora jest zmienna, co pozwala zapewni¢ wolng przestrzen dla promienia lasera
dzieki prowadzeniu go ponad ewentualng przeszkoda.

Nadruk na folii odblaskowej zapewnia wtasciwy pomiar kierunku i odlegtosci, poza tym folia odblaskowa pozwala
zwigkszy¢ zasieg w stosunku do innych powierzchni.

Diugosci ty-
czek do reflek- | L1 L2 L3 L4 L5
tora

POA 50 (me- 100 mm 400 mm 700 mm 1.000 mm 1.300 mm
tryczna)
POA 51 (impe- 4" 16" 28" 40" 52"
rialna)
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6.4 Pomiary wysokosci
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6.4.1 Pomiary wysokosci

Urzadzenie umozliwia dokonywanie pomiaréw wysokosci lub réznicy wysokosci.

Pomiary wysokosci opieraja sie na metodzie "trygonometrycznego wyznaczania wysokos$ci" i wymagaja odpowiednich
obliczen.

dWys|

w.ist

Pomiary wysokosci dokonywane sg na podstawie kata wertykalnego i dystansu ukos$nego z uwzglednieniem
wysokosci instrumentu i wysokosci reflektora.

dWys = cos(Wk)*Ud+w.ist—w.rfl+(kor)

W celu obliczenia absolutnej wysokosci punktu celowniczego (punktu podtoza) do delty wysokosci dodawana jest
stacja Wysokos¢ (Stat H).

Wys = Stat H + dWys

6.5 Wspomaganie tyczenia
6.5.1 Wspomaganie tyczenia

Istnieje mozliwos$¢ recznego wiaczenia lub wytaczenia wspomagania tyczenia oraz 4-stopniowej modyfikacji czesto-
tliwosci migania.
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Wspomaganie tyczenia sktada sie z dwdch czerwonych diod w korpusie lunety.

W trybie pracy jedna z diod miga w celu jednoznacznego ustalenia, czy uzytkownik znajduje sie z lewej czy z prawej
strony osi celowe;j.

Uzytkownik, ktéry stoi mniej wiecej w osi celowej w odlegtosci co najmniej 10 m od urzadzenia, widzi $wiatto migajace
lub ciagte, w zaleznosci od tego, czy znajduije sie z lewej czy z prawej strony osi celowej.

Uzytkownik znajduje sie w osi celowej, gdy obie diody sg widoczne z takg sama intensywnoscia.

6.6 Laserowy wskaznik celu @

Urzadzenie umozliwia witgczenie promienia lasera na state.

Wiaczony na state promien lasera okreslany jest dalej pojeciem "laserowego wskaznika celu".

W przypadku korzystania z urzadzenia w pomieszczeniach, laserowy wskaznik celu moze by¢ uzywany do naprowa-
dzania urzadzenia na cel lub wskazywac kierunek pomiaru.

Na zewnatrz widoczno$¢ promienia lasera jest jednak ograniczona i opisana funkcja raczej nie sprawdza sie w
praktyce.

6.7 Punkty danych

Tachimetry Hilti dokonujg pomiaréw danych, ktérych wyniki tworzg punkt pomiarowy.

Punkty pomiarowe oraz opis ich pozycji sa wykorzystywane w aplikacjach, takich jak np. tyczenie lub do ustalenia
lokalizacji.

Dzieki réznorodnym mozliwosciom wyboru punktéw w tachimetrach Hilti proces ten jest tatwiejszy, a jego przebieg
krétszy.

6.7.1 Wybor punktéw

Wybor punktéw jest waznym elementem dziatania tachimetru, poniewaz punkty sa przedmiotem pomiaru i beda
wykorzystywane do tyczenia, ustawiania lokalizaciji, kierunku oraz do pomiaréw poréwnawczych.
Punkty mozna wybiera¢ w rézny sposoéb:

1. Zmapy
2. Zlisty
3. Reczne wprowadzanie

Punkty z mapy
Funkcja wyboru punktéw prezentuje punkty kontrolne (punkty state) w formie graficzne;j.

Wybor graficznego symbolu punktu dokonywany jest przez dotkniecie go palcem lub rysikiem.

Wybierz Z mapy Wskazuje wybrany punkt z pre-
zentacji graficznej.
Apl.rZazadz. danymifProjekt
= Anuluj Anulowanie i powr6t do po-
< przedniego ekranu.

Wybér punktu przez wprowa-
dzenie reczne.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Axis_1

Prezentacja wszystkich punktéw
w polu wyswietlacza.

‘IHU
£ »| o
- -~

ol QPSS

2 m

Cofhij

Mapa‘ Lista ‘Recz.‘ OK
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Wybierz z mapy

AplrZazad=z. danymifProjehkt

Wybor punktu z listy.

Powiekszenie widoku.

AL
4

. 2
X3 IO Q
Q

| e— =]

Cofnij [Mapa] Lista [Recz.| oK

WSKAZOWKA

Na tachimetrze nie mozna edytowaé ani usuwaé danych punktu, ktérym przyporzadkowany jest element graficzny. Te

Zmniejszenie widoku.

Powigkszenie wybranego ob-
szaru.

operacje mozna wykona¢ wytacznie za pomoca Hilti PROFIS Layout.

Punkty z listy

Wybierz z listy

Apl.rZarzadz. danymifProjekt

Pkt ID Axis_1|"%.|
Pkt ID | Wsch | Poin | Wys
OlAxis_1 [16.779 (30445 0000
OlAxis_2 [16779 |57.944 |0.000
OlAxis_3 (9779 |57.944 (0000

Cofnij |Mapa| Lisia |Recz| OK

Punkty wprowadzane recznie

Wybierz wprowadzanie recz. DD

Apl.rZazadz. danymifProjekt

Pkt ID 23/%, |
Wsch —-- |12,
Péin |12
Wys —-- |12,

Cofnij |Mapa‘Lista ‘Recz.‘ oK

20

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Wybor punktu z mapy.

Wybor punktu przez wprowa-
dzenie reczne.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Anuluj

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Wybor punktu z mapy.

Lista

Wybor punktu z listy.

2EE

K

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.




7 Pierwsze kroki

7.1 Akumulatory
Urzadzenie jest wyposazone w dwa akumulatory, ktdre roztadowuja sie kolejno.
Aktualny stan natadowania obu akumulatoréw jest zawsze widoczny na wskazniku.
W przypadku konieczno$ci wymiany akumulatora, jeden akumulator moze zasila¢ urzadzenie, natomiast drugi zostanie
w tym czasie natadowany.
W przypadku konieczno$ci wymiany akumulatora w trakcie pracy oraz w celu unikniecia wytaczenia urzadzenia zaleca
sie wymianeg najpierw jednego, a potem drugiego akumulatora.

7.2 tadowanie akumulatora
Po rozpakowaniu urzadzenia nalezy wyjac¢ z pojemnika zasilacz sieciowy, prostownik i akumulator.

tadowac akumulatory przez ok. 4 godziny.

7.3 Wkiadanie i wymiana akumulatoréw B

Wiozy¢ natadowane akumulatory do urzadzenia wtykiem zwréconym w strong urzadzenia i w dot.
Starannie zamkna¢ pokrywe komory akumulatora.

7.4 Sprawdzanie dziatania
WSKAZOWKA

Nalezy pamieta¢, ze urzadzenie jest wyposazone w sprzegta poslizgowe umozliwiajace obrét wokét alidady i nie
wymaga blokowania srubami ruchu leniwego.

Sruby poziomego i pionowego ruchu leniwego dziatajg w trybie ciagtym, podobnie jak w przypadku niwelatora
optycznego.

Nalezy najpierw sprawdzi¢ funkcjonowanie urzadzenia na poczatku uzytkowania, a potem w regularnych odstepach
czasu w oparciu o nastepujace kryteria:

1. Obracac¢ urzadzenie ostroznie reka w lewo i w prawo, za$ lunete w gore i w dot celem sprawdzenia sprzegiet
poslizgowych.

2. Sruby poziomego i pionowego ruchu leniwego obracaé ostroznie w obu kierunkach.

3. Obrdci¢ pierscien ogniskujacy do konca w lewo. Spojrzeé przez lunete i pierécieniem okulara ustawi¢ ostro$¢
krzyza nitkowego.

4. Wykonujac kilka préb sprawdzi¢, czy kierunek obu celownikéw lunety zgadza sie z kierunkiem krzyza nitkowego.

5. Przed dalszym korzystaniem z urzadzenia upewni¢ sie, ze ostona ztgczy USB jest doktadnie zamknigta.

6. Sprawdzié, czy $ruby uchwytu sa mocno dokrecone.

7.5 Panel obstugi

Panel obstugi sktada sie z 5 przyciskéw z nadrukowanymi symbolami oraz ekranu dotykowego (touchscreen)
umozliwiajgcego interaktywna obstuge.

7.5.1 Przyciski funkcyjne
Przyciski funkcyjne stuza do ogdlinej obstugi.

Wiaczenie lub wytaczenie urza-
dzenia.

Wiaczenie lub wytaczenie pod-
Swietlenia wys$wietlacza.

Wywotanie menu FNC do usta-
wien pomocniczych.

S Anulowanie lub zakofczenie
wszystkich aktywnych funkcii
\© ©)/ i powrét do menu Start.
Wywotanie pomocy do aktual-
4 nego ekranu.
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7.5.2 Wymiary ekranu dotykowego
Kolorowy wyswietlacz (ekran dotykowy) o wymiarach ok. 74 x 56 mm (2.9 x 2.2 in) i rozdzielczosci 320 x 240 pikseli.

74 mm (2.9 inch)

A
(your z'z) widi g5

7.5.3 Podziat ekranu dotykowego
Ekran dotykowy jest podzielony na obszary zawierajgce informacje przeznaczone dla uzytkownika.

v

Wiersz instrukcji wskazuje, co nalezy zrobi¢

IO

4R

Wskaznik stanu akumulatora i laserowego
wskaznika celu

Wyswietlanie i wprowadzanie godziny i daty

Hierarchia pozioméw menu

Oznaczenia pél danych w (5)

@PEPEE®@| e

Pola danych

Pomocnicze szkice pomiarowe

Wiersz z maksymalnie 5 przyciskami "soft"

7.5.4 Ekran dotykowy - klawiatura numeryczna
W przypadku wprowadzania danych numerycznych na wy$wietlaczu automatycznie pojawia sie odpowiednia klawia-
tura.

Klawiatura jest podzielona zgodnie z ponizszym schematem graficznym.

N
N



Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

oK Potwierdzenie i zastosowanie

wprowadzonego ustawienia.

Przesuwanie podswietlonego

Przesuwanie podswietlonego
elementu w prawo.

Usuwanie znakéw z lewej strony
podswietlonego elementu. Jesli

il
Lok |
i 4+ | elementu w lewo.
—
fa

1 2 3 +

4 ] 6

7 8 9 0
Anuluj | ABC | abc | 123

0K — z lewej strony nie ma zadnych
znakow, usunigty zostanie pod-

Swietlony znak.

7.5.5 Ekran dotykowy - klawiatura alfanumeryczna
W przypadku wprowadzania danych alfanumerycznych na wys$wietlaczu automatycznie pojawia sie odpowiednia

klawiatura.

Klawiatura jest podzielona zgodnie z ponizszym schematem graficznym.

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Przetaczanie na mate litery.

Przetaczanie na klawiature nu-

meryczna.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Przesuwanie podswietlonego

ABC

abc

123

elementu w prawo.

OK

Usuwanie znakéw z lewej strony
podswietlonego elementu. Jesli
z lewej strony nie ma zadnych
znakéw, usuniety zostanie pod-
Swietlony znak.

Przesuwanie podswietlonego
4= elementu w lewo.
—

7.5.6 Ekran dotykowy - Ogélne elementy obstugi

Zarzadz. danymi

Aplikacja / Program - przycisk umozliwiajgcy wtgczenie programu lub
funkcii.

19° 08' 50712

Przycisk do bezposredniego wprowadzania danych numerycznych, tacz-
nie ze znakami przed liczbami i miejscami dziesietnymi.

RAF_78...";|

Przycisk do bezposredniego wprowadzania znakéw alfanumerycznych,
tacznie z pisowniag wielkimi i matymi literami.

MOG 143 T3

Wybor z listy. Listy moga zawiera¢ wartosci numeryczne lub alfanume-
ryczne, jak réwniez ustawienia.

Tak zwane "menu typu drop-down" (menu rozwijane). W wiekszosci
przypadkow otwiera sie maksymalnie do 3 opcji ustawien do wyboru.

Cofnij

Przyktad przycisku operacyjnego w najnizszym wierszu ekranu.
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7.5.7 Wskazanie stanu laserowego wskaznika celu
Urzadzenie jest wyposazone w laserowy wskaznik celu.

Laserowy wskaznik celu Wi.

Laserowy wskaznik celu Wyt

7.5.8 Wskazniki natadowania akumulatora

Urzadzenie jest wyposazone w 2 akumulatory litowo-jonowe, ktére zaleznie od uzytkowania, roztadowuijg sie réwno-
czesdnie lub o ré6znym czasie.

Przetaczenie z jednego akumulatora na drugi odbywa sie automatycznie.

Dlatego w kazdej chwili mozliwe jest wyjecie jednego z akumulatoréw, np. w celu natadowania, i korzystanie w tym
czasie z zasilania urzadzenia drugim akumulatorem, jesli pozwala na to poziom jego natadowania.

WSKAZOWKA
Im bardziej wypetniony jest symbol akumulatora, tym wyzszy jest poziom natadowania.

7.6 Wiaczanie/wylaczanie

7.6.1 Wiaczanie

Przytrzymac przycisk wt. lub wyt. przez ok. 2 sekundy.

WSKAZOWKA

Jesli urzadzenie zostato wczesniej catkowicie wytaczone, proces uruchomienia trwa ok. 20-30 sekund, nastepstwem
jest pojawienie sie kolejno 2 roznych ekrandw.

Proces uruchamiania jest zakonczony, gdy urzadzenie nalezy wypoziomowac (patrz rozdziat 7.7.2).
7.6.2 Wytaczanie
Wylgcz urzadz. L : Anuluj Anulowanie i powrét do po-

przedniego ekranu.

| Tachimetr przechodzi w stan
czuwania. Ponowne nacisniecie
Q) Wstrzymaj przycisku wt. lub wyt. powoduje

wzbudzenie systemu i powrdt

Wstrzymaj Wylgcz do miejsca, w ktorym urzadzenie
przeszio w stan czuwania.

_\'I_ Tachimetr zostanie catkowicie
1n wytaczony.
Restart face

Tachimetr zostanie ponownie

Apl.=Menu Start

©
G

©

©

sl
Anuluj Ry wigczony. l?owqduje to utrate
Baxtar danych, ktére nie zostaty zapi-

sane.

Nacisna¢ przycisk wt. lub wyt.

WSKAZOWKA

Nalezy pamieta¢, ze przy wytaczaniu i ponownym wiaczaniu urzadzenia zadawane jest pytanie, ktére wymaga od
uzytkownika dodatkowego potwierdzenia zleconej operaciji.

7.7 Ustawianie urzadzenia
7.7.1 Ustawianie za pomoca punktu podtoza i pionu laserowego

Urzadzenie powinno zawsze sta¢ nad punktem zaznaczonym na podtozu, aby w przypadku odchylern pomiarowych
istniata mozliwo$¢ odwotania sie do danych lokalizacyjnych oraz punktéw lokalizacyjnych lub orientacyjnych.
Urzadzenie jest wyposazone w pion laserowy, ktéry wiacza sie po uruchomieniu urzadzenia.
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7.7.2 Ustawianie urzadzenia El
1.
2.
3.

Ustawi¢ statyw tak, aby srodek gtowicy statywu znajdowat sie mozliwie nad punktem odniesienia w podtozu.
Urzadzenie przykreci¢ do statywu i wiaczy¢.

Przesunac¢ reka dwie nogi statywu w taki sposéb, aby promien lasera znalazt sie na znaczniku na podtozu.
WSKAZOWKA Nalezy przy tym zwrdci¢ uwage, aby glowica statywu ustawiona byta mozliwie poziomo.
Nastepnie wbi¢ nogi statywu w ziemie.

Za pomoca $rub poziomujacych skorygowac resztkowe odchylenie punktu lasera od znacznika na ziemi — punkt
lasera musi sig teraz znajdowac¢ doktadnie na znaczniku na podtozu.

Przedtuzajac nogi statywu, przesuna¢ libelle okragta w spodarce na $rodek.

WSKAZOWKA Odbywa sie to przez przediuzanie lub skracanie nogi statywu znajdujacej sie naprzeciwko
pecherzyka, w zaleznosci od tego, w ktérym kierunku ma poruszac¢ sie pecherzyk. Jest to proces o charakterze
iteracyjnym, ktory w razie potrzeby nalezy wielokrotnie powtérzy¢.

Po ustawieniu pecherzyka libelli okragtej po$rodku nalezy ustawi¢ pion laserowy doktadnie centrycznie na $rodku
punktu podtoza, przesuwajac urzadzenie na talerzu statywu.

Aby wiaczy¢ urzadzenie, nalezy za pomoca $rub poziomujacych ustawié elektroniczng libelle okragta na $rodku
z mozliwie jak najwieksza doktadnoscia.

WSKAZOWKA Strzatki wskazuija kierunek obrotu $rub poziomujacych spodarki, powodujacego przesuwanie sie
pecherzykow do srodka.

Kiedy to nastgpi, urzadzenie jest gotowe do uruchomienia.

Zwigkszenie intensywnosci

pionu laserowego
(stopnie 1-4).

Zmniejszenie intensywnosci
pionu laserowego (stopnie 1-4).

A el

o Potwierdzenie niwelaciji.

Looft2g”

Symbol pionu laserowego. Im
wigksza jest grubo$¢ linii, tym
bardziej intensywne jest $wiatto
lasera.

10.

Wskazanie poziomnicy elektro-
nicznej. Ustawi¢ pecherzyki po-
ziomnicy na $rodku.

L 00" 46"

007 25"

Po ustawieniu elektronicznej libelli okragtej nalezy sprawdzi¢ pion laserowy nad punktem podtoza i w razie
potrzeby skorygowaé potozenie urzadzenia na tarczy statywu.

Wiaczy¢ urzadzenie.

WSKAZOWKA Przycisk OK jest aktywny, gdy warto$é catkowitego nachylenia wskazywanego przez pecherzyki
poziomnicy dla linii (Ln) i offsetu (W Poprz.) znajduja sie¢ w zakresie 45".

7.7.3 Ustawianie wedtug rur i pionu laserowego

Punkty czesto sg oznakowane w podtozu za pomoca rur.
W takim przypadku pion laserowy jest skierowany do wnetrza rury i jest niewidoczny.
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Aby punkt lasera stat sie widzialny, nalezy potozy¢ na rurze papier, folie lub inny mato przezroczysty materiat.

7.8 Aplikacja Teodolit

W aplikacji Teodolit dostgpne sa podstawowe funkcje teodolitu, umozliwiajace ustawienie wskazania na kole pozio-

mym.

Wybierz zadarie 2 I et vt
Apl=Menu Start ziomym.

Hk 10" 25' 52"

Wk 86° 57' 04"

Hd 4977 m

Teodol. | V% | zmierz | Apl.

7.8.1 Ustawianie odczytu wskazania na kole poziomym

Odczyt wskazania na kole poziomym zostanie zatrzymany, a po namierzeniu nowego celu ponownie zwolniony.

Zatrz. Hk Zatrzymanie biezacego wskaza-
1207 nia na kole poziomym.

Apl.>TeodolfUstam Hic

Hk 86° 15' 39"|12;|

Wk 70° 16' 55"

|zatz. Hi| Hk=0 | oK
Zatrz. Hk i ustaw 08/E11 Anului Anulowanie i powrét do po-
0 :l przedniego ekranu bez zmiany

Apl.zTeodol fZatrz. Hifustaw wartos$ci Hk.

Hk g86° 16" 05" OK Ustawianie na wyswietlaczu war-

- tosci Hk.

Praytrzymaj Hik.
MNamierz cel, nastepnie nacisnij [OK] | 2wolni]
H

Anuluj OK

7.8.2 Reczne wprowadzanie wskazan z kota
Dowolne wskazanie z kota mozna wprowadzi¢ recznie w kazdej pozyciji.
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19° 0g' 50" E Reczne wprowadzanie wartosci
kata poziomego.

Zatwierdzenie ekranu.

Apl=>Teodal fstam Hio

Hk 86° 15' 39"|12;|
Wk 70° 16' 55"

|Zatrz. Hk| Hk = 0 \ OK

7.8.3 Zerowanie wskazan z kota
Opcja Hk "Zero" umozliwia tatwe i szybkie "wyzerowanie" wskazan z kota.

Hk =0 Ustawienie biezacego kata po-
ziomego na 0.

0K Wytaczenie funkciji.

Apl.=Teodal MUstam Hi

Hk 22° 27' 46"|12;|
Wk 70° 16' 57"

|Zatrz. HI<| Hk = 0 \ OK

DD |:|!3.r! ! :lAnuluj Anulowanie i powré6t do po-

przedniego ekranu bez zmiany

Apl.>TeodolZerj Hi

wartosci Hk.
Hk (stary) 22° 27 17" Ily.l;tﬁ)vl\‘/-ienie wartosci Hk na

Hk (nowy) 0° 00' 00"

Za pomocg [OK] ustaw Hikk = 0.

Anuluj OK

7.8.4 Wskaznik nachylenia w pionie [l

QOdczyt na kole pionowym mozna przestawia¢ pomiedzy wskazaniem w stopniach i w procentach.

WSKAZOWKA
Wskaznik % jest aktywny tylko dla tego wskazania.

Umozliwia to pomiar lub wyznaczanie nachylenia w %.
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Wybierz zadanie 0 Zmiana wskazania na kole pio-

J nowym pomiedzy stopniami (°) a
Apl.=Menu Start procentami (%).
Hk 227 25' 41"

m Wk 35.838%
Hd 4977 m

Teodol. | V% | zmierz | Apl.

8 Ustawienia systemu

8.1 Konfiguracja

W menu programu przycisk Konfiguracja powoduje przejscie do menu konfiguraciji.

Menu aplikacji Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl.=Wiybér aplikacii ﬁ Wywotanie menu konfiguraciji.
&
\ ﬁ Konfiguracja
Punkt do linii Zarzadz. danymi
Konfiguracja
Cofnij
Konfiguracia Anulu] Anulowanie i powr6t do po-
9 ] 2 :I przedniego ekranu.
Apl.=Konfiguracia . .
Q Wywotanie menu ustawien.
@ Ustawienia
L. . . - Wywotanie Informacji o systemie
Ustawienia Kalibracja | z wySwietleniem numeru seryj-
= - ’f"" Inf. o systemie nego i wersji oprogramowania.
I L i Wywolanie kalibracji wy$wietla-
nia.
Inf. 0 systemie | Kalibracja ekranu P ———

Cofnij

8.1.1 Ustawienia

Ustawienia katéw i odlegtosci, rozdzielczosci katowej oraz zerowanie wskazan na kole poziomym.
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Zmien ustawienia

Apl.=KonfiguracjaflUstawienia

Jednostki kata
Rozdz. katowa

GMS (°' ") =

1II

\ zerowy Zenit v
Jedn. odl. metry =]
Format dzies. 1000.0 -
Anuluj | Daiej | oK

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

z kolejnymi ustawieniami.

Przejscie do nastepnego ekranu

Zakonczenie i zapisanie usta-
wien.

Ustawienia kryteriow automatycznego wytaczania oraz sygnatu akustycznego, jak rowniez wybor jezyka.

Zmien ustawienia _Anulyj | ";\:‘Zlggngfélfrgﬁ’g_’t do po
Apl-Konfiguracja/listanienia @ Powrét do poprzedniego ekranu.
Aut. wh.Aargt. Wiyt v —
. oK ngf)nczeme i zapisanie usta-
Dzwiek Wyt > wien.
Jezyk Polski =)
Anulyj | Cofnij OK
Mozliwe ustawienia
Jednostki kata GMS (°'")
Grady
Rozdzielczos¢ katowa 1",5", 10"
5cc, 10cc, 20cc
V zerowy Zenit
Horyzont
Odlegtosc Metry

Stopa US, stopa Int, Ft/In-1/8, Ft/In-1/16

Format dziesigtny

1000.0

1000,0

Aut. wt./wyth

Wh.
Witacza tryb wytaczania czasowego. Po uptywie ok. 5
minut urzgdzenie przechodzi w tryb czuwania.

Wyt
Wytacza tryb wytgczania czasowego.

Dzwigk wt./wyt.

Wh.
Wiacza sygnat akustyczny w przypadku wystapienia
usterek.

Wyt

Jezyk

Tu mozna wybrac¢ jezyk ekranu dotykowego.
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8.2 Godzina i data

Urzadzenie jest wyposazone w elektroniczny zegar systemowy, ktéry umozliwia wyswietlanie godziny i daty w réznych
formatach, uwzglednienie odpowiedniej strefy czasowej i przetaczanie czasu zimowego na letni.

Wywotanie menu wprowadzania
daty i godziny.

Wybierz zadanie

Apl.=hMenu Start

Hk 10° 25' 52"
Wk 86° 57' 04"
Hd 4977 m

Teodol.| V% |Zmierz‘ Apl.

Wprowadzanie godziny i daty na ekranie ponizej

Zmien date/czas DQ ) ! Wywotanie wprowadzania strefy

czasu i automatycznego przeta-
czania czasu zimowego na letni.

Apl.=Ust, datyfezazu

Godzina 13:10 12 Zapis wy$wietlonych wartosci
| 3| i powr6t do poprzedniego
Data 09/06/11 |12 ekranu.
Format czasu 24 godz. -
Format daty DDMM/RR v
Stif. cz. OK
Zmien strf. czas. 0 uem1 Anulyj Anulowanie i powrét do po-

przedniego ekranu.

Apl.=Ust. datyfezaszu

Zapis wyswietlonych wartosci
Strf. czas. (GMT-08:00) ...|=| i powrét do poprzedniego
. ekranu.
Aut. czas letni Wit v
Anuluj OK
Mozliwe ustawienia

Formaty podawania czasu 12 godz.

24 godz.
Formaty podawania daty DD/MM/RR = dzieri/miesigc/rok

MM/DD/RR = miesigc/dzien/rok
RR/MM/DD = rok/miesiac/dzien
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Strefy czasowe GMT -12 godz. do GMT +13 godz.
Strefy czasowe sg rozpoznawane po stolicach.
Automatyczny czas letni Wi.

Wiyt.

9 Menu funkciji (FNC

Nacisnigcie przycisku FNC powoduje wywotanie menu funkciji.
Mozliwos¢ wywotania tego menu jest zawsze dostepna w systemie.

Wbierz funkcj 08/08f - Menu wprowadzania réznych
y ks 2 danych atmosferycznych.
Apl.>Konfiguracia/Funkej
P Zastosowanie ustawien i wyjécie

: l : | : z menu FNC.

Jsw. wskaz.: Wyl fskaZnik laser.: W

~0- =

Jashosé: 575 Poziomnhica

9.1 Kontrolka

Wbierz funkci 0 Wiaczenie lub wytaczenie kon-
b 1€ “ trolki oraz zmiana czestotliwosci
Apl=Konfiguracia/Funkcje S

migania (poziom wyt., 1 (wolno)

| do 4 (szybko)).

Jsw. wskaz.: Wyl /skaznik laser.: W

1,
~O: =1
Jasnosé: 5716 Poziomnica
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9.2 Laserowy wskaznik celu @

Wybierz funkcje I 1 Wiaczenie lub wytaczenie lasero-
; 3 % wego wskaznika celu.
Apl.zKonfiguracial/Funkeje Iskaznik laser.:

Jsw. wskaz.: Wyl fskaZnik laser.: W
w1,
~O: 1
Jashosé: 575 Poziomnhica

9.3 Podswietlanie wyswietlacza

Wybierz funkc je 0 | Wiaczenie lub wytaczenie pod-
- -~ Swietlenia wySwietlacza oraz
Apl->KonfiguracjalFunkeje Jasnosé: 515 zmiana intensywnosci. Im wigk-

sza jasno$c¢, tym wieksze jest

“ % zuzycie pradu.

Jsw. wskaz.: Wyl fskaZnik laser.: W
L
~O: =1
Jasnosé: 5715 Poziomnica

9.4 Elektroniczna poziomnica
Patrz rozdziat 7.7.1 Ustawianie za pomocg punktu podtoza i pionu laserowego.

9.5 Korekty atmosferyczne

Urzadzenie wykorzystuje widzialny laser do pomiaru odlegtosci.

Ogdlnie obowiazuje zasada, ze jesli wigzka $wiatta przechodzi przez powietrze, jego gestosé powoduje zmniejszenie
predkosci $wiatta.

Nasilenie wptywu tego czynnika zalezy od gestosci powietrza.

Gestos¢ powietrza zalezy przede wszystkim od jego cisnienia i temperatury, w znacznie mniejszym stopniu od
wilgotnosci powietrza.

W przypadku koniecznosci dokonania doktadnego pomiaru odlegtosci nalezy uwzgledni¢ wptyw czynnikéw atmosfe-
rycznych.

Urzadzenie automatycznie oblicza i koryguje odpowiednie odlegtosci, co wymaga wprowadzenia temperatury oraz
cisnienia powietrza.

Parametry te moga by¢ podawane w réznych jednostkach.
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9.5.1 Korekta wptywu czynnikéw atmosferycznych

Wbierz funkcj 08/06 o Menu wprowadzania réznych
y ks o PP danych atmosferycznych.

Apl.zKonfiguracial/Funkeje

Zastosowanie ustawien i wyjscie
“ * z menu FNC.

Jsw. wskaz.: Wyl /skazZnik laser.: W
0: =]
LA

Jasnosé: 5715 Poziomnica

ppm OK

1. Wybrac¢ opcje ppm.

Ustawienia m 09/06/M :-. Anulul Anulowanie i powrét do po-
pp 3 :, przedniego ekranu.

Apl=Konfiguracia/Funkcje

Jedn. cién. mbar =]
Jedn. temp. °C -
Cisn. 1013 mbar |12
Temperatura 20.0 °C |123]
ppm -1

Anuluj OK

2. Wybra¢ odpowiednie jednostki i wprowadzi¢ cisnienie i temperature.
Wartosci nastawcze czynnikow atmosferycznych oraz ich jednostki
Jedn. (ci$nienie) hPa

mmHg

mbar

inHg

psi
Jedn. (temp.) °C

°F

10 Funkcje aplikacji

10.1 Projekty

Przed uruchomieniem aplikacji tachimetru nalezy otworzy¢ lub wybra¢ projekt.

Jesli dostepny jest co najmniej jeden projekt, wyswietlany jest wybér projektow, brak jakiegokolwiek projektu powoduje
przejécie do funkcji tworzenia nowego projektu.

Wszystkie dane sa przyporzadkowywane aktywnemu projektowi i odpowiednio zapisywane.

10.1.1 Ekran aktywnego projektu

Jesli w pamigci znajduje sie jeden projekt lub kilka projektéw i jeden z nich ma status aktywnego projektu, przy kazdym
wigczeniu aplikacji nalezy zatwierdzi¢ dany projekt, wybra¢ inny projekt lub utworzy¢ nowy projekt.
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Szczegoly proj. Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl.7Tyczenie H/Projekt Nowy Wybor lub sporzadzenie nowego
i : jektu.
Projekt Layout_New _Bldg proeres
Zatwierdzenie wy$wietlonego
Data 18/02/11 projektu jako aktualnego pro-
, jektu.
Godzina 13:29
Il. punkt. 320
Il. lokal. 87
OK

10.1.2 Wybor projektow
Wybietz projekt Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=Tyczenie HiFrojekt ; Wyswietlanie informacji o projek-

Widok
Foundation FRp— -

Nowy ybor lub sporzadzenie nowego
Layout_New_Bldg [owy_ projektu.

Potwierdzenie wybranego pro-
OK

A N ot

Basement_Parking Garage_1

Cofnij | Widok | Nowy OK

Z wyswietlonych projektow wybra¢ ten, ktéry ma by¢ ustawiony jako aktualny projekt.

10.1.3 Utworzenie nowego projektu

Wszystkie dane sa zawsze przyporzadkowane jednemu projektowi.

Nowy projekt nalezy utworzy¢ w przypadku koniecznosci ponownego przyporzadkowania danych, ktére powinny by¢
wykorzystywane tylko w tym projekcie.

Podczas tworzenia nowego projektu zapisywana jest data i godzina jego powstania oraz zerowana jest liczba
zapamietanych lokalizacji, jak rowniez liczba punktow.

Nowa nazwa proj. iD 104 . — s, Wprowadzanie nazwy projektu.
P ; Anulowanie i powrét do wyboru
Apl.rZazadz. danymifProjekt Anuluj
- = :, projektow.
PrOjekt "'| Bcl Potwierdzenie i zastosowanie
Data 10/06/11 wprowadzonego ustawienia.
Godzina 03:34

Anuluj OK

WSKAZOWKA

Wprowadzenie nieprawidtowych danych sygnalizowane jest pojawieniem sie komunikatu o konieczno$ci ponownego
wprowadzenia.
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10.1.4 Informacja o projekcie

W informaciji o projekcie podawany jest aktualny stan projektu, np. data i godzina utworzenia, liczba lokalizacji oraz
ogdlna liczba zapisanych punktow.

Szczegoly pro. e e ——
Apl.»Tyczenie HiFojekt projektow.

Projekt Layout_New Bldg

Data 18/02/11

Godzina 13:29

Il. punkt. 320

Il. lokal. 87

-

Ten rozdziat nalezy przeczyta¢ ze szczeg6lng uwaga.

Ustawianie lokalizaciji jest jedna z najwazniejszych czynnosci w przypadku korzystania z tachimetru i wymaga duzej
starannosci.

Najtatwiejsza i najbardziej niezawodng metoda jest ustawianie nad punktem podtoza i stosowanie pewnego punktu
celowniczego.

Mozliwos$¢ tyczenia "metoda dowolnej lokalizacji" oferuje wieksza elastycznosé, wiaze sig jednak z pewnym ryzykiem,
wynikajacym na przyktad z przeoczenia btedow, ich powielania itp.

Ta metoda wymaga poza tym pewnego dos$wiadczenia w dokonywaniu wyboru pozycji urzadzenia w stosunku do
punktéw referencyjnych, wykorzystywanych do obliczania pozyciji.

10.2 Lokalizacja i orientacja

WSKAZOWKA
Uwaga! Jesli lokalizacja jest btedna, wszystkie prace pomiarowe wykonane na jej podstawie sg rowniez nieprawidtowe -
dotyczy to pomiardw, tyczenia, instalacji itd.

10.2.1 Przeglad

W aplikacjach, ktére wykorzystuja pozycje absolutne, po fizycznym ustawieniu urzadzenia lub lokalizacji konieczne
jest réwniez ustalenie pozyciji lokalizacji na podstawie danych, poniewaz korzystanie z aplikacji wymaga znajomosci
pozycji, na ktérej stoi urzadzenie.

Pozycje te mozna zdefiniowac¢ za pomoca wspotrzednych lub przez ustawienie osi budowli.

Proces ten nazywany jest ustawianiem lokalizacji.

Oprécz znajomosci pozycji urzadzenia konieczna jest réwniez wiedza na temat kierunku utozenia osi referencyjnych
lub znajomos¢ kierunku osi gtéwnej.

W przypadku wspotrzednych o$ gtéwna biegnie na ogdt w kierunku potnocnym, a w przypadku osi budowli jest to
kierunek osi budowli.

Znajomos¢ kierunku osi referencyjnych jest konieczna, poniewaz poziome koto podziatowe wraz ze "znacznikiem
zera" obraca sie niemal réwnolegle lub w kierunku osi gtéwne;j.

Proces ten nazywany jest orientacja.

Mozliwosci ustalenia lokalizacji mozna wykorzysta¢ w dwoch uktadach.

Chodzi tu o uktad osi budowli, w ktérym dtugosci i prostopadte odlegtosci sa znane wzglednie zostang wprowadzone
lub o prostokatny uktad wspétrzednych.

System lokalizacji lub system pomiarowy jest ustalany zgodnie z definicjg lokalizacji.
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4 mozliwosci okreslenia lokalizacji urzadzenia

Wybierz ust. lokaliz. Wybierz ust. lokaliz. N N iei A -

Ao Tynt Mo ictizagh Apl>Tynt N ksl Anulyj Anulowanie | powr6t do po

Wysok. Wyl B wysok Wl = przedniego ekranu.

Syst. punkt. Osbudowli &l Syst. punki. Wsp.Avykres [ Potwierdzenie wyboru i przejécie
Ust. lok. Nad punktem - Ust. lok. Nad punktem - do ustalania |oka|izacji_

Anuluj OK Anuluj OK

Wybierz ust. lokaliz. 00 "o Wwybierz ust. lokaliz.
ol Tycznle Wsam okalizac Al Tycznle Hsam okalizas

Wysok. Wiyt. H Wysok. Wiyt.

Syst. punkt. Osbudowii ¥ Syst. punkt. Wsp.Avykres |5

Ust. lok. Dow. Iok. B ustiok Dow. Iok. ~

Anuluj oK Anulyj oK

WSKAZOWKA
Proces ustawiania lokalizacji zawsze obejmuje ustalenie pozycji i orientacje.

W przypadku wtaczenia jednej z czterech aplikaciji, np. Tyczenia poziomego, Tyczenia pionowego, Obmiaru, Pomiaréw
i Rejestracji nalezy ustali¢ lokalizacje oraz orientacje.

Jesli dodatkowo przedmiotem wykonywanych pomiaréw beda wysokosci, tzn. okreslane lub tyczone beda wysokosci
celu, konieczne jest ustalenie wysokosci srodka lunety urzadzenia.

Podsumowanie mozliwosci ustawiania lokalizacji (6 opcji)

Wysokosci Wt., Wyt
Ustawienie to okresla, czy beda obliczane lub wy$wie-
tlane wysokosci.

System punktow 0Os budowli
Reczne wprowadzanie danych, ktére odnoszg sie do
osi budowli (wzdtuz, w poprzek).
Wspoétrz. / Mapa
Korzystanie ze wspotrzednych, mapy lub danych gra-
ficznych CAD.

Ust. lok. Nad punktem
Lokalizacja urzgdzenia znajduje sie nad punktem z za-
znaczong i znang pozycja.
Dowolna lok.
Lokalizacja urzadzenia jest niezalezna. Pozycjeg lokali-
zacji nalezy zmierzy¢ lub obliczy¢ na podstawie danych
pomiarowych.

10.2.2 Ustawianie lokalizacji nad punktem z zastosowaniem osi budowli

Opis potozenia oraz wymiarowanie wielu elementéw konstrukcyjnych odnosi sie do osi budowli na mapie.
Tachimetr umozliwia wykorzystanie osi budowli i przypisanych im wymiarow.
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Wbierz ust. lokaliz. I i Anului Anulowanie i powrét do po-
¥ j przedniego ekranu.

Apl=Tyczenie HiUstamw lokalizacje

Potwierdzenie wyboru i przejécie

Wysok. do ustalania lokalizacji.
Syst. punkt. 035 budowli
Ust. lok. Nad punktem

Anuluj OK

Ustawianie urzadzenia nad punktem na osi budowli

Urzadzenie nalezy ustawi¢ nad zaznaczonym punktem na osi budowli, ktéry zapewnia dobra widoczno$¢ mierzonych
punktéw lub elementow.

Szczegolng uwage nalezy zwrécié na stabilne i bezpieczne ustawienie za pomoca statywu.

&

Pozycja urzadzenia PO i punkt orientacyjny P1 znajduja sie na tej samej osi budowli.

10.2.2.1 Wprowadzanie punktu lokalizacji

Wprowadzone oznaczenie punktu lokalizacji lub punktu ustawienia urzadzenia musi umozliwia¢ jednoznaczng identy-
fikacje, jest to konieczne w przypadku zapisu danych lokalizacji w pamieci.

Wprowad2 Iokalizacj@ 0 l i= Wprowadzanie nazwy lokalizacji.
AplETyczenie Hillstaw lokalizacjg Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Stac Pkt IC R54 EEI E Potwierdzenie wprowadzonej
N lokalizacji i kontynuowanie orien-
. taciji.

L.
P N—
Cofnij \ﬂ
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10.2.2.2 Wprowadzanie punktu celowniczego
Wprowadzone oznaczenie punktu orientacyjnego musi umozliwia¢ jednoznaczng identyfikacje podczas zapisywania

danych.
Whorowadz b. orient. L ’ NOOB S|f: Wprowadzanie nazwy punktu
m P : P o #J orientacyjnego.

Apl->Tyezenie Hilstaw lokalizacig @ Powrdt do poprzedniego ekranu.
Stac Pkt ID Lok. w—v— , ——

. Dalej rzej$cie do pomiaru orientaciji.
Ori Pkt R1 HBCI . — —

@ Pomiar katow i odlegtosci. Kon-

tynuowanie wy$wietlania po-
nownie obliczonej wysokosci
lokalizacji.

Cofhij Dalej
Po wprowadzeniu punktu orientacyjnego nalezy wykona¢ "pomiar" do punktu orientacyjnego. W tym celu nalezy

mozliwie doktadnie namierzyé punkt orientacyjny lub celowniczy.

10.2.2.3 Ustawianie lokalizacji z zastosowaniem osi budowli
Bezposrednio po zakonczeniu pomiaru katéw do orientacji nastepuje ustawienie lokalizacji.

Ustaw Iokalizacje_ I ': :cofnij Powrét do pomiaru orientacii.
Apl.>Tyczenie Hillstaw lokalizacjg Widok Wyswietlanie danych lokalizaciji.
i H
Stac Pkt ID R54 ﬂ st Ustawianie lokalizacji.
Ori Pkt R55 3
E

Cofnij | Widok ‘ Ustaw

WSKAZOWKA

Lokalizacja jest zawsze zapisywana w pamigci wewnetrznej. Jesli w pamieci istnieje juz okreslona nazwa lokalizacji,
nalezy zmieni¢ nazwe lokalizacji lub nadac¢ lokalizacji nowg nazwe.

Po ustawieniu lokalizacji kontynuowana jest praca z wybrana aplikacja gtéwna.

10.2.2.4 Przesunigcie i obrot osi
Przesuniecie osi
Istnieje mozliwos$¢ przesuniecia punktu poczatkowego osi, aby za poczatek uktadu wspotrzednych przyjac inny punkt
odniesienia. Wprowadzenie dodatniej wartosci powoduje przesuniecie osi do przodu, natomiast ujemnej do tytu. Punkt
poczatkowy przesuwa sie w przypadku wartosci dodatniej w prawo, a w przypadku warto$ci ujemnej w lewo.
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Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

d

Przesuniecie linii ref. DI o

Apl.#Przesuf tyczenie .aa
Wzdtuz ME .

W poprzek 0.000 m|'z;|

Reczne wprowadzanie przesu-

niecia osi.

IE Uruchamianie por:nigru do da-
nego punktu. Wyswietlone zo-

stang wartosci pomiaru osi, od-

stepu i wysokosci. Wartosci te

mozna indywidualnie opisac.

Obrot osi.

Dalej }f’r;ejécie do nastepnej czynno-
Sci.

Cofnij | Obro¢ | Zmierz | Dalej

Obrot osi

Kierunek osi mozna zmieni¢, obracajac 0$ wokot punktu poczatkowego. Wprowadzenie warto$ci dodatnich powoduje
obrot osi w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara, natomiast w przypadku wprowadzenia warto$ci ujiemnych
kierunek obrotu jest przeciwny do ruchu wskazéwek zegara.

Wprowadz Jednostki kata [ Jlj "7 Cofni Powrét do poprzedniego ekranu.
W 00° 00' 00" | oK Potwierdzenie obrotu.
1 2 3 + -

7 8 9 0

Anuluj OK

Po ustawieniu lokalizacji kontynuowana jest praca z wybrana aplikacja gtéwna.

10.2.3 Dowolna lokalizacja z zastosowaniem osi budowli
Metoda dowolnej lokalizacji pozwala okresli¢ potozenie lokalizacji za pomocg pomiaru katéow i odlegtosci do dwoch
punktéw referencyjnych.
Metoda dowolnej lokalizacji jest wykorzystywana w przypadku, gdy nie ma mozliwo$ci ustawienia ponad punktem na
osi budowli lub jesli widoczno$¢ mierzonych pozyciji jest ograniczona.
W przypadku metody dowolnej lokalizacji nalezy zachowa¢ szczegding starannosc.
W celu okreslenia lokalizacji wykonywane sa dodatkowe pomiary, ktére zawsze niosg ze soba ryzyko btedow.
Poza tym nalezy pamietac, ze o przydatnosci pozycji decyduja zaleznosci geometryczne.
Aby obliczy¢ odpowiednig pozycje, urzadzenie doktadnie sprawdza zaleznosci geometryczne i ostrzega w przypadkach
krytycznych.
Jednak obowiazkiem uzytkownika jest zachowanie szczegdlnej ostroznosci - oprogramowanie nie jest przygotowane
na kazda ewentualnosé.
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Wbierz ust. lokaliz. I i Anului Anulowanie i powrét do po-
¥ :] przedniego ekranu.

Apl=Tyczenie HiUstamw lokalizacje

Potwierdzenie wyboru i przejécie
OK
Wysok_ do ustalania lokalizacji.
m Syst. punkt. 035 budowli
Ust. lok. Dow. lok.

Anuluj OK

Dowolne ustawienie urzadzenia z zastosowaniem osi budowli

W przypadku dowolnego ustawienia nalezy znalez¢ punkt na otwartej przestrzeni, tak aby dwa punkty referencyjne tej
samej osi budowli, jak rowniez mierzone punkty byty jak najlepiej widoczne.

W kazdym przypadku zaleca sie zaznaczenie na podiozu wybranego miejsca, a dopiero pdzniej ustawienie na
nim urzadzenia. Dzieki temu zawsze istnieje mozliwo$¢ ponownego sprawdzenia pozycji i wykrycia ewentualnych
nieoznaczonosci.

Mierzone pozniej punkty referencyjne muszg leze¢ na osi budowli, a w przypadku braku osi nalezy zdefiniowac o$
budowli lub 0$ referencyjna.

£

P, |

Pozycja urzadzenia PO znajduje si¢ poza osig budowli. Pomiar do pierwszego punktu referencyjnego P1 wyznacza
poczatek osi budowli, natomiast drugi punkt referencyjny P2 przyjmuje kierunek osi budowli w strone urzadzenia.

W opisanych ponizej aplikacjach zliczanie warto$ci wzdtuznych odnosi sie do kierunku osi budowli przy 0.000 w
przypadku pierwszego punktu referencyjnego.

Wartosci poprzeczne oznaczajg prostopadte odlegtosci do osi budowli.
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10.2.3.1 Pomiar do pierwszego punktu referencyjnego na osi budowli

Zmierz Ref Pkt 1

Apl=Tyczenie HZmiaez Pht 1

Wprowadzanie nazwy punktu
orientacyjnego.

Ref Pkt1 R1|%,|
Hk

Wk 73° 02 55"
Hd

19*11"10"——

Powr6t do poprzedniego ekranu.

Pomiar katéw i odlegtosci.

Przejscie do pomiaru do dru-
giego punktu referencyjnego.

Cofhij

| Zmierz ‘ Dalej

10.2.3.2 Pomiar do drugiego punktu referencyjnego

Wybierz Ref Pkt 2

Apl=Tyczenie HiUstam. lokalizacji

Powrét do pomiaru do pierw-
szego punktu referencyjnego.

Ref Pkt2 18:=5)

Hk
Wk 72° 36' 15"
Hd 3111 m

164 11" 31" —

Pomiar katéw i odlegtosci.

Przejscie do ustawiania lokaliza-
Cji.

Sprawdzanie odlegto$ci migdzy
punktami referencyjnymi.

Cofnij | Spr.D | Zmierz

| Dalej

Kontynuowa¢ kontrole dystansu miedzy lokalizacja a punktem orientacyjnym zgodnie ze wskazéwkami podanymi w

odpowiednich rozdziatach.

10.2.3.3 Ustawianie lokalizaciji

Bezposrednio po zakonczeniu pomiaru katéw do orientacji nastepuje ustawienie lokalizacji.

Ustaw lokalizacje

Apl.=Tyczenie HiUstaw lokalizacje

A
el

Alfanumeryczne pole do wpro-
wadzania nazwy lokalizaciji.

Stac Pkt ID Lok.|"s|
R1

Ori Pkt

Powrét do poprzedniego ekranu.

Wyswietlanie danych lokalizaciji.

Ustawianie lokalizacji.

Cofhij

| Widok

‘ Ustaw

WSKAZOWKA

Lokalizacja jest zawsze zapisywana w pamieci wewnetrznej. Jesli w pamieci istnieje juz okreslona nazwa lokalizacji,

nalezy zmieni¢ nazwe lokalizacji lub nadac¢ lokalizacji nowa nazwe.
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Kontynuowac¢ obracanie i przesuwanie osi zgodnie ze wskazéwkami podanymi w odpowiednich rozdziatach.

10.2.4 Ustawianie lokalizacji nad punktem z zastosowaniem wspoétrzednych
W przypadku wielu budowli punkty z wymiarowania, a czasami takze pozycje elementéw konstrukcyjnych, osie
budowli, fundamenty itd. s opisane za pomoca wspotrzednych.

W takim przypadku mozna zadecydowac, czy ustawienie lokalizacji zostanie wykonane w oparciu o uktad wspotrzed-
nych czy ukfad osi budowli.

Wybierz ust. lokaliz. . ' Anuluj Anulowanie i powrt do po-
Y j przedniego ekranu.

Apl.>Tyczenie Hilstamw lokalizacjg

Potwierdzenie wyboru i przejscie
OK
Wysok. Wiyt . do ustalania lokalizacji.
Syst. punkt. Wsp.farykres

Ust. lok. Nad punktem

Anuluj OK

Ustawianie urzadzenia nad punktem z zastosowaniem wspoétrzednych

Urzadzenie nalezy ustawi¢ nad zaznaczonym punktem podtoza, ktérego pozycja jest okreslona za pomoca wspot-
rzednych i zapewnia dobrg widoczno$¢ mierzonych punktéw lub elementéw.
Szczegolng uwage nalezy zwrécié na stabilne i bezpieczne ustawienie za pomoca statywu.

N(X)

F 1

L P,
B,

*= E(Y)

Urzadzenie znajduje sie w punkcie PO o znanych wspdtrzednych i namierza punkt P1 o znanych wspotrzednych.
Urzadzenie oblicza potozenie w ramach uktadu wspétrzednych.

W celu lepszej identyfikacji punktu orientacyjnego mozna zmierzy¢ odlegtosé i poréwnac wynik ze wspotrzednymi.

WSKAZOWKA
Dzieki temu zyskuje sie wieksza pewnos$¢ odnosnie prawidtowej identyfikacji punktu orientacyjnego. Jesli opisany
za pomoca wspotrzednych punkt PO posiada wysokos$é, jest ona traktowana jako wysokos$¢ lokalizacji. Przed

ostatecznym ustawieniem lokalizacji w kazdej chwili mozna ponownie okresli¢ wysoko$¢ lokalizacji lub dokonac jej
zmiany.

Punkt orientacyjny ma decydujace znaczenie w przypadku obliczania kierunku i dlatego zaréwno jego wyboru, jak
i pomiaréw nalezy dokonywaé ze szczegdlng starannoscia.

10.2.4.1 Wprowadzanie pozycji lokalizacji

Wprowadzone oznaczenie punktu lokalizacji lub punktu ustawienia urzadzenia musi umozliwia¢ jednoznaczng identy-
fikacje i mie¢ przypisanag pozycje okreslona przez wspotrzedne.

Tzn. punkt lokalizacji moze by¢ dostepny w projekcie jako zapisany punkt lub konieczne jest reczne wprowadzenie
wspotrzednych.
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= Wprowadzanie nazwy lokalizacji.

Wprowadz lokalizacje

Stac Pkt IC R54|:5)

Dalej Potwierdzenie wprowadzonej
N lokalizacji i kontynuowanie orien-
. taciji.

A
ApleTyozenie Hillstaw lokalizasjg Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

L.
it

Cofnij Dalej

Po wprowadzeniu nazwy punktu lokalizacji odno$ne wspotrzedne lub pozycja sa pobierane z zapisanych danych
graficznych.

Jesli pod wprowadzong nazwa nie ma zadnych danych punktu, konieczne jest reczne wprowadzenie wspoétrzednych.

10.2.4.2 Wprowadzanie punktu celowniczego
Oznaczenie punktu celowniczego musi umozliwia¢ jednoznaczna identyfikacje oraz mie¢ przypisang pozycjg okreslona
przez wspétrzedne.

Punkt celowniczy musi by¢ dostepny w projekcie jako zapisany punkt lub konieczne jest reczne wprowadzenie
wspotrzednych.

Wprowadz p. orient. L ) B 6.1.1 E Wprowadzanie nazwy punktu

orientacyjnego.

Apl.>Tyczenie Hilstamw lokalizacjg

i Powr6t do poprzedniego ekranu.
Cofnij
Stac Pkt ID R54 | § :I Sorawdzame odleaiosa mied
prawdzanie odlegto$ci miedzy
Ori Pkt R55(:= I :” lokalizacja a punktem orientacyj-
E nym.
- Dalej P_rjzejs’cie do ustawiania lokaliza-
cji.
D— e Pomiar katow i odlegtosci.

Cofnij | Spr. D | Dalej

WSKAZOWKA
W przypadku wprowadzania nazwy punktu orientacyjnego, odno$ne wspétrzedne lub pozycja sa pobierane z zapisa-

nych danych graficznych. Jesli pod dang nazwa nie ma zadnych danych punktu, konieczne jest reczne wprowadzenie
wspotrzednych.

Opcjonalne sprawdzanie odlegtosci miedzy lokalizacjg a punktem orientacyjnym

Po wprowadzeniu punktu celowniczego nalezy go doktadnie namierzy¢ do pomiaru orientaciji.

Po dokonaniu pomiaru orientacji dostepna jest opcja kontroli odlegto$ci miedzy lokalizacja a orientacja.

Opcja ta wspomaga kontrole prawidtowosci wyboru punktu oraz namierzenia tego punktu, jak réwniez wskazuje
poziom zgodnos$ci odlegto$ci zmierzonej i odlegtosci obliczonej na podstawie wspétrzednych.
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Zmierz odl. L 1 Cofni Powrét do poprzedniego ekranu.

Apl.7 Tyczenie H/lstaw. lokalizacji Dalej Przejscie do nastepnego ekranu
H z kolejnymi ustawieniami.
Stac PKt ID R54

m Ori Pkt R55 o
E

dHd 3.219m

Cofnij | Zmierz |

Wskaznik dHd podaje réznice miedzy odlegtoscia zmierzong a odlegtoscia obliczonag na podstawie wspotrzednych.
Nacisniecie przycisku Dalej umozliwia przeprowadzenie kontroli kolejnych punktéw. Na wys$wietlaczu obok parametru
dHd pojawia sie réwniez wartos¢ dHk, ktéra stanowi réznice miedzy zmierzonym katem horyzontalnym a katem
horyzontalnym obliczonym na podstawie wspotrzednych.

10.2.4.3 Ustawianie lokalizacji

Lokalizacja jest zawsze zapisywana w pamigci wewnetrznej.
Jesli w pamieci istnieje juz okreslona nazwa lokalizacji, nalezy zmieni¢ nazwe lokalizacji lub nada¢ lokalizacji nowa

nazwe.
Ustaw Iokalizacje_ 2 ! i A _1[e Wprowadzanie nazwy lokalizacji.
Apl.>Tyczenie HiUstaw lokalizacjg Cofnij Powrét do pomiaru orientacji.

i I
Stac Pkt ID 40 B @ Wys$wietlanie danych lokalizaciji.
Ori Pkt 41

Ustaw Ustawianie lokalizacji.

.
YAN—

Cofnij | Widok ‘ Ustaw

10.2.5 Dowolna lokalizacja z zastosowaniem wspétrzednych
Metoda dowolnej lokalizacji pozwala okresli¢ potozenie lokalizacji za pomoca pomiaru katow i odlegtosci do dwoch
punktéw referencyjnych.
Metoda dowolnej lokalizaciji jest wykorzystywana w przypadku, gdy nie ma mozliwosci ustawienia ponad punktem na
osi budowli lub jesli widoczno$¢ mierzonych pozyciji jest ograniczona.
W przypadku metody dowolnego stanowiska lub dowolnej lokalizacji nalezy zachowa¢ szczeg6lng starannosc.
W celu okreslenia lokalizacji wykonywane sa dodatkowe pomiary, ktére zawsze niosg ze soba ryzyko btedéw.
Poza tym nalezy pamietaé, ze o przydatnosci pozycji decydujg zaleznosci geometryczne.
Aby obliczy¢ odpowiednia pozycje, urzadzenie doktadnie sprawdza zalezno$ci geometryczne i ostrzega w przypadkach
krytycznych.
Jednak obowiazkiem uzytkownika jest zachowanie szczegdinej ostroznosci - oprogramowanie nie jest przygotowane
na kazda ewentualnosé.
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Wybierz ust. lokaliz. i Anului Anulowanie i powrét do po-
¥ :] przedniego ekranu.

Apl=Tyczenie HiUstamw lokalizacje

Potwierdzenie i zastosowanie
Wysok_ wprowadzonego ustawienia.
Syst. punkt. Wsp.farykres
Ust. ok

Anuluj OK

Dowolne ustawienie urzadzenia z zastosowaniem wspétrzednych

W przypadku dowolnego ustawienia nalezy znalezé punkt na otwartej przestrzeni, tak aby dwa punkty o danych
wspdtrzednych, jak réwniez mierzone punkty byty jak najlepiej widoczne.

W kazdym przypadku zaleca sie zaznaczenie na podtozu wybranego miejsca, a dopiero pozniej ustawienie na nim
urzadzenia.

Dzieki temu zawsze istnieje mozliwo$¢ ponownego sprawdzenia pozycji i wykrycia ewentualnych nieoznaczonosci.

-

» E(Y)

Pozycja urzadzenia znajduje sie w dowolnym punkcie PO i kolejno wykonywany jest pomiar katéw oraz odlegtosci do
dwéch punktow referencyjnych P1i P2 o znanych wspotrzednych.

Nastepnie okreslana jest pozycja urzadzenia PO na podstawie pomiaréw do obu punktow referencyjnych.
WSKAZOWKA

Jesli znana jest wysoko$¢ obu punktow referencyjnych lub tylko jednego z nich, automatycznie obliczona zostanie

wysokos$¢ lokalizacji. Przed ostatecznym ustawieniem lokalizacji w kazdej chwili mozna ponownie okresli¢ wysoko$¢
lokalizacji lub dokona¢ jej zmiany.
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10.2.5.1 Pomiar do pierwszego punktu referencyjnego

Zmierz Ref Pkt 1 0 ; Wprowadzanie nazwy punktu
_Comi |
[ zmierz_
[_oatei

orientacyjnego.
Apl=Tyczenie HZmiaez Pht 1

Ref Pkt1 R1["%] =

Zmierz Pomiar katéw i odlegtosci.

Powr6t do poprzedniego ekranu.

Dalej Przejscie do pomiaru do dru-
giego punktu referencyjnego.

Hk 19° 11' 10"

Wk 70255 A,
Hd -

Cofnij | Zmierz ‘ Dalej

Odnosne wspoétrzedne lub pozycje mozna znalezé w zapisanych danych graficznych.
Jesli pod dang nazwa nie ma zadnych danych punktu, konieczne jest reczne wprowadzenie wspétrzednych.

10.2.5.2 Pomiar do drugiego punktu referencyjnego

Wybierz Ref Pkt 2 1 Cofnij Powrét do pomiaru do pierw-

szego punktu referencyjnego.

Apl>Tyczenie HiUstan. lokalizacii

Ref Pkt2 18 g H @ Pomiar katow i odlegtosci.
L
E

Dalej P_rzejécie do ustawiania lokaliza-
Hik 1647 11 31" — .

Sprawdzanie odlegto$ci migdzy
o 1 n |
Wk 72°36'15 ﬂ"(’ punktami referencyjnymi.

Hd 3111 m

Cofnij | Spr. D | Zmierz ‘ Dalej

Kontynuowac kontrole dystansu miedzy lokalizacja a punktem orientacyjnym zgodnie ze wskazéwkami podanymi w
odpowiednich rozdziatach.

10.2.5.3 Ustawianie lokalizacji

Lokalizacja jest zawsze zapisywana w pamigci wewnetrznej.
Jesli w pamieci istnieje juz okre$lona nazwa lokalizacji, nalezy zmieni¢ nazwe lokalizacji lub nada¢ lokalizacji nowa
nazwe.

Ustaw Iokalizacje : _1|fe, Wprowadzanie nazwy lokalizacji.

Apl.=Tyczenie HiUstaw lokalizacje

Powr6t do pomiaru orientaciji.

BC
Ori Pkt 41

Ustawianie lokalizacji.

Cofnij
A H
Stac Pkt ID 40 J [wisok_ Wyswietlanie danych lokalizacji.
N
< Ustaw

Cofnij | Widok \ Ustaw
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10.3 Ustalanie wysokosci
Jesli dodatkowo przedmiotem pomiaréw wykorzystywanych do lokalizacji i orientacji beda wysokosci, tzn. okreslane
lub tyczone beda wysokosci celu, konieczne jest ustalenie wysokoéci $rodka lunety urzadzenia.
Wysoko$¢ mozna ustali¢ 2 réznymi metodami:

pozwala okresli¢ wysoko$¢ srodka lunety.
2. Do punktu lub znacznika o znanej wysokosci wykonywane sg pomiary katéw i odlegtosci, na podstawie ktérych
okreslana jest wysoko$¢ srodka lunety.

1. W przypadku znanej wysokos$ci punktu podtoza mierzona jest wysoko$¢ instrumentu - zestawienie obu wartosci m

10.3.1 Ustawianie lokalizacji z zastosowaniem osi budowli (opcja Wysokos¢ "WL.")

W przypadku ustawienia opcji z wysokosciami, na ekranie Ustawianie lokalizacji wy$wietlana jest wysokos$¢ lokalizaciji.
Mozna ja potwierdzi¢ lub wprowadzi¢ nowg wartosc.

Okreslanie nowej wysokosci lokalizacji
Mozliwe sa dwa sposoby okreslenia wysokosci lokalizacji:

1. Reczne wprowadzanie wysokosci lokalizaciji.
2. Okreslanie wysokosci lokalizacji przy recznym wprowadzaniu wysoko$ci znacznika oraz pomiarze kata pionowego

i odlegtosci.
Wyznacz wys. lokalizacji DD 08I0/ 1 Cofni Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl.>Tyezenie HAyznacz wys. lokalizacji @ Reczne wprowadzanie wyso-
Stac Pkt ID Lok kosci lokalizacji lub pomiar do
' znacznika wysoko$ci.
Stac Wys 0400 m oK Potwierdzenie wysokosci lokali-
Y - zacji. Kontynuowanie ustawiania

lokalizacji.

w. Il 0.800 m

Cofnij |Recz. W \ OK

1. Reczne wprowadzanie wysokosci lokalizacji

w.ist 0.500 m K///i
I

Jesli na poprzednim ekranie wybrana zostata opcja ponownego okreslenia wysokosci lokalizacji, nowa wysoko$¢
mozna teraz wprowadzi¢ recznie.

Worow. wvs. znacznika ref: DD o 1 Anuluj Anulowanie i powrét do po-
P Wy :] przedniego ekranu.
AplrTyczenie HAyznacz wys. lokalizacii N . 2 B
Ustaw Potwierdzenie wysokosci lokali-
zacji. Kontynuowanie ustawiania
lokalizacji.

w.ref 0.400 m| 2|
Wi 70° 14' 43" {
w.ist 0.500 m|'zs)| ¢
w.rfl 0.800 m|'z] /K

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

2. Okreslenie wysokosci lokalizacji przez wprowadzenie wysokosci i pomiar kata pionowego i odlegtosci
Wprowadzenie wysokosci referencyjnej, wysokosci instrumentu i reflektora oraz pomiar kata pionowego i odlegtosci
pozwala okresli¢ wysoko$¢ lokalizacji na podstawie potozenia znacznika wysokosci wzgledem lokalizacii.

W tym celu konieczne jest wprowadzenie prawidtowej wysokos$ci instrumentu i reflektora.
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Wprow. wys. znacznika ref. DD o Anuluj

ApleTyezenie HAYznacz wys. lokalizacji

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Zmierz
w .ref 0.400 m|'z;|

Pomiar katéw i odlegtosci. Kon-
tynuowanie wyswietlania po-
nownie obliczonej wysokosci
lokalizaciji.

Wk 70° 14' 43" P
w.ist 0500 m|'z) ¢ =
w.rf 0.800 m|12s /1,

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

Ekran obliczonej na nowo wysokosci lokalizacji po wykonaniu pomiaru

Po dokonaniu pomiaru kata i odlegto$ci wySwietlona zostanie obliczona na nowo wysoko$¢ lokalizacji, ktéra mozna
potwierdzi¢ lub anulowac.

Apl=Tyczenie HAYZn acz wys. lokalizacji

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Ustaw wys. lokaliz. e Anuluj
[ ustaw

Potwierdzenie wysokosci lokali-
zacji. Kontynuowanie ustawiania
lokalizacji.

Ustaw
Stac Pkt ID Lok.
Stac Wys 0492 m
w.ist 0.500 m
w. Il 0.800m

Anuluj Ustaw

Ustawianie lokalizacji

Ustaw lokalizacje

Powrét do pomiaru orientacji.

| _comi |

AplrTyczenie HiUstaw [okalizacje

Stac Pkt ID Lok.| .
R1

Reczne wprowadzanie wysoko-
$ci lokalizacji lub reczne wpro-
wadzanie znacznikow wysokosci
lub wybor zapisanego punktu
wysokosci z pomiarem kata pio-
nowego i odlegtosci.

Wyswietlanie danych lokalizaciji.

Ori Pkt

Stac Wys 0400m_—

w.ist 0.500 m| k——+ [wicor_
Ustaw

Ustawianie lokalizacji.

Cofnij [Stac Wys| Widok | Ustaw

WSKAZOWKA

W przypadku wigczenia opcji "Wysokosci", nalezy ustawi¢ wysoko$¢ lokalizacji, ewentualnie warto$¢ wysokos$ci

lokalizaciji jest znana.

WSKAZOWKA

Lokalizacja jest zawsze zapisywana w pamieci wewnetrznej, jesli w pamiegci istnieje juz okreslona nazwa lokalizacji,

nalezy zmieni¢ nazwe lokalizacji lub nadac¢ lokalizacji nowa nazwe.
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Po ustawieniu lokalizacji kontynuowana jest praca z wybrana aplikacja gtowna.

10.3.2 Ustawianie lokalizacji z zastosowaniem wspétrzednych (opcja Wysokos¢ "WL.")

Okreslanie nowej wysokosci lokalizacji
Mozliwe sa trzy sposoby okreslenia wysokosci lokalizaciji:

o Reczne wprowadzanie wysokosci lokalizacji m
o Okreslanie wysokosci lokalizacji przy recznym wprowadzaniu wysoko$ci znacznika oraz pomiarze kata pionowego
i odlegtosci
o Okreslanie wysokos$ci lokalizacji przy wyborze punktu z wysoko$cia z pamigci danych oraz pomiarze kata
pionowego i odlegtosci do tego punktu.

Wyznacz WYS. Iokalizacji L | Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Apl=Tyczenie HAYZn acz wys. lokalizacji Wyznaczanie nowej wysokoéci
lokalizacji i ktem.
Stac Pkt ID R56 oKalizacjl z zap|sanyr"n punkiem
Recz. W Reczne wprowadzanie wyso-
Stac Wys 0400 m kosci lokalizacji lub pomiar do
znacznika wysokos$ci.
/i Potwierdzenie i zastosowanie
w ist 0.000 m _— wprowadzonego ustawienia.
w.rfl 0.800m|/I

Cofnij | Pkt Wys [Recz. W| oK

1. Reczne wprowadzanie wysokosci lokalizacji
Jesli na poprzednim ekranie wybrana zostata opcja ponownego okreslenia wysokosci lokalizacji, nowa wysoko$¢
mozna teraz wprowadzi¢ recznie.

Anuluj Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Wprow. wys. znacznika ref.| [](J "

Apl.zTyezenie HAzn acz wys. |okalizacji

Listaw, Ustawianie lokalizacji.

il

w.ref 0.400 m| 2]
Wi 70° 14' 43" {
w.ist 0.500 m|'zs)| &
w.rfl 0.800 m|'z;| /i

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

2. Okreslenie wysokosci lokalizacji przez wprowadzenie wysokosci i pomiar kata pionowego i odlegtosci
Wprowadzenie wysokosci referencyjnej, wysokosci instrumentu i reflektora oraz pomiar kata pionowego i odlegtosci
pozwala okresli¢ wysokos¢ lokalizacji na podstawie potozenia znacznika wysokosci wzgledem lokalizaciji.

W tym celu konieczne jest wprowadzenie prawidtowej wysokos$ci instrumentu i reflektora.
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Wprow. wys. znacznika ref; || ° Anuluj Anulowanie | powr6t do po-

przedniego ekranu.

Zmierz Pomiar kgt(’)w ipdlegiog’ci. Kon-
tynuowanie wyswietlania po-

ApleTyezenie HAYznacz wys. lokalizacji

nownie obliczonej wysokosci
m w.ref 0.400 m|'z;| lokalizacji.

Wk 70° 14' 43"

w.ist 0.500 m)|'2] ‘~/”’i
w.rfl 0.800 m| 2| /i

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

Ekran obliczonej na nowo wysokosci lokalizacji po wykonaniu pomiaru

Po dokonaniu pomiaru kata i odlegto$ci wySwietlona zostanie obliczona na nowo wysoko$¢ lokalizacji, ktéra mozna
potwierdzi¢ lub anulowac.

Ustaw wys. lokaliz.

Anulyj Anulowanie i powrét do po-

przedniego ekranu.
Apl=Tyczenie HAYZn acz wys. lokalizacji

il

Ustaw Ustawianie lokalizacji.
Stac Pkt ID Lok.
Stac Wys 0492 m
w.ist 0.500 m
w.rl 0.800 m

Anuluj Ustaw

3. Okreslanie wysokosci lokalizacji przy wyborze punktu z wysokoscia z pamieci danych oraz pomiarze kata
pionowego i odlegtosci

Wprowadzenie punktu wysokos$ciowego, wysokosci instrumentu i reflektora oraz pomiar kata pionowego i odlegtosci

pozwala okresli¢ wysokos$¢ lokalizacji na podstawie potozenia punktu wysokosciowego lub znacznika wysokosci
wzgledem lokalizacji.

W tym celu konieczne jest wprowadzenie prawidtowej wysokos$ci instrumentu i reflektora.

Wybierz punkt wys. 0 : E Wprowadzanie nazwy punktu

wysokosciowego.
Apl>Tyczenie HAYZN acz wys. lokalizacji Y T g N
Anuluj Anulowanie i powrét do po-
Wref Pkt R59 EI przedniego ekranu.
; Pomiar katéw i odlegtosci. Kon-
Zmierz
w.ref 0.800 m I: tynuowanie wyswietlania po-
Wk 73° 02' 53"

nownie obliczonej wysokosci
{ lokalizaciji.

w.ist 0.000 m|'zs)

w.rfl 0.800 m| 2|/

Anuluj Zmierz

Odnosne wspdtrzedne lub pozycje mozna znalez¢ w zapisanych danych graficznych.
Jesli pod dang nazwa nie ma zadnych danych punktu, konieczne jest reczne wprowadzenie wspétrzednych.
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Ekran obliczonej na nowo wysokosci lokalizacji po wykonaniu pomiaru
Po dokonaniu pomiaru kata i odlegto$ci wyswietlona zostanie obliczona na nowo wysoko$¢ lokalizacji, ktéra mozna
potwierdzi¢ lub anulowac.

Ustaw wys. lokaliz.

Anuluj Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Apl=Tyczenie HAYZn acz wys. lokalizacji

il

Listaw, Ustawianie lokalizacji.
Stac Pkt ID Lok.
Stac Wys 0492 m
w.ist 0.500 m
w.rl 0.800 m

Anuluj Ustaw

Ustawianie lokalizacji
W przypadku ustawienia opcji z wysokosciami, na ekranie Ustawianie lokalizacji wy$wietlana jest wysokos$¢ lokalizaciji.
Mozna ja potwierdzi¢ lub wprowadzi¢ nowg warto$c.

Ustaw Iokalizacje 0 | Cofnij Powrét do pomiaru orientacji.

Apl.rTyozenie Hilstaw lokalizacie Stac Wys Reczne wprowadzanie wysoko-

[l H $ci lokalizacji lub reczne wpro-
Stac Pkt ID ﬁﬂ wadzanie znacznikéw wysokosci
N
E

Ori Pkt R57 lub wybor zapisanego punktu
wysokosci z pomiarem kata pio-

Stac Wys 0.400 m nowego i odlegtosci.
: Wyswietlanie danych lokalizaciji.
- Widok
w.ist 0.000m| f——— ‘I

Ustaw Ustawianie lokalizaciji.

Cofnij [stac Wys| Widok | Ustaw

WSKAZOWKA

W przypadku wtaczenia opcji "Wysokosci'", nalezy ustawi¢ wysokos$¢ lokalizacji, ewentualnie warto$¢ wysokosci jest
znana. Jesli wysokos$¢ lokalizacji nie zostanie wy$wietlona, pojawi sie komunikat o btedzie i konieczno$ci okreslenia
wysokosci lokalizacji.

11.1 Tyczenie w poziomie (tyczenie H)
11.1.1 Zasada tyczenia H

Tyczenie pozwala przenie$¢ dane z mapy do warunkow terenowych.

Dane z mapy to wymiary odniesione do osi budowli lub pozycje opisane za pomoca wspdtrzednych.

Dane z mapy lub pozycje tyczenia mozna wprowadzi¢ w formie wymiaréw lub odlegto$ci, uzupetni¢ wspotrzednymi
lub wykorzystac jako dane przestane wcze$niej z komputera.

Dane z mapy mozna dodatkowo przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybrac¢ je do tyczenia
w formie punktu graficznego lub elementu graficznego.

Eliminuje to konieczno$¢ pracy z duzymi liczbami lub duzg iloécig parametrow.
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W celu wiaczenia aplikacji "Tyczenie poziome" nalezy wybra¢ odpowiedni przycisk w menu aplikacji.

Menu aplikacji ! Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=iiybér aplikacii i Przejscie do wyboru kolejnych
Dale
II aplikaciji.
__H Wywotanie aplikacji Tyczenie
) /. poziome.
Tyczenie H Obmiar Tyczenie H

+*
+*
+

\..
1‘o
d‘o'

Tyczenie V Pomiar odlegt.

Cofhij Dalej

Po wywotaniu aplikacji wy$wietlane sa projekty lub wybor projektéw (patrz rozdziat 13.2) oraz wybor lokalizacji lub
ustawienie lokalizaciji.

Po ustawieniu lokalizacji uruchamia sie aplikacja "Tyczenie poziome".

W zaleznos$ci od wyboru lokalizacji istniejg dwie mozliwosci ustalenia tyczonego punktu:

1. Tyczenie punktow z zastosowaniem osi budowli
2. Tyczenie punktow z zastosowaniem wspotrzednych i/lub w oparciu o rysunek CAD.

11.1.2 Tyczenie z zastosowaniem osi budowli

W przypadku tyczenia z zastosowaniem osi budowli, otrzymywane wartosci tyczenia odnosza si¢ zawsze do osi
budowli, ktéra petni funkcje osi referencyjne;.

Wprowadzanie wytyczonego punktu do osi budowli

Wprowadzanie wytyczonej pozycji jako wymiaru odniesionego do osi budowli zdefiniowanej w ustawieniu lokalizacji
lub osi budowli, na ktérej ustawione jest urzadzenie.

Wprowadzone wartosci sg odlegtosciami wzdtuznymi i poprzecznymi w odniesieniu do zdefiniowanej osi budowli.
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Wprowadz wart. tyczenia L Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Apl=Tyozenie HAprowadz wart. tyezenia Potwierdzenie wprowadzonego
Pkt ID ustawienia i przejscie do wypo-

ziomowania urzadzenia wzgle-
w.rl dem tyczonego punktu.
Wsch

Péin
Wys

Cofnij

WSKAZOWKA

Wartosci tyczenia na osi budowli w kierunku do przodu i do tytu od lokalizacji urzadzenia sa wartosciami wzdtuznymi,
natomiast wartosci tyczenia z prawej i z lewej strony osi budowli sg warto$ciami poprzecznymi. Warto$ci z przodu i po
prawej stronie sa dodatnie, natomiast wartosci z tytu i po lewej stronie sa ujemne.

Kierunek do wytyczonego punktu

Urzadzenie jest ustawiane w kierunku tyczonego punktu przez obracanie urzadzenia do momentu, gdy czerwony
wskaznik kierunku ustawi sie na wartosci "zero", a znajdujacy sie pod nim numeryczny wskaznik réznicy katowej
wskaze wartos¢ w poblizu "zera". Krzyz nitkowy wskazuje w tym przypadku kierunek do wytyczonego punktu, aby
umozliwi¢ nakierowanie uchwytu reflektora.

Funkcja wspomagania tyczenia oferuje dodatkowo mozliwo$¢ samoistnego nakierowania sie uchwytu reflektora na o$
celowa.

Wypoziomuj i zmierz naser Cofni E}C;Vglr?; o wprowadzaia war-
Apl.>Tyczenie HIFunkt tyezenia A - i e
i Pomiar odlegtosci z wyswietla-
Zmierz
i ; [zmem | | .
w. Il 0.400 m E /o i niem korekt tyczenia.
Pkt ID H1 .S N2
Hk 56° 43 17" dHk 4Z7 10 56"
Hd 1414 m

Cofhij Zmierz
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PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.

P1 jest punktem wytyczonym i urzadzenie jest ustawiane w jego kierunku.

Uchwyt reflektora znajduje sie mozliwie jak najblizej obliczonej odlegtosci.

Po kazdym pomiarze odlegtos$ci wys$wietlana jest wartosé, o jaka uchwyt reflektora powinien przesuna¢ sie do przodu
lub do tytu w kierunku tyczonego punktu.

Korekty tyczenia po wykonaniu pomiaru odlegtosci

Po wykonaniu pomiaru odlegto$ci uchwyt reflektora ustawiany jest za pomoca korekt do przodu, do tytu, w lewo, w
prawo, w gore i w dét.

Jesli uchwyt reflektora znajduije sie doktadnie na osi celowej, wy$wietlana korekta w prawo / w lewo wskazuje warto$¢
0.000 m (0.00 ft).

Tyczenie H Cofnij Powrét do wprowadzania war-

tosci tyczenia.

Wynik Wyswietlenie i zapisanie wyni-

Apl.xTyczenie HPunkt tyezenia

kow.

Zmierz Pomiar odlegtosci i nanoszenie
korekt tyczenia.

w.rfl 0.400m|'z|[ &
H1

Pkt ID

Wy przéd 1722 m (3 N. Pkt Wprowadzenie kolejnego
punktu.

W lewo 0.000 m

W dot 0470 m

Cofnij | Wynik | Zmierz | N. Pkt
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PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.
W przypadku wykonywania pomiaru do pozyc;ji reflektora, ktéra nie znajduje sie doktadnie w kierunku nowego punktu,
wys$wietlone zostang odpowiednie polecenia do przodu, do tytu, w lewo, w prawo, korygujace potozenie wzgledem

nowego punktu P1.

Zestawienie polecen dotyczacych przesuwania w kierunku wytyczonego punktu, przyjmujac za punkt wyjscia
ostatni zmierzony punkt celowniczy

w przéd

Uchwyt reflektora musi przesuna¢ sie w kierunku urza-
dzenia o warto$¢ wyswietlong na ekranie.

wstecz

Uchwyt reflektora musi oddala¢ sie od urzadzenia o
warto$¢ wyswietlong na ekranie.

w lewo

Uchwyt reflektora musi przesuwac sie w lewo w sto-
sunku do urzadzenia o warto$¢ wyswietlona na ekranie.

W prawo

Uchwyt reflektora musi przesuwaé sie w prawo w sto-
sunku do urzadzenia o warto$¢ wyswietlong na ekranie.

w gore

Wierzchotek reflektora musi przesuwac sig w gére w
stosunku do urzadzenia o warto$¢ wys$wietlona na
ekranie.

w dot

Wierzchotek reflektora musi przesuwac sie w dot w sto-
sunku do urzadzenia o warto$¢ wys$wietlong na ekranie.

Wyniki tyczenia

Wyswietlanie roznic tyczenia w diugosci, szerokosci i wysokosci, opartych na ostatnim pomiarze punktu celowniczego.

Wyniki tyczenia

Apl.=Tyczenie HAYRiki tyezenia

Pkt ID R72
dWsch -3.797 m
dPéin -4.066 m |—¢5—
dWys -0.376 m e
-dulisc
Cofnij | Zapisz \ N. Pkt

Cofnij qu_rét do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Zapisz ngis yyaﬁoéci tyczenia i ostat-
nich réznic.

N. Pkt Wprowadzenie kolejnego
punktu.
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WSKAZOWKA
Jesli w ustawieniach lokalizacji nie wybrano zadnej opcji wysoko$ci, dane dotyczace wysokoéci oraz wszystkie
zwigzane z tym wskazania zostang ukryte.

Zapis danych dotyczacych tyczenia wraz z osiami budowli

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

Wzdtuz (warto$¢ wprowadzona) Woprowadzona odlegto$¢ wzdtuzna w odniesieniu do
osi budowli.

W poprzek (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona odlegto$¢ poprzeczna w odniesieniu do
osi budowli.

Wysokos¢ (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona wysoko$¢.

Wzdtuz (warto$¢ mierzona) Odlegto$¢ mierzona w poziomie w odniesieniu do osi
budowli.

W poprzek (warto$¢ mierzona) Mierzona odlegto$¢ poprzeczna w odniesieniu do osi
budowli.

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona) Zmierzona wysokos$c¢.

dOffs Roznica wartosci poprzecznej w odniesieniu do osi bu-

dowli. dOffs = w poprzek (warto$¢ mierzona) - w po-
przek (warto$¢ wprowadzona)

dLn Roéznica wartosci odlegtosci w poziomie w odniesie-
niu do osi budowli. dLn = odstep poziomy (mierzony) -
odstep poziomy (wprowadzony)

dWys Réznica wysokosci. dWys = wysoko$¢ (mierzona) -
wysokos$¢ (wprowadzona)

11.1.3 Tyczenie z zastosowaniem wspoétrzednych

Wprowadzanie wytyczonych punktow
Wartosci tyczenia ze wspotrzednymi punktu mozna wprowadzi¢ na trzy rézne sposoby:

1.  Reczne wprowadzanie wspétrzednych punktu.
2. Wybdr wspotrzednych punktu z listy zapisanych punktéw.
3. Wybdr wspotrzednych punktu z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami.

Wprowadz wart. tyczenia iD 0 : :Icmij Powrét do poprzedniego ekranu.

AplrTyezenie HAUprowadz wart. tyczenia Potwierdzenie Wprowadzonego

Pkt ID R72| :=| ustawienia i przej$cie do wypo-
= ziomowania urzadzenia wzgle-

w.Hl 0.400 m|123| dem tyczonego punktu.

Wsch 7.000 m

Péin 6.800 m

WWys 2.746 m

Cofnij OK
Wprowadzanie wytyczonych punktow (z rysunku CAD)

Wytyczone punkty sa wybierane bezposrednio z rysunku CAD.
Punkt jest zapisany w przestrzeni tréj- lub dwuwymiarowej i zostanie odpowiednio wyodrebniony.
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Wskazuje wybrany punkt z pre-
zentaciji graficzne;.

Wybierz z mapy

AplrZazad=z. danymifProjehkt

i Anulowanie i powrét do wprowa-
Anulu
(A, :] dzania punktow pikietazowych.
pes > Wybér punktu z mapy.
oy Q - -
. Wybor punktu z listy.
AT yborp Y
O Q Reczne wprowadzanie wspot-
Q rzednych.
Potwierdzenie wybranego
 — - OK
z punktu.
Cofnij [Mapa] Lista [Recz.| oK

WSKAZOWKA
Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzgledniono wysokos$ci, dane dotyczace wysokos$ci oraz wszystkie zwigzane z
tym wskazania zostang ukryte. Pozostate wskazania pozostaja bez zmian w stosunku do poprzedniego rozdziatu.

4
M

EY)

PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.

P1 oznacza punkt opisany za pomoca wspétrzednych. Po ustawieniu urzadzenia uchwyt reflektora przyjmuje potozenie
jak najblizej obliczonej odlegtosci.

Po kazdym pomiarze odlegtosci wyswietlana jest wartos¢, o jaka uchwyt reflektora powinien przesunac¢ sie jeszcze w
kierunku tyczonego punktu.

Wyniki tyczenia z zastosowaniem wspoétrzednych
Wyswietlanie réznic tyczenia dotyczacych wspotrzednych, opartych na ostatnich pomiarach odlegtosci i katow.

Wniki tyczenia 0 Cofnii Powrét do wprowadzania war-
Y Y :I todci tyczenia.
AplrTyczenie HAyniki tvezenia L . . ..

Zapisz Zapis wartosci tyczenia i ostat-
Pkt ID R72 nich réznic.

Wprowadzenie kolejnego

N. Pkt
d\Wsch -3.797 m punktu.
dPoin -4.066 m &

dP étn
d\fys -0.376m
-dilisc]

Cofnij | Zapisz | N.PK
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PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.

W przypadku wykonywania pomiaru do pozyc;ji reflektora, ktéra nie znajduje sie doktadnie w kierunku nowego punktu,
wys$wietlone zostang odpowiednie polecenia do przodu, do tytu, w lewo, w prawo, korygujace potozenie wzglgdem
nowego punktu P1.

Zapis danych tyczenia wraz ze wspotrzednymi

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

Wspotrzedna pédtnocna (wartos¢ wprowadzona) Wprowadzona wspéirzedna pétnocna w odniesieniu do
uktadu wspotrzednych.

Wysokos¢ (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona warto$¢ wysokos$ci.

Wspotrzedna wschodnia (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona wspétrzedna wschodnia w odniesiona
do uktadu wspotrzednych.

Wspotrzedna pétnocna (warto$¢ mierzona) Zmierzona wspotrzedna pétnocna odniesiona do
uktadu wspotrzednych.

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona) Zmierzona wysoko$c¢.

Wspotrzedna wschodnia (warto$¢ mierzona) Zmierzona wspotrzedna wschodnia odniesiona do
uktadu wspétrzednych.

dPéin Réznica wartosci wspétrzednych pétnocnych w oparciu

o uktad wspétrzednych. dPétn = wspoétrzedna pétnocna
(mierzona) - wspotrzedna pétnocna (wprowadzona)

dWys Réznica wysokosci. dWys = wysoko$¢ (mierzona) -
wysokos$¢ (wprowadzona)
dWsch Rdéznica wartosci wspétrzednych wschodnich w opar-

ciu o uktad wspotrzednych. dWsch = wspotrzedna
wschodnia (mierzona) - wspoétrzedna wschodnia (wpro-
wadzona)

WSKAZOWKA

Tyczenie poziome z zastosowaniem wspofrzednych ma taki sam przebieg jak tyczenie oparte na osiach budowli.
Roéznica polega na tym, ze otrzymanymi wynikami sa w tym przypadku wspotrzedne lub réznice wspotrzednych, a nie
odlegtosci wzdtuzne i poprzeczne.

11.2 Tyczenie w pionie (tyczenie V)
11.2.1 Zasada tyczenia V

Tyczenie V pozwala przenie$¢ dane z mapy na pionowa powierzchnig odniesienia, np. na $ciane, fasade itp.

Dane z mapy to wymiary odniesione do osi budowli na pionowej powierzchni odniesienia lub pozycje opisane za
pomoca wspotrzednych na pionowej ptaszczyznie odniesienia.

Dane z mapy lub pozycje tyczenia mozna wprowadzi¢ w formie wymiaréw lub odlegtosci, uzupetni¢ wspotrzednymi
lub wykorzysta¢ jako dane przestane wczesniej z komputera.

Dane z mapy mozna dodatkowo przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybra¢ je do tyczenia
w formie punktu graficznego lub elementu graficznego.

Eliminuje to konieczno$¢ pracy z duzymi liczbami lub duzg iloécig parametréw.
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Do typowych aplikacji nalezy pozycjonowanie punktéw mocujacych na fasadach, $cianach z szynami, rurach itp.
Aplikacja specjalna przewiduje mozliwo$¢ poréwnania pionowej powierzchni z teoretyczna powierzchnig na mapie, co
pozwala sprawdzi¢ lub udokumentowac jej ptaskosc.

Wysok. (Wys)

- =

Menu aplikacji ! | E Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=Wivbar aplikacii P& :
pl. =Wyl plikaci E :;z”i]:gjlf do wyboru kolejnych

/! . 113 Wywotanie aplikacji Tyczenie

At pionowe.
Tyczenie H Obmiar Tyczenie V
-
]

Tyczenie V Pomiar odlegt.

Cofhij Dalej

Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sa projekty lub wybér projektdw oraz wybor lokalizacji lub ustawienie lokalizacji.
Po dokonaniu ustawienia lokalizacji uruchamia sie aplikacja "Tyczenie pionowe".
W zaleznosci od wyboru lokalizaciji istnieja dwie mozliwosci ustalenia tyczonego punktu:

1. Tyczenie punktow z zastosowaniem osi budowli, tzn. osi na pionowej powierzchni odniesienia.
2. Tyczenie punktéw z zastosowaniem wspotrzednych lub w oparciu o rysunek CAD.

11.2.2 Tyczenie V z zastosowaniem osi budowli

W przypadku tyczenia V z zastosowaniem osi budowli definiowanie osi odbywa sie w drodze pomiaru do dwoéch
punktéw referencyjnych z ustawieniem lokalizacji.

Ustawianie lokalizacji

Lokalizacje nalezy ustawi¢ w miejscu potozonym w miare mozliwosci centralnie wzglegdem powierzchni pionowej w
odlegtosci zapewniajacej jak najlepszg widocznosé wszystkich punktéw.

Podczas ustawiania urzadzenia definiowany jest punkt zerowy (1) uktadu osi odniesienia oraz kierunek (2) pionowe;j
powierzchni odniesienia.

Uwaga

Punkt referencyjny (1) ma decydujace znaczenie. W tym punkcie osadzane sg pionowe i poziome osie odniesienia w
pionowej powierzchni odniesienia.
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Ustawienie lub pozycja urzadzenia sa optymalne, gdy stosunek poziomej dtugosci odniesienia Ln do odlegtosci Offs
wyraza proporcje Ln : Offs = 25 : 10 do 7 : 10 a zawarty miedzy nimi kat miesci sie w przedziale o = 40°-100°.

WSKAZOWKA

Ustawianie lokalizacji przebiega analogicznie do ustawiania lokalizacji "Dowolna lokalizacja" z zastosowaniem osi
budowli. Réznica polega na tym, ze pierwszy punkt referencyjny wyznacza punkt zerowy uktadu osi budowli na
powierzchni pionowej, a drugi punkt referencyjny okresla kierunek powierzchni pionowej wzgledem urzadzenia. W
kazdym przypadku osie sa prowadzone poziomo lub pionowo od punktu (1).

Wprowadzanie przesunigcia osi

W celu przesuniecia uktadu osi lub "punktu zerowego" na pionowej powierzchni odniesienia, nalezy wprowadzi¢
wartos$ci przesuniecia.

Wartosci te umozliwiaja przesunigcie punktu zerowego uktadu osi w linii poziomej w lewo (-) i w prawo (+), w linii
pionowej do gory (+) i do dotu (-), a catej powierzchni do przodu (+) i do tytu (-).

Przesunigcia osi moga by¢ konieczne, jesli "punkt zerowy" nie moze byé bezposrednio namierzony jako pierwszy punkt
referencyjny i wykorzystywany jest istniejacy punkt, ktéry nalezy przesuna¢ na o$ przez wprowadzenie odlegtosci jako
wartosci przesunigcia.

i [ipmi 1 1 . Anulowanie i powr6t do po-
Przesuniecie linii ref. iD Anulyj nuiowanie | p P
\ i :] przedniego ekranu.
AplrTyezenie WP esuh tyezenia . .
Potwierdzenie wprowadzonego

ustawienia i kontynuowanie
wprowadzania wartosci tycze-

L/R 0.000 m|'2; nia.
H/T 0.000 m|'z]
VizZ 0.000 m|'z] )[/

Anuluj OK

Wprowadzanie pozycji tyczenia
Wprowadzanie warto$ci tyczenia jako wymiaru odniesionego do osi referencyjnej zdefiniowanej w ustawieniu lokalizacji
lub osi budowli na powierzchni pionowej.
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Wprowadz warl. tyczenia

Apl=Tyozenie WAllant. tyezenia

Anuluj

Anulowanie i powrét do menu
Start.

Pkt ID V1%, |
w.rfl 1.800 m|12;|
Wazdtuz 5.000 m|z;|
Wys 6.000 m|'2;|
Odst. poz. 0.200 m|'z;|

Anuluj | Przesun. |

Kierunek do wytyczonego punktu

=T

Przesun.

Woprowadzanie przesunie¢ po-
wierzchni odniesienia.

OK

i

Potwierdzenie wprowadzonego
ustawienia i przejscie do wypo-
ziomowania urzadzenia wzgle-
dem tyczonego punktu.

Urzadzenie jest ustawiane w kierunku tyczonego punktu przez obracanie urzadzenia do momentu, gdy czerwony
wskaznik kierunku ustawi sie na wartosci "zero".

Krzyz nitkowy wskazuje w tym przypadku kierunek do wytyczonego punktu.

Luneta jest nastepnie przesuwana w linii pionowej do momentu, gdy zniknie wypetnienie w obu tréjkatach.

WSKAZOWKA

W przypadku wypetnienia gornego tréjkata nalezy przesuna¢ lunete do dotu. W przypadku wypetnienia dolnego
trojkata nalezy przesunaé lunete do gory.

Uzytkownik moze réwniez samodzielnie nakierowaé sie na 0$ celowa przy uzyciu funkcji wspomagania tyczenia.

Wypoziomuj i zmierz
Apl.=Tyoezenie WPunkt tyczenia

"

w.rfl 1.800 m|'z;)
V1

Pkt ID

dil 37903 29"

Hk 67° 48" 11" =
Hd 4022 m fi;:“"““ "
dT-Ik-' 41’58'.;3"
Cofhij Zmierz

Korekty tyczenia

Cofnij

Powr6t do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Zmierz

Pomiar odlegtosci z wyswietla-
niem korekt tyczenia.

Ekran korekt umozliwia zmiane potozenia nosnika celu lub celu w gére, w dét, w lewo, w prawo.
Pomiar odlegto$ci umozliwia dokonanie korekty do przodu lub do tytu.
Wyswietlane korekty sa aktualizowane po kazdym pomiarze odlegtosci, co pozwala stopniowo zblizy¢ sie do

ostatecznej pozycji.
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Tyczenie V
Apl=Tyczenie WP unkt tyczenia

w.rfl 0.400 m|'2;|
V1

Pkt ID

W prawo 3435 m o
W gére 5122 m o
Cofnij 1.677 m

Cofnij | Wynik | Zmierz | N.Pki

Powr6t do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Wyswietlenie i zapisanie wyni-
kow.

Pomiar odlegtosci i nanoszenie
korekt tyczenia.

N. Pkt Wprowadzenie kolejnego
punktu.

Wskazéwki dotyczace wyswietlania kierunku ruchu mierzonego celu.

w przod

Nosnik celu lub cel muszg przesuwac sie w kierunku
powierzchni odniesienia.

wstecz

Nosnik celu lub cel muszg przesuwac sie w kierunku
przeciwnym do powierzchni odniesienia.

w lewo

Nosnik celu lub cel musza przesuwac sie w lewo w sto-
sunku do urzadzenia o warto$¢ wys$wietlong na ekranie.

W prawo

Nosnik celu lub cel musza przesuwac sie w prawo w
stosunku do urzadzenia o warto$¢ wyswietlona na
ekranie.

w gore

Nosnik celu lub cel musza przesuwac sig¢ w gore w sto-
sunku do urzadzenia o warto$¢ wyswietlong na ekranie.

w dot

Nosnik celu lub cel musza przesuwacé sie w doét w sto-
sunku do urzadzenia o warto$¢ wyswietlong na ekranie.

Wyniki tyczenia

Wyswietlanie réznic tyczenia dotyczacych dtugosci, wysokosci i przesuniecia w oparciu o ostatnie pomiary odlegtosci

i katow.

Wyniki tyczenia

Apl=Tyczenie WAlniki tyczenia

Pkt ID Vi
dLn -1.789 m
diWys -5.664 m o+
dillfys
dOffs 2.077 m | p—
-dLn
Cofnij | Zapisz | N. Pk

Zapis danych tyczenia wraz z osiami budowli
Pkt ID

Powrét do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Cofhnij

Zapis wartosci tyczenia i ostat-
nich réznic.

Zapisz

N. Pkt Wprowadzenie kolejnego
punktu.

Nazwa tyczonego punktu.

Wzdtuz (wartos¢ wprowadzona)

Wprowadzona odlegto$¢ wzdtuzna w stosunku do osi
referencyjne;j.

Wysokos¢ (warto$¢ wprowadzona)

Wprowadzona warto$¢ wysokos$ci.

Przesuniecie (warto$¢ wprowadzona)

Wprowadzone przesuniecie pionowo do powierzchni
odniesienia.

Wozdtuz (warto$¢ mierzona)

Odlegto$¢ wzdtuzna w stosunku do osi referencyjnej.
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Wysokos$¢ (warto$é mierzona) Zmierzona wysokosé.

Przesuniecie (warto$¢ mierzona) Mierzone przesunigcie w stosunku do ptaszczyzn od-
niesienia.
dLn Roznica wartosci wzdtuznej w oparciu o o$ referen-

cyjna. dLn = warto$¢ wzdtuzna (mierzona) - wartosé
wzdtuzna (wprowadzona)

dWys Rdéznica wysokosci. dWys = wysoko$¢ (mierzona) -
wysokos$¢ (wprowadzona)

dOffs Rdéznica wartosci poprzecznej w oparciu o oS referen-
cyjna. dOffs = przesuniecie (mierzone) - przesuniecie
(wprowadzone)

11.2.3 Tyczenie V z zastosowaniem wspoétrzednych
Wykorzystanie wspétrzednych jest mozliwe, jesli za pomoca wspotrzednych opisane sg w tym samym systemie np.
punkty referencyjne oraz punkty na ptaszczyznie pionowe;j.

Taka sytuacja ma miejsce na przyktad woéwczas, gdy ptaszczyzna pionowa zostanie uprzednio zwymiarowana za
pomoca wspotrzednych.

Wprowadzanie wytyczonych punktow
Wartosci tyczenia ze wspotrzednymi punktu mozna wprowadzi¢ trzema réznymi metodami:

1. Reczne wprowadzanie wspétrzednych punktu.
2. Wybdr wspotrzednych punktu z listy zapisanych punktéw.
3. Wybdr wspoétrzednych punktu z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami.

Wprowadz wart. tyczenia iD 1 1 :Anuluj g?:rltowanie i powr6t do menu

Apl>Tyczante Vilam byezenia = -OK Potwi(lerd'zepie wp,rolwadzonego

Pkt ID W1 | Bcl ustawienia i przejscie do wypo-
ziomowania urzadzenia wzgle-

w.rfl 0.400 m|123| dem tyczonego punktu.

Wzdtuz 7.000 m|2;|

Wys 6.800 m|'z;|

Odst. poz. 0.746 m|12;|

Anuluj | Przesun. | OK

Wprowadzanie wartosci tyczenia (z rysunku CAD)
Wytyczone punkty sg wybierane bezposrednio z pliku graficznego CAD.
Punkt jest zapisany w przestrzeni tréj- lub dwuwymiarowej i zostanie odpowiednio wyodrebniony.

Wskazuje wybrany punkt z pre-
zentaciji graficznej.

Wybierz z mapy

Apl.rZazadz. danymifProjekt

LEC

Anuluj qurét do vyprowadzania war-
< tosci tyczenia.
ol Wybor punktu z mapy.
'A. ! Wyboér punktu z listy.

AT

O

Reczne wprowadzanie wspot-
rzednych.

ol QPSS

Potwierdzenie wybranego
punktu.

| e— e ]

Mapa‘ Lista ‘Recz.‘ OK

Cofhij
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Wyniki tyczenia z zastosowaniem wspoétrzednych
Wyswietlanie rdznic tyczenia dotyczacych wspotrzednych, opartych na ostatnich pomiarach odlegtosci i katow.

Whyniki tvczenia ! Cofnii Powrét do wprowadzania war-
i Y II tosci tyczenia.
Apl.=T e WAlyniki i
Pl Tyezents Vil biezenia Zapisz Zapis wartosci tyczenia i ostat-
Pkt ID V1 : nich réznic.
Wprowadzenie kolejnego
N. Pkt
dLn -3.436m punktL
dilys -5.123 m 4
diys
dOffs 1677 m | B—
-dLn
Cofnij | Zapisz ‘ N. Pkt
Zapis danych tyczenia wraz ze wspétrzednymi
Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.
Wspotrzedna pédtnocna (wartosé wprowadzona) Wprowadzona wspotrzedna pétnocna w odniesieniu do
uktadu wspotrzednych.
Wysokos$é (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona warto$¢ wysokosci.
Wspotrzedna wschodnia (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona wspétrzedna wschodnia w odniesiona
do uktadu wspotrzednych.
Wspotrzedna pédtnocna (warto$é mierzona) Zmierzona wspotrzedna pétnocna odniesiona do
uktadu wspotrzednych.
Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona) Zmierzona wysokos$c¢.
Wspoitrzedna wschodnia (warto$¢ mierzona) Zmierzona wspotrzedna wschodnia odniesiona do
uktadu wspotrzednych.
dPdin Réznica wartosci wspétrzednych pétnocnych w oparciu

o uktad wspotrzednych. dPéin = wspétrzedna poétnocna
(mierzona) - wspotrzedna pétnocna (wprowadzona)

dWys Roznica wysokosci. dWys = wysokos$¢ (mierzona) -
wysokos$c¢ (wprowadzona)
dWsch Roznica wartosci wspétrzednych wschodnich w opar-

ciu o uktad wspotrzednych. dWsch = wspotrzedna
wschodnia (mierzona) - wspoétrzedna wschodnia (wpro-
wadzona)

WSKAZOWKA

Tyczenie pionowe wykorzystuje zawsze tréjwymiarowe opisy punktow. W przypadku tyczenia z zastosowaniem osi
budowli oraz tyczenia w oparciu o wspotrzedne wykorzystywane sa takie parametry jak linia, wysoko$¢ i offset.

WSKAZOWKA
Pozostate wskazania pozostajg bez zmian w stosunku do poprzedniego rozdziatu.

11.3 Obmiar
11.3.1 Zasada obmiaru

Obmiar mozna w zasadzie potraktowac¢ jako odwrotno$¢ aplikaciji Tyczenie poziome.

Obmiar umozliwia poréwnanie rzeczywistych pozycji z zatozonymi oraz wyswietlenie i zapisanie odchylen.

W zaleznos$ci od ustawienia lokalizacji dane z mapy lub poréwnywane pozycje moga by¢ wykorzystywane jako wymiary
lub odstepy, jako wspotrzedne lub punkty z plikiem graficznym.

Dane z mapy mozna przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybra¢ je do tyczenia w formie
punktu graficznego lub elementu graficznego, co eliminuje konieczno$é pracy z duzymi liczbami lub duzg iloscia
parametréw.
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Do typowych aplikacji nalezy kontrola $cian, stupéw, szalunkéw, duzych otworéw itd. W tym celu dokonywane jest
poréwnanie z planowanymi pozycjami, a ewentualne roéznice sg od razu wysSwietlane lub zapisywane.

W celu wiaczenia aplikacji "Obmiar" nalezy wybra¢ odpowiedni przycisk w menu aplikacji.

Menu aplikacji 100801 1 Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=iiybér aplikacii i Przejscie do wyboru kolejnych
Dale
II aplikaciji.
H Wywotanie aplikacji Obmiar.
= /’-'
Tyczenie H Obmiar Obmiar
H -
i | ]
Tyczenie V Pomiar odlegt.

Cofhij Dalej

Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sg projekty lub wybdr projektow oraz wybor lokalizacji lub ustawienie lokalizacii.
Po dokonaniu ustawienia lokalizacji uruchamia sig aplikacja "Obmiar". W zaleznosci od wyboru lokalizaciji istnieja dwie
mozliwosci ustalenia mierzonego punktu:

1. Obmiar punktéw z zastosowaniem osi budowli.
2. Obmiar punktéw z zastosowaniem wspétrzednych i/lub w oparciu o rysunek CAD.

11.3.2 Obmiar z zastosowaniem osi budowli

W przypadku obmiaru z zastosowaniem osi budowli, otrzymywane warto$ci obmiaru odnosza sie zawsze do osi
budowli, ktéra petni funkcje osi referencyjne;.

Wprowadzanie pozycji obmiaru

Wprowadzanie pozycji obmiaru jako wymiaru odniesionego do osi budowli zdefiniowanej w ustawieniu lokalizacji lub
osi budowli, na ktérej ustawione jest urzadzenie.

Wprowadzone warto$ci sg odlegtosciami wzdtuznymi i poprzecznymi w odniesieniu do zdefiniowanej osi budowli.
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Wprowadz dane obmiaru

Apl.>0bmiarflprowadz dane obmian

i’

Powr6t do poprzedniego ekranu.

Potwierdzenie wprowadzonego
ustawienia i przejscie do wypo-
ziomowania urzadzenia wzgle-
dem tyczonego punktu.

Pkt ID H1|%,|
w.rfl 0.800 m|'z;|
Wazdiuz 0.000 m|'z;|
Odst. pion. 0.000 m|'z;|
Wys 0.000 m|'z;|

Cofnij oK
WSKAZOWKA

Wartosci obmiaru na osi budowli w kierunku do przodu i do tytu od lokalizacji urzadzenia sa warto$ciami wzdtuznymi,
natomiast wartosci obmiaru z prawej i z lewej strony osi budowli sg warto$ciami poprzecznymi. Wartosci z przodu i po

prawej stronie sa dodatnie, natomiast wartosci z tytu i po lewej stronie sa ujemne.

Kierunek do punktu obmiaru

Urzadzenie jest ustawiane w kierunku mierzonego punktu przez obracanie urzadzenia do momentu, gdy czerwony
wskaznik kierunku ustawi sie na wartosci "zero", a znajdujacy sie pod nim wskaznik numeryczny wskaze wartos¢ w

poblizu "zera".

Krzyz nitkowy wskazuje w tym przypadku kierunek do mierzonego punktu, aby nakierowa¢ uchwyt reflektora

i zidentyfikowa¢ punkt obmiaru.

WSKAZOWKA

W przypadku punktéw podfoza funkcja wspomagania tyczenia oferuje dodatkowo mozliwo$¢ w znacznej mierze
samoistnego nakierowania si¢ uchwytu reflektora na o$ celowa.

Wypoziomuj i zmierz
Apl=Tyczenie H/Punkt tyczenia

w.rfl 0.400 m|'2;| e
Pkt ID H1|.s Z
Hk 560 43. 17.. dHk 42“10'5;"
Hd 1414 m

Cofnij

Wyniki obmiaru

Zmierz

Powrét do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Pomiar odlegtosci z wyswietla-
niem odchylen.

Wyswietlanie réznic pozycji dotyczacych dtugosci, szerokosci i wysoko$ci w oparciu o ostatnie pomiary odlegtosci

i katow.
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Wyniki obmiaru L | Cofnii Powrét do wprowadzania war-
s j tosci tyczenia.

Apl=0bmiarfiifyniki obmiarg

D o @ ﬁi)ﬂsr év;?i'(tféci tyczenia i ostat-
dLn 1225 m m:dofﬁs N. Pkt \é\ﬁ:ﬁvgédzenie kolejnego
dOffs 1.224 m &4
diys 0.987 m

Cofnij | Zapisz | N. Pk
WSKAZOWKA

Jesli w ustawieniach lokalizacji nie wybrano zadnej opcji wysokosci, dane dotyczace wysoko$ci oraz wszystkie
zwigzane z tym wskazania zostang ukryte.

Zapis danych obmiaru z osiami budowli

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

Wzdtuz (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona odlegto$¢ wzdtuzna w odniesieniu do
osi budowli.

W poprzek (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona odlegto$¢ poprzeczna w odniesieniu do
osi budowli.

Wysokos¢ (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona wysoko$¢.

Wozdtuz (warto$¢ mierzona) Odlegto$¢ mierzona w poziomie w odniesieniu do osi
budowli.

W poprzek (warto$¢ mierzona) Mierzona odlegto$¢ poprzeczna w odniesieniu do osi
budowli.

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona) Zmierzona wysoko$c¢.

dOffs Rdéznica wartosci poprzecznej w odniesieniu do osi bu-

dowli. dOffs = w poprzek (warto$¢ mierzona) - w po-
przek (warto$¢ wprowadzona)

dLn Réznica wartosci odlegtosci w poziomie w odniesie-
niu do osi budowli. dLn = odlegto$¢ w poziomie (mie-
rzona) - odlegto$¢ w poziomie (wprowadzona)

dWys Roznica wysokosci. dWys = wysokos$¢ (mierzona) -
wysokosc¢ (wprowadzona)

11.3.3 Obmiar z zastosowaniem wspoétrzednych

Wprowadzanie punktu obmiaru
Wspétrzedne punktu mozna wprowadzi¢ na trzy rézne sposoby:

o Reczne wprowadzanie wspotrzednych punktu.

o Wybodr wspotrzednych punktu z listy zapisanych punktéw.
o Wybdr wspoétrzednych punktu z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami.
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Wprowadz dane obmiaru

Apl.>0bmiarflprowadz dane obmian

Cofhnij

Powr6t do poprzedniego ekranu.

b

Potwierdzenie wprowadzonego

Pkt ID Re3):=| taviene] o o e
m w.Ifl 0.400 m|123| dem mierzonego punktu.

Wsch 0.800 m

Pdin 0.900 m

Wys 0.400 m

Cofnij

Wprowadzanie pozycji obmiaru (z rysunku CAD)
Punkty obmiaru sg wybierane bezposrednio z rysunku CAD.
Punkt jest zapisany w przestrzeni tréj- lub dwuwymiarowej i zostanie odpowiednio wyodrebniony.

Wskazuje wybrany punkt z pre-
zentacji graficznej.

Wybierz z mapy

Apl.sZa=ad=z. danymifProjehkt

; Anulowanie i powrét do wprowa-
Anulyj
< * » :, dzania punktéw obmiaru.
pe M. Wybér punktu z mapy.
oy Q , -
. Wybor punktu z listy.
AT ybere Y
O Q Reczne wprowadzanie wspot-
Q rzednych.
Potwierdzenie wybranego
| — =] OK
= punktu.
Cofnij Mapa‘ Lista ‘Recz.‘ OK

WSKAZOWKA

Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzgledniono wysokos$ci, dane dotyczace wysokos$ci oraz wszystkie zwigzane z
tym wskazania zostang ukryte.

WSKAZOWKA
Pozostate wskazania pozostajg bez zmian w stosunku do poprzedniego rozdziatu.

Wyniki tyczenia z zastosowaniem wspoétrzednych
Wyswietlanie roznic tyczenia dotyczacych wspotrzednych, opartych na ostatnich pomiarach odlegtosci i katow.

Wyniki obmiaru Cofnii Powrét do wprowadzania war-
Y :I tosci tyczenia.
Apl.r0bmiariyniki obmiaro . 2 . ..
Zapisz Zapis wartosci tyczenia i ostat-
Pkt ID RE9 nich réznic.
Wprowadzenie kolejnego
N. Pkt
dWsch -1.655 m punktu.
dPotn -0.805 m &
dFétn
d\fys 1.613 m
- dulisc
Cofnij | Zapisz | N.PK
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Zapis danych tyczenia wraz ze wspétrzednymi

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

Wspotrzedna pétnocna (wartosé wprowadzona) Wprowadzona wspotrzedna péthocna w odniesieniu do
uktadu wspotrzednych.

Wysokos$¢ (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona warto$¢ wysokos$ci.

Wspotrzedna wschodnia (warto$¢ wprowadzona) Wprowadzona wspétrzedna wschodnia w odniesiona
do uktadu wspétrzednych.

Wspotrzedna pétnocna (warto$¢ mierzona) Zmierzona wspotrzedna pétnocna odniesiona do
uktadu wspotrzednych.

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona) Zmierzona wysoko$c.

Wspotrzedna wschodnia (warto$é mierzona) Zmierzona wspotrzedna wschodnia odniesiona do
uktadu wspotrzednych.

dPdéin Réznica wartosci wspétrzednych pétnocnych w oparciu

o ukfad wspotrzednych. dPéin = wspétrzedna poétnocna
(mierzona) - wspotrzedna pétnocna (wprowadzona)

dWys Réznica wysokosci. dWys = wysoko$¢ (mierzona) -
wysokos$¢ (wprowadzona)
dWsch Réznica wartosci wspétrzednych wschodnich w opar-

ciu o uktad wspotrzednych. dWsch = wspotrzedna
wschodnia (mierzona) - wspoétrzedna wschodnia (wpro-
wadzona)

WSKAZOWKA

Obmiar z zastosowaniem wspétrzednych ma taki sam przebieg jak obmiar oparty na osiach budowli. R6znica polega
na tym, ze otrzymanymi wynikami sa w tym przypadku wspétrzedne lub réznice wspdtrzednych, a nie odlegtosci
wzdtuzne i poprzeczne.

11.4 Pomiar odlegtosci
11.4.1 Zasada pomiaru odlegtosci

Aplikacja Pomiar odlegto$ci umozliwia dokonanie pomiaru 2 dowolnie potozonych punktéw w przestrzeni, aby okresli¢
odlegtos¢ pozioma, odlegto$¢ pionowa, réznice wysokosci i nachylenie miedzy danymi punktami.

Powrét do poprzedniego ekranu.

Menu aplikacii ' Cofnij
Przejscie do wyboru kolejnych

Aplivbar aplikacii -
Dale
E aplikaciji.
/! i i Wywotanie aplikacji Pomiar odle-
I 1 gtosci.

Tyczenie H Obmiar _Pomiar odlegt. |
111 'I
/dl--i--i- la"

Tyczenie V Pomiar odlegt.

Cofnij Dalej
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Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sa projekty lub wybor projektow.
Ustawienie lokalizacji nie jest tu konieczne.
Nachylenie mozna okresli¢ dwoma ré6znymi metodami pomiaru:

1. Wyniki pomiaru miedzy pierwszym a wszystkimi kolejnymi mierzonymi punktami.
2. Wyniki pomiaru migdzy 2 mierzonymi punktami.

m 1. Mozliwos¢ - odniesienie do punktu bazowego
@

Przyktad z punktami podtoza
Po dokonaniu pomiaru pierwszego punktu wszystkie kolejne pomiary punktow sa odnoszone do pierwszego punktu.

2. Mozliwos$¢ - zalezno$é miedzy pierwszym a drugim punktem

Przyktad z punktami podtoza
Pomiar pierwszych dwdch punktow.
Po uzyskaniu wyniku wybra¢ nowa linie oraz nowy punkt bazowy i wykona¢ pomiar drugiego punktu.
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Pomiar do pierwszego punktu referencyjnego

Zmierz Pkt 1

Apl.Pomiar odlegtEmier=z punkt

w.rfl 0.400 m|'2;

Hk 19° 55' 51"
Wk 74° 25' 32"
Hd 4.565 m

Cofnij

| Zmierz ‘ Dalej

Pomiar do drugiego punktu referencyjnego

Zmierz Pkt 2

Apl.Pomiar odlegtEmier=z punkt

w.Hl 0.400 m|'2;

Hk 61° 12' 50"
Wk 74° 26' 06"
Hd 3.155 m

Cofnij

Wyswietlanie wynikow

Pomiar odlegt.

| Zmierz ‘ ;Nynik

Apl.zPomiar odleghfitniki

Ud 3.050 m

Hd 3.025 m

dWys -0.394 m
Nachylenie -13.02% ﬂaf-’f-- sl

Cofnij

11.5 Pomiar i zapis

| N.Ln \ N. Pkt

11.5.1 Zasada pomiaru i zapisu

Pomiar i zapis umozliwia pomiar punktéw, ktérych pozycja nie jest znana.

Powrét do wyboru projektu.

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

Przejscie do nastepnego po-
miaru.

Cofhnij

Powrét do poprzedniego ekranu.

Zmierz

Pomiar katéw i odlegtosci.

Ik

Wynik

Wyswietlenie wyniku pomiaru
odlegtosci.

Cofhnij

Powrét do poprzedniego ekranu.

Zapisz

Zapis wynikow.

Wariant Nowa linia. Przejscie
do wprowadzania nowego 1.
punktu referencyjnego.

L

Wariant Kolejny punkt: Pomiar
odlegtosci w odniesieniu do 1.
punktu referencyjnego.

Pomiary odlegtosci mozna wykona¢ za pomoca lasera po skierowaniu promienia lasera bezposrednio na dang

powierzchnie.

W zaleznosci od ustawienia lokalizacji pozycje punktu sa obliczane za pomoca wymiaréw osi budowli lub wspotrzed-

nych i/lub za pomoca wysokosci.

Zmierzone punkty mozna odpowiednio oznakowac i zapisac.
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WSKAZOWKA
Kazdy zapis powoduje automatyczna zmiane cyfry w nazwie punktu i powigkszenie jej o warto$¢ "1".

Zapisane dane punktéw mozna przenie$¢ do komputera, prezentowa¢ za pomoca oprogramowania CAD lub podob-
nych systemoéw, przetwarzaé lub wydrukowac i archiwizowa¢ w celach dokumentaciji.
W celu wiaczenia aplikacji Pomiar i zapis nalezy wybra¢ odpowiedni przycisk w menu aplikaciji.

Menu aplikacji 10/06M Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl.=illybér aplikacii : Przejscie do wyboru kolejnych
Dale
E aplikaciji.
Wywotanie aplikacji Zmierz &
L. L‘ zapisz.
Zmierz & zap. Pow. Zmierz & zap.
I +
Wypoziomuj ¥ Wys. posr.

Cofnij Dalej

Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sa projekty lub wybor projektow oraz wybor lokalizacji lub ustawienie lokalizacii.
Po dokonaniu ustawienia lokalizacji uruchamia sie aplikacja "Zmierz & zapisz".
W zaleznos$ci od wyboru ustawienia lokalizaciji istnieja dwie mozliwos$ci ustalenia uktadu punktow:

1. Pozycje punktow w zaleznosci od osi budowli
2. Pozycje punktow w zaleznosci od uktadu wspoétrzednych

11.5.2 Pomiar & zapis z zastosowaniem osi budowli

Pozycje zmierzonych punktéw odnoszg sie do osi budowli, ktéra petni funkcje osi odniesienia.
Pozycje sg opisane za pomocg wymiaru wzdtuznego na osi budowli i prostopadtego odstepu poprzecznego.

&0

gl oy
=3

.‘
o

5

<

PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.

Jesdli pomiar celéw obejmuje katy i odlegtosci, wykonywane sa obliczenia lub zapis odpowiednich odstepéw osi
budowli Ln i Offs.
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Pomiar punktéw z zastosowaniem osi budowli
Bezposrednio po zakonczeniu ustawiania lokalizacji mozna przystapi¢ do wykonywania pomiaréw.

Cofnij Anulowanie i powrét do menu

wyboru.
Apl.>Zmierz & zapisz’Pom. & zap. - . T
£ £ £ a Zapis wyswietlonych wartosci

Pkt ID 1%,

dystansu horyzontalnego, kata
horyzontalnego oraz kata werty-

Hk 130° 53' 10" kalnego.

o ' | a Pomiar i zapis dystansu hory-
Wk 74°30° 11 i zontalnego, kata horyzontalnego
Hd 4463 m E oraz kata wertykalnego.

% Zmierz Pomiar odlegtosci.
1

Wspotrz Przetaczenie ekranu na odlegto-
Cofnij | Zap. | P&Z [zmiers| Ln & O

$ci osi budowli.

FEE B B

Katy Przetaczenie ekranu na wartosci
katowe.

Apl.>Zmierz & zapisz/Pom. & zap.

Pkt ID 1|7,
Ln 0.177 m
W Poprz. 0.001m| ,

E

Cofnij | Zap. | P&Z |zmiers| Katy

11.5.3 Pomiar & zapis z zastosowaniem wspoétrzednych

Pozycje zmierzonych punktéw odnosza sie do tego samego uktadu wspétrzednych, w ktérym dokonano ustawienia
lokalizaciji i sg opisane za pomoca wartosci wspétrzednych E lub Y, N lub X oraz H w przypadku wysokosci.

NOX)
A

E(Y)

PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.
Pomiar celéw obejmuije katy i odlegtosci oraz obliczenia lub zapis odpowiednich wspétrzednych.

Pomiar punktéw z zastosowaniem wspétrzednych
Ponizsze wskazania mozna przetagcza¢ miedzy miarami katow i wartosciami wspotrzednych.
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Anuluj Anulowanie i powrét do menu
i Start.
ApL2Zmle & apir/biem & £Ap. -m Uruchomienie pomiaru wraz z
Pkt ID 3 F'BCI zapisem danych. Pkt ID (ozna-
czenie) wzrastao "1".
o U n
Hk 130° 48" 22 Zmierz Pomiar odlegtosci.
o L n
Wk 72°45' 11 ? L&O Wyswietlenie wspotrzednych.
1
Hd 4.689m i Katy Przetaczenie ekranu na wartosci
i () katowe.
Zap. gaptis wys'r\:vietlonytcr wart(;é(ii
- . . ystansu horyzontalnego, kata
C°f“|J I Zap- | P&Z |Zm|er2]Wspollz. horyzontalnego oraz kata werty-
kalnego.

Apl.>Zmierz & zapisz/Pom. & zap.

Pkt ID 3|,
Wsch -0.154 m
P6in 0.013m| ,

E

Cofnij |Zap. | P&z [zmiers| Katy

WSKAZOWKA
Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzgledniono wysokoéci, dane dotyczace wysokosci oraz wszystkie zwigzane z
tym wskazania zostang ukryte.

WSKAZOWKA
Pomiar dystansu wyznacza warto$¢ dystansu horyzontalnego. W przypadku pdzniejszego przesunigcia lunety, zmianie
ulegaja jedynie wartosci kata horyzontalnego i wertykalnego.

Doktadny pomiar punktu jest czasami znacznie utrudniony lub wrecz niemozliwy (np. $rodek stupka lub drzewa). W
takim przypadku nalezy zmierzy¢ dystans do punktu potozonego poprzecznie.

1. Po namierzeniu punktu potozonego poprzecznie, nalezy zmierzyé dystans do tego punktu.
2. Obréci¢ lunete i naprowadzi¢ urzadzenie na mierzony punkt, aby dokonaé¢ pomiaru odpowiednich katdw.
3. Zapisa¢ zmierzony dystans do punktu potozonego poprzecznie oraz miary odno$nych katow.

Zapis danych aplikacji Pomiar & zapis

Pkt ID Nazwa mierzonego punktu

Wsch, offset Zmierzona wspotrzedna wschodnia lub odlegto$¢ w
poprzek do osi budowli

Potn, linia Zmierzona wspotrzedna pétnocna lub odlegto$¢ wzdtuz
osi budowli

Wysokos$¢ (warto$é mierzona) Zmierzona wysokosé

11.6 Ustawianie w pionie
11.6.1 Zasada ustawiania w pionie

Ustawianie w pionie umozliwia pionowe osadzenie elementdéw w przestrzeni lub ich przenoszenie w pionie.
Warto tu podkresli¢ korzysci zwiazane z pionowym oszalowaniem stupéw, jak réwniez mozliwo$¢ tyczenia lub kontroli
punktéw rozmieszczonych w pionie jeden nad drugim na przestrzeni kilku pieter.
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WSKAZOWKA

Zasadniczym celem kontroli dwdch zmierzonych punktow jest ustalenie, czy sa one ustawione w przestrzeni pionowo

jeden nad drugim.

WSKAZOWKA

Pomiary mozna wykonywac¢ z tyczka do reflektora lub bez, zaleznie od potrzeb.

Menu aplikaciji

Aplivbar aplikacii

Cofhnij

Powrét do poprzedniego ekranu.

Dalej Przejscie do wyboru kolejnych
aplikaciji.
| . Wywotanie aplikacji Ustawianie
ﬁ w pionie.
Zmierz & zap. Pow. Wys. posr.
I +
Wypoziomuj ¥ Wys. posr.

Cofnij Dalej

Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sa projekty lub wybor projektow.

Ustawienie lokalizaciji nie jest tu konieczne.

Pomiary do 1. punktu referencyjnego

Do 1. punktu referencyjnego wykonywane sa pomiary katow oraz odlegtosci.

Pomiar odlegtosci do danego punktu moze by¢ wykonywany bezposrednio lub za pomoca tyczki do reflektora, w

zalezno$ci od dostepnoséci 1. punktu referencyjnego.

Wypoziomuj ¥

AplFifypoziomuj WEZmierz Podst. Pkt

w.rfl 0.400 m|'2;

Hk 20° 53' 47"
Wk 74° 05' 51"
Hd 4490 m

Cofnij | Zmierz | Dalej

Powrét do wyboru projektu.

Pomiar katéw i odlegtosci do 1.
punktu referencyjnego.

Przejscie do nastepnego po-
miaru.
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Pomiary do kolejnych punktow

Pomiar do kolejnych punktéw wykonywany jest zawsze w formie pomiaru katéw i odlegtosci.

Po wykonaniu drugiego i kazdego kolejnego pomiaru wartosci korekt sg aktualizowane na ponizszym ekranie w
poréwnaniu z 1. punktem referencyjnym.

Wypoziomuj V ! | Cofnij Powrét do pomiaru do pierw-

szego punktu referencyjnego.

Apl=hypoziomuj WiNamierz punkt ref,

Zapisz Zapis wynikow.

2 [zepisz_

W Ridlun J [Zmierz_ Pomiar katéw i odleglosci

dHk -40° 12' 07" oraz aktualizacja wskazania
z uwzglednieniem wartosci

W lewo 3.150m korekty.

W przéd 0.000 m

d\fys -1.096 m

Cofhij Zmierz
11.7 Pomiar powierzchni

11.7.1 Zasada pomiaru powierzchni

Z maksymalnie 99 kolejnych zmierzonych punktéw urzadzenie wyznacza ograniczona powierzchnie pozioma lub
pionowa.

Kolejnosé pomiaru punktéw mozna ustalic w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara lub w kierunku
przeciwnym.

) (S
® /—\n
%
f{‘ \\s /‘\/
v'? - ! \v

WSKAZOWKA
Pomiary punktéw nalezy wykonac w taki sposéb, aby linie taczace miedzy mierzonymi punktami nie przecinaty sie, w
przeciwnym razie obliczenia dotyczace powierzchni bedg btedne.
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Menu aplikacji ! | Cofni Powrét do poprzedniego ekranu.

Apl.#Miybar aplikacii E :;z”i]:;lf do wyboru kolejnych
L. W‘ywo{anlie aplikacji Pomiar po-
wierzchni.
Zmierz & zap. Pow. Pow.
P i
Wypoziomuj ¥ Wys. posr.

Cofnij Dalej

Po wywotaniu aplikacji nalezy dokona¢ wyboru migdzy powierzchnia pozioma a pionowa.

WSKAZOWKA
Ustawienie lokalizaciji nie jest tu konieczne.

WSKAZOWKA
Pomiar powierzchni poziomej dokonywany jest przez rzutowanie zmierzonych punktéw na powierzchnig pozioma.

WSKAZOWKA

Pomiar powierzchni pionowej dokonywany jest przez rzutowanie zmierzonych punktéw na powierzchnie pionowa.
Powierzchnia pionowa definiowana jest przez pierwsze oba zmierzone punkty.

Pomiary umozliwiajace wyznaczenie powierzchni

Punkty nalezy zmierzy¢ w odpowiedniej kolejnosci tak, aby otaczaty powierzchnie.

W celu wykonania obliczen powierzchnia jest zamykana zawsze od ostatniego do pierwszego mierzonego punktu.
Pomiary punktow nalezy wykona¢ w taki sposéb, aby linie taczace miedzy mierzonymi punktami nie przecinaty sig, w
przeciwnym razie obliczenia dotyczace powierzchni beda btedne.

Powrét do wyboru projektu.

Pomiar powierzchni

Pow. 19.16 m? punktu.
Obwod 19.340 m
Il. punkt. 5799

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

Wyswietlenie wyniku pomiaru
powierzchni.

144 Cofnij

Apl.=Pow.Pomiany Usuwanie ostatnio zmierzonego
Zmierz
Wynik

Cofnij |Usun Pkt| Zmierz | wiynik

Wyniki

Wyniki sa zapisywane w pamieci wewnetrznej i mozna je wyswietli¢ na komputerze za pomoca Hilti PROFIS Layout
lub wydrukowac.
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Zapisz wynik Ul 1 Cofnij Powrét do wyboru projektu.

Apl=P o Pow, ; Zapis wyniku obliczania po-
- e o werzchni.
Pow. 0.00 ha

Obwod 19.340 m

Obwéd 0.02 km

Il. punkt. 5

Cofnij Zapisz

11.8 Posredni pomiar wysokosci

11.8.1 Zasada posredniego pomiaru wysokosci
Metoda posredniego pomiaru wysokosci stosowana jest w przypadku okreslania réznicy wysokosci do niedostepnych
miejsc lub punktow, jesli bezposredni pomiar odlegtosci nie jest mozliwy.
Posredni pomiar wysokosci umozliwia ustalenie praktycznie dowolnej wysokosci lub gtebokosci, np. wysokosci
wierzchotkéw zurawi, gtgbokosci wykopdw budowlanych i wielu innych.

WSKAZOWKA

Nalezy bezwzglednie dopilnowac, aby punkt referencyjny i kolejne niedostepne punkty znajdowaty sie w ptaszczyznie
pionowe;j.

Menu aplikacji | Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=iiybér aplikacii i Przejscie do wyboru kolejnych
Dale
[I aplikaciji.
| . | Wywotanie aplikacji Posredni
ﬁ pomiar wysoko$ci.
Zmierz & zap. Pow. Wys. posr.
I +
YWypoziomuj vV Wys. postr.

Cofhij Dalej

Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sg projekty lub wybdr projektow.
Ustawienie lokalizaciji nie jest tu konieczne.
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11.8.2 Posrednie wyznaczanie wysokosci
Pomiary do 1. punktu referencyjnego
Do 1. punktu referencyjnego wykonywane sg pomiary katow oraz odlegtosci.

Pomiar odlegtosci do danego punktu moze by¢ wykonywany bezposrednio lub za pomoca tyczki do reflektora, w
zalezno$ci od dostepnosci 1. punktu referencyjnego.

Zmierz Pkt 1 0 1 Cofnij Powr6t do wyboru projektu.
AplL=ilys. podrilys. posr. " Uruchamianie pomiaru do da-
Zmierz
9 I: nego punktu.
w.rfl 0.400 m 23| —
Dalej Przejécie do nastgpnego po-

miaru.

Wk 74° 26' 14"
Hd 4631 m

Cofnij | Zmierz | Dalej

Pomiary do kolejnych punktow

Pomiary do kolejnych punktéw dokonywane sg wytacznie przez pomiar kata pionowego. Roéznica wysokosci do 1.
punktu referencyjnego jest wyswietlana w trybie ciagtym.

Zmierz Pkt 2 0 ! Nowa W Nowy (kolejny) posredni pomiar
\—‘ wysoko$ci w oparciu 0 nowy
punkt referencyjny.

Aplriys. posr s, posr.

Zapisz Zapis wynikéw.
W 82° 35" 11"
A=
Hd 4631 m AN
Dy
L
diWys -0.287 m .:_j:?_

Nowa W/

11.9 Okreslanie potozenia punktu w stosunku do osi
11.9.1 Zasada od punktu do osi

Aplikacja “Punkt do osi” umozliwia okreslenie pozycji punktu (np. punktu referencyjnego) w stosunku do osi. Potozenie
potozenie punktéw mozna okresli¢ réwnolegle, prostopadle lub pod zadanym katem, jak réwniez na istniejacej osi.
Aplikacja jest szczegdlnie przydatna w przypadku uzywania na rusztowaniach gwozdzi do znakowania na budowie
réwnolegtych osi.

Aplikacja uwzglednia 2 operacje:

1.  Zdefiniowanie osi.
2. Wybdr lub pomiar punktu referencyjnego.

Jesli ustawienia lokalizacji opieraja sie na wspoétrzednych/pliku graficznym, o$ i punkt referencyjny mozna okresli¢
bezposrednio z pamieci.

Jesli lokalizacja nie jest jeszcze ustawiona, 0§ mozna okresli¢ za pomocg pomiaru punktu poczatkowego i punktu
koncowego osi. Punkt referencyjny okreslany jest réwniez przez pomiar bezposredni.
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11.9.2 Ustalanie osi
Pomiar lub wybor pierwszego punktu osi

Zmierz Pt. Ref. 1

Apl.=Punkt dao linii

Pkt ID

Hk
Wk
Hd

LnPkt1|"s,|

66° 00' 25"
76° 48' 40" .—j—rj-
4541m| ~

Cofhij

| Zmierz ‘ Dalej

Pomiar lub wybér drugiego punktu osi

Zmierz Pt. Ref. 2

Apl.=Punkt dao linii

Pkt ID

Hk
Wk
Hd

LnPkt2|"s.|

g2° 59' 50"
76° 48' 45"
4132 m

Cofhij

Przesunigcie osi

| Zmierz ‘ Dalej

Nadanie punktowi na osi refe-
rencyjnej nowej nazwy lub wybor
nazwy z pamieci.

Powrét do pomiaru orientacji.

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

I EE L

Przejscie do nastgpnej czynno-
Sci.

Nadanie punktowi na osi refe-
rencyjnej nowej nazwy lub wybor
nazwy z pamieci.

Powrét do pomiaru pierwszego
punktu.

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

EEE

Przejscie do nastepnej czynno-
Sci.

Istnieje mozliwos$¢ przesuniecia punktu poczatkowego osi, aby za poczatek uktadu wspotrzednych przyjac inny punkt
odniesienia. Wprowadzenie dodatniej wartosci powoduje przesuniecie osi do przodu, natomiast ujemnej do tytu. Punkt
poczatkowy przesuwa sie w przypadku wartosci dodatniej w prawo, a w przypadku wartosci ujemnej w lewo.

Przesuniecie linii ref.

Apl.rPresun tyezenie

Wazdtuz
W poprzek

0.000 m| 2]
0.000 m|'z;|

Powrét do poprzedniego ekranu.

Reczne wprowadzanie przesu-
niecia osi.

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu. Wys$wietlone zo-
stang wartosci pomiaru osi, od-
stepu i wysokosci. Wartosci te
mozna indywidualnie opisac.

Obrot osi.

Cofnij | Obro¢ | Zmierz | Dalej

Obrot osi

Przejscie do nastgpnej czynno-
Sci.

Kierunek osi mozna zmieni¢, obracajac 0$ wokét punktu poczatkowego. Wprowadzenie warto$ci dodatnich powoduje
obrot osi w kierunku zgodnym z ruchem wskazdwek zegara, natomiast w przypadku wprowadzenia warto$ci ujiemnych

kierunek obrotu jest przeciwny do ruchu wskazéwek zegara.
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Wprowadz Jednostki kata DI 51 -: :Icmij Powrét do poprzedniego ekranu.
it00° 00" 00"

OK Potwierdzenie obrotu.

7 8 9 0

Anuluj OK

11.9.3 Kontrola punktéw w stosunku do osi
Pomiar lub wybér punktu referencyjnego

E’ Wybor punktu z pamieci.
Apl.zFunkt do linii ; Uruchamianie pomiaru do da-
Zmierz
Pkt ID C1 EEI I: nego punktu.
= Wynik Wyswietlanie potozenia zmierzo-
Wzdtuz 0.016 m & nych lub wybranych punktow w
dLn stosunku do osi referencyjnej.
W poprzek 0.000 m (} Zapisz Zapis wynikow pomiaru.
N.Ln Pqnoyvne ustalenie osi referen-
cyjnej.

Cofhij | Zapisz | Zmierz ‘ N.Ln

12 Dane oraz ich korzystywanie

12.1 Wstep
Tachimetry firmy Hilti zapisuja dane przede wszystkim w pamieci wewnetrznej.
Dane to warto$ci pomiarowe tzn. wartosci katow i odlegtosci, w zaleznosci od ustawien lub aplikacji warto$ci okreslane
w odniesieniu do osi budowli, jak np. odlegto$ci wzdtuzne i poprzeczne, lub do wspoétrzednych.
Oprogramowanie komputerowe umozliwia wymiang danych z innymi systemami.
Wszystkie dane zapisane w tachimetrze nalezy w zasadzie traktowa¢ jako dane punktu, z wyjatkiem danych
graficznych, w przypadku ktorych punkty sa powiazane z plikiem graficznym.
Mozliwo$¢ wyboru lub wykorzystania dotyczy odpowiednich punktéw, a nie grafiki, ktéra stanowi jedynie informacje
dodatkowa.

12.2 Dane punktu
Dane punktu moga dotyczy¢ zarowno nowo zmierzonych punktow, jak i istniejacych punktow. Tachimetr mierzy
przede wszystkim katy i odlegtosci.
Za pomocg ustawienia lokalizacji obliczane sa wspoétrzedne punktu celowniczego.
Tym samym kazdy punkt, ktory jest namierzany za pomoca krzyza nitkowego lub laserowego wskaznika celu i do
ktérego wykonywany jest pomiar odlegtosci, jest obliczany przez tachimetr jako punkt tréjwymiarowy.
Odpowiednie oznaczenie punktu umozliwia jednoznaczng identyfikacje tréjwymiarowego punktu.
Kazdy punkt podawany jest wraz z oznaczeniem, wspotrzedna Y, wspotrzedna X i ewentualnie wysokos$cia.
Dane punkty s definiowane przez swoje wspoétrzedne lub punkty z elementami graficznymi.

81




12.2.1 Punkty jako punkty pomiarowe
Dane pomiarowe to zmierzone punkty, generowane i zapisywane w tachimetrze w oparciu o takie aplikacje jak
Tyczenie H, Tyczenie V, Obmiar oraz Pomiar i zapis.
Punkty pomiarowe wystepuja w danej lokalizacji tylko raz.
Jesli taka sama nazwa zostanie uzyta w przypadku kolejnego punktu pomiarowego, istniejacy punkt pomiarowy mozna
zastapi¢ nowym lub nada¢ mu inng nazwe.
Punktéw pomiarowych nie mozna edytowac.

12.2.2 Punkty jako punkty o danych wspéirzednych
W przypadku postugiwania sie uktadem wspotrzednych, wszystkie pozycje sa z reguty okreslane za pomocg nazwy
punktu i wspéirzednych. Opis pozycji punktu wymaga co najmniej podania nazwy punktu i dwéch poziomych wartosci
wspdtrzednych X, Y lub E, N itp.
Wysoko$¢ jest na ogét niezalezna od wartosci wspétrzednych XY.
Punkty wykorzystywane w tachimetrze petnia funkcje punktéw o danych wspétrzednych, tak zwanych punktow
kontrolnych lub punktéw statych oraz punktow pomiarowych ze wspoétrzednymi.

Punkty state to punkty o znanych wspétrzednych, wprowadzone do tachimetru recznie lub przestane za pomoca Hilti
PROFIS Layout z pamieci USB lub bezposrednio za pomoca kabla danych USB.

Punkty state moga by¢ réwniez punktami tyczonymi. Punkt kontrolny (punkt staty) wystepuje w danym projekcie tylko
raz.

Punkty kontrolne lub punkty state mozna w tachimetrze edytowaé, pod warunkiem, ze do punktu nie podtaczono
elementu graficznego.

12.2.3 Punkty z elementami graficznymi
Dane graficzne z otoczenia CAD mozna zatadowaé do urzadzenia za pomoca Hilti PROFIS Layout, a nastepnie
wyswietli¢ i wybraé.
System Hilti oferuje roznorodne mozliwosci generowania punktéw i elementéw graficznych za pomoca Hilti PROFIS
Layout oraz ich przesytania i wykorzystywania w tachimetrze.
Punktéw z podiaczonymi elementami graficznymi nie mozna edytowaé¢ na tachimetrze, jest to mozliwe
wytacznie na komputerze za pomoca Hilti PROFIS Layout.

12.3 Tworzenie danych punktu
12.3.1 Tachimetr

Kazdy pomiar generuje odpowiedni rekord danych lub punkt pomiarowy. Punkty pomiarowe definiowane sg jako
wartosci katéw i odlegtosci, nazwy punktéw z wartosciami katow i odlegtosci lub nazwy punktow ze wspoétrzednymi.

12.3.2 Za pomoca Hilti PROFIS Layout

1. Tworzenie punktow na podstawie wymiarow podanych na mapie przez wykreslanie linii oraz krzywych, jak
réwniez prezentacje w formie elementéw graficznych
W programie "Hilti PROFIS Layout" mozna wygenerowac plik graficzny odwzorowujacy projekt budowlany, bazujac
na wymiarach podanych na mapie lub w projekcie budowlanym.
Oprogramowanie umozliwia graficzne odtworzenie w komputerze projektu w uproszczonej formie, przedstawiajac
linie, krzywe itp. jako punkty o okreslonym potozeniu graficznym.
Mozliwe jest tworzenie nawet specyficznych krzywych, z ktérych generowane beda punkty rozmieszczone na przyktad
w regularnych odstepach.

2. Tworzenie punktow na podstawie rysunkéw CAD i danych kompatybilnych z CAD

Za pomoca "Hilti PROFIS Layout" dane CAD w formacie DXF lub w kompatybilnym z AutoCAD formacie DWG sa
przesytane bezposrednio do komputera.

Na podstawie danych graficznych, linii, krzywych itp. tworzone sa punkty.

W programie Hilti PROFIS Layout na podstawie graficznych elementéw CAD mozna wygenerowac¢ dane punktéw
koncowych i punktéw przeciecia linii, punktéw $rodkowych odcinkéw, punktdéw na okregu itd.

Do wygenerowanych danych punktu dotaczane sg zrédtowe elementy graficzne z CAD.

Dane przechowywane w CAD moga by¢ dostepne na réznych "poziomach". Podczas przesytania danych do urzadzenia
program "Hilti PROFIS Layout" komasuije je na jednym "poziomie".

WSKAZOWKA

Szczegolng uwage nalezy poswieci¢ organizacji danych na komputerze i dopilnowaé, aby przed transmisja danych do
urzadzenia zachowana byta zgdana gestos¢ punktow.
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3. Import danych punktu z tabel lub plikow tekstowych
Dane punktu z plikéw tekstowych lub XML mozna importowa¢ do Hilti PROFIS Layout, opracowac je i przesta¢ do
tachimetru.

12.4 Pamiegé¢ danych

12.4.1 Pamigé wewnetrzna tachimetru m
Tachimetr Hilti zapisuje w aplikacjach dane, ktére sa odpowiednio posegregowane.
Dane punktu lub pomiarowe maja w systemie pozycje nadrzedna w stosunku do projektow i lokalizacji urzadzenia.

Projekt
Projekt zawiera pojedynczy blok punktéw kontrolnych (punktéw statych) lub punktéw tyczonych.
Projekt moze uwzglednia¢ kilka lokalizacji.

Lokalizacja urzadzenia plus orientacja (jesli ma istotne znaczenie)
Statym elementem lokalizacji jest orientacja.
Lokalizacja obejmuje punkty pomiarowe z jednoznacznym oznaczeniem.

WSKAZOWKA
Projekt mozna traktowa¢ podobnie jak plik.

12.4.2 Pamigé USB

Pamig¢ USB umozliwia wymiang danych migdzy komputerem a tachimetrem. Nie nalezy jej uzywac jako dodatkowe;j
pamieci danych.

WSKAZOWKA
Funkcje aktywnej pamieci danych w tachimetrze petni wewnetrzna pamie¢ tachimetru.

13 Menedzer danych tachimetru

13.1 Zestawienie

Funkcja zarzadzania danymi umozliwia dostep do danych zapisanych w wewngtrznej pamigci tachimetru.
Zarzadzanie danymi oferuje nastepujace mozliwosci:

e Tworzenie, usuwanie i kopiowanie nowego projektu.
o Wprowadzanie, edycja i usuwanie wspotrzednych punktéw kontrolnych lub punktow statych.
o Wyswietlanie i usuwanie punktow pomiarowych.

Menu aplikacji 1 Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=iyb b aplikacii Wywotanie aplikacji Zarzagdzanie
o) ﬁ danymi.
\ ﬁ Zarzadz. d i
Punkt do linii Zarzadz. danymi
Konfiguracja
Cofnij

WSKAZOWKA

Edycja punktéw kontrolnych lub punktéw statych jest mozliwa wytacznie wtedy, gdy nie sa one powiazane z elementami
graficznymi.
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13.2 Wybor projektu
Po uruchomieniu aplikaciji zarzadzania danymi wyswietlona zostanie lista projektéw dostepnych w pamieci wewnetrz-
nej.
Nalezy wybrac¢ jeden z istniejacych projektow przed aktywowaniem funkcji dotyczacych punktéw i punktow pomiaro-
wych.

Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Wybierz projekt

AplrZazadz. danymilProjeht Info Ogladanie szczegdtow projektu.

_Cofni |
- I,u -KOP Kopiowanie wybranego projektu.
| Usun_ |
Nowy

BL 1

Usun Usuwanie wybranego projektu.
VADUZ Wybor lub sporzadzenie nowego
GASSNER_MR projektu.
LOP

Cofnij | Info | Kop [Usun | Nowy

Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Szczegoty proj.

Apl.rZazqdz. danymilProjekt Wybdér funkciji dla punktow sta-

tych.
P. pom. Wywotanie funkcji dotyczacych
punktu pomiarowego.

Projekt BLD
Data 28/06/11

Godzina 06:42
Il. punkt. 22
II. lokal. 1

Cofhij | Punkty |P. pom. ‘

13.2.1 Punkty state (kontrolne lub tyczone)

Po dokonaniu wyboru odpowiedniego projektu mozna wybra¢ opcje Punkty, ktéra umozliwia wprowadzenie punktow
opisanych za pomoca wspotrzednych, jak réwniez edycje lub usuniecie istniejacych punktéw wraz ze wspétrzednymi.

13.2.1.1 Wprowadzanie punktéw z zastosowaniem wspoéirzednych

Reczne wprowadzanie nazwy punktu oraz wspétrzednych.
Jesli dana nazwa punktu juz istnieje, pojawia sie komunikat sugerujacy zmiane nazwy punktu.

84



Wybierz wprowadzanie rec Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=Zazadz. darymilProj ekt Wybér punktu z mapy.

il

T B ybor punktu z listy.

Pkt ID 24/%, | YV ——

1
Wsch 18.000 m| 23' Reczne wprowadzanie punktu.

A 1

Potn 21.000 m| 23' Potwierdzenie i zastosowanie
Wys 2 000 m|123| wprowadzonego ustawienia.

Cofnij |Mapa| Lista [recz| oK

WSKAZOWKA
Przycisk odpowiadajacy aktualnie uzywanej funkciji jest zaznaczony na "szaro".

13.2.1.2 Wybor punktu z listy lub prezentacji graficznej
W dalszej kolejnosci dostepny jest wybér punktu z listy lub pliku graficznego.

Wybierz z mapy Anuluj Anulowanie i powrét do po-
il przedniego ekranu.
Apl.rZazadz. danyml.l’Pr:jek‘t Wybc’)r punktu 2 mapy.
-
< >

Recz. Wybér punktu przez wprowa-

dzenie reczne.

willlil]
Wybér punktu z listy.
[Recz]
Lok |

wprowadzonego ustawienia.

v
Fd|3
O oK. Potwierdzenie i zastosowanie

| — ]

Cofnij [\apa | Lista |Recz| oK
Wybierz z listy
AplrZazad=z. danymifProjehkt
Pkt ID Fd_3/|%,|

Pkt ID | Wsch | Péin | Wys
O|Fd 3 |20279 |37 445 |0.000
O|Fd_4 8279 |37444 |0.000
GOV, [1.000 (0500 |1.650

Cofnij |Mapa| Lista [Recz.| oK

13.2.1.3 Usuwanie i edycja punktéw
Nastepny ekran umozliwia usuniecie lub modyfikacje punktu, ktory zostat wcze$niej wybrany i potwierdzony.
Modyfikacja moze dotyczy¢ wspotrzednych i wysokosci, jednak nie nazwy punktu.
W celu modyfikacji nazwy punktu nalezy wprowadzi¢ punkt z nowg nazwa.
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Wyswietl dane punkiu

Apl>Zazgdz. danymifPane punktu

Powr6t do poprzedniego ekranu.

Pkt ID 13
Wsch 0.000 m
Péin 1.500 m

Wys

Usuwanie wys$wietlonego
punktu.

Edycja wyswietlonych punktow.

Cofnij | Usun | Edycja |

WSKAZOWKA

Punktow z dotaczona grafika nie mozna modyfikowac ani usuwac. Taka operacja jest mozliwa wytacznie na komputerze

za pomoca Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Punkty pomiarowe

Po dokonaniu wyboru odpowiedniego projektu mozna wyswietli¢ lokalizacje z przypisanymi do nich punktami

pomiarowymi.

Mozna tez usuna¢ lokalizacje ze wszystkimi przypisanymi do niej danymi pomiarowymi.

W tym celu dokonujac wyboru projektu nalezy wybra¢ opcje Punkty pomiarowe.

13.2.2.1 Wybor lokalizacji

Wybor lokalizacji dokonywany jest w oparciu o wprowadzong recznie nazwe lokalizacji, z listy i pliku graficznego.

Apl.>Zarzadz. danymi/Projekt

i

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Wybor punktu z mapy.

Usuwanie lokalizacji i wszystkich
odnos$nych punktéw pomiaro-
wych.

Wybor punktu z listy.

Pkt ID Fd_3|"%,|
Pkt ID | Wsch | Pétn | Wys
O|Fd_3 (20279 (37445 |0.000
O|Fd_4 6279 (37444 [0.000
C|GOW... |1.000 (0500 |1.650

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Cofnij |Mapa| Lista [Recz.| OK

Apl.>Zarzadz. danymi/Projekt

i

-
lian m

?

-~
v

Yol QPSS

Cofnij

Mapa| Lista [Recz.| OK
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13.2.2.2 Wybor punktéw pomiarowych

Po dokonaniu wyboru lokalizacji istnieje mozliwo$¢ recznego wprowadzenia szukanego punktu pomiarowego lub
wyboru punktu pomiarowego z listy lub prezentacji graficzne;.

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

iD 10/06/11
08:45

Apl.>Zarzadz. danymi/Punkty pomiar.

Wybor punktu z mapy.

Pkt ID o -
Usuwanie punktu.
Pkt ID | Wsch | Péin Wys - .
Wybor punktu z listy.
@1 1.000 0.500
Potwierdzenie i zastosowanie
X |14 1.000 -2.351 1408 wprowadzonego ustawienia.

Anulyj | Mapa | Lista | oK

ilj 10/06/11
08:46

Apl.>Zarzadz. danymi/Projekt

-
b 4
v

B0 8

-
|—_L130 m

Cofnij

Mapa| Lista [Recz.| OK

13.2.2.3 Usuwanie i wyswietlanie punktéw pomiarowych

Po dokonaniu wyboru punktu pomiarowego istnieje mozliwo$¢ wyswietlenia wartosci pomiarowych i wspoétrzednych
oraz usunigcia punktu pomiarowego.

Punkty pomiar. 10 Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl.*Zazadz. danymirPunkty pomiar. Usuwanie punktu.
Stac ID 10| =, ‘E Wyswietlanie danych pomiaro-
— h.
Pkt ID 14:= T S —r———_
L&oO y$wietlenie wspotrzednych.
Hk 138° 02" 12"
Wspoirz. Wyswietlanie odlegtosci osi bu-
Wi 72" 35' 20" dowli.
Hd 3.851m

Cofnij | Usun | Wspétrz.

13.3 Usuwanie projektu

Przed usunieciem projektu pojawi si¢ odpowiedni komunikat z mozliwoscia ponownego obejrzenia szczegdtow
projektu.

87



WSKAZOWKA
Jesli projekt zostanie usunigty, wszystkie dane stanowigce jego cze$¢ zostang utracone.

13.4 Utworzenie nowego projektu

Przy wprowadzaniu nowego projektu nalezy dopilnowaé, aby dana nazwa projektu byta zapisana w pamigci tylko raz.

Nowa nazwa proj. | l = Wprowadzanie nazwy projektu.
iPraj ; Anulowanie i powrét do wyboru
Apl.rZazgdz. danymifProjekt Anuluj
- = :] projektow.
Prolekt "'| BCl Potwierdzenie i zastosowanie
Data 10/06/11 wprowadzonego ustawienia.
Godzina 08:34

Anuluj OK

13.5 Kopiowanie projektu
Istniejg trzy mozliwosci kopiowania projektu:
e Z pamieci wewnetrznej do pamieci wewnetrznej.

e Z pamigci wewnetrznej do pamieci USB.
e Z pamigci USB do pamigci wewnetrznej

Podczas kopiowania mozna zmieni¢ nazwe projektu w pamieci docelowej.
Kopiowanie umozliwia zmiang nazwy projektu i zdublowanie danych zawartych w projekcie.

Kopiuj projekt Ly pam.wewn. [ Wybdr pamieci bazowej.

Apl.rZazgdz. danymifProjekt Pam. wewn. ' Wybor pamieci docelowej.

Pamie¢ gt. Pam. wewn. . Anulyj Anulowanie i powrdt do po-

przedniego ekranu.

Zapisz cel Pam. wewn. Potwierdzenie i zastosowanie

Projeld Layout_New_BIdg| E| wprowadzonego ustawienia.
N. proj. --- ||
Anuluj OK
WSKAZOWKA

Jesli dana nazwa projektu istnieje juz w pamieci docelowej, nalezy wybra¢ inng nazwe lub usuna¢ istniejacy projekt.
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14 Wymiana danych z komputerem PC

14.1 Wstep
Wymiana danych miedzy tachimetrem a komputerem odbywa si¢ zawsze za pomoca programu komputerowego Hilti
PROFIS Layout.
Przesytane dane sg danymi binarnymi i nie mozna ich odczyta¢ bez odpowiedniego oprogramowania.
Wymiana danych jest mozliwa dzigki dotaczonemu kablowi danych USB lub pamigci USB. m

14.2 HILTI PROFIS Layout

Dane sa przesytane jako kompletny projekt, tzn. wymiana miedzy tachimetrem Hilti a Hilti PROFIS Layout dotyczy
wszystkich danych nalezacych do danego projektu.

Projekt moze zawierac¢ tylko punkty kontrolne lub state z elementami graficznymi lub bez, jak réwniez by¢ powigzany
z punktami kontrolnymi, statymi i pomiarowymi (danymi pomiarowymi), tacznie z wynikami obliczerr odpowiednich
aplikaciji.

14.2.1 Typy danych
Dane punktu (punkty kontrolne lub punkty tyczone)
Punkty kontrolne sa jednoczesnie punktami tyczonymi i moga by¢ uzupetnione elementami graficznymi, co utatwia
identyfikacje lub umozliwia sporzadzenie szkicu sytuacyjnego.
W przypadku przesytania z komputera do tachimetru punktéw wraz z elementami graficznymi, prezentacja danych na
tachimetrze uwzgledni grafike.
W przypadku pdzniejszego recznego wprowadzenia do tachimetru punktéw kontrolnych lub tyczonych, na tachimetrze
nie mozna przyporzadkowac im ani podtaczy¢ elementéw graficznych.

Dane pomiarowe

Punkty lub dane pomiarowe oraz wyniki aplikacji sa przesytane w zasadzie wytacznie z tachimetru do Hilti PROFIS
Layout.

Przeniesione punkty pomiarowe mozna oddzieli¢ jako dane punktu w formacie tekstowym spacjami lub przecinkami
(CSV), zapisa¢ w innym formacie, np. w DXF i AutoCAD DWG oraz podda¢ dalszej obrobce w innych systemach.
Wyniki aplikacji, np. réznice tyczenia, wyniki obliczania powierzchni itd., mozna pobra¢ w formacie tekstowym z Hilti
PROFIS Layout jako "Raporty".

Podsumowanie
Miedzy tachimetrem a Hilti PROFIS Layout mozliwa jest dwukierunkowa wymiana nastepujacych danych.

Z tachimetru do Hilti Profis Layout:

o Dane pomiarowe: nazwa punktu, katy i odlegto$c.
o Dane punktu: nazwa punktu, wspoétrzedne + wysokos$é.

Z Hilti Profis Layout do tachimetru:

o Dane punktu: nazwa punktu, wspoétrzedne + wysokos$é.
o Dane graficzne: wspotrzedne z elementami graficznymi.
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WSKAZOWKA
Nie przewiduje sie bezposredniej wymiany danych miedzy tachimetrem a innymi systemami komputerowymi, jest to
mozliwe wytacznie za pomoca Hilti PROFIS Layout.

14.2.2 Eksport danych za pomoca Hilti PROFIS Layout

W ponizszych aplikacjach zapisywane sa dane, ktére mozna eksportowa¢ w réznych formatach za pomoca Hilti
PROFIS Layout:

Tyczenie poziome
Tyczenie pionowe

Obmiar

Pomiar i zapis

Pomiar powierzchni (wynik)

arwD=

Dane wyjsciowe
Hilti PROFIS Layout dokonuje odczytu danych zapisanych w tachimetrze i wyodrgbnia wymienione ponizej dane.

1. Nazwa punktu, kat poziomy, kat pionowy, odlegtos$¢, wysoko$¢ reflektora, wysoko$¢ instrumentu
2. Nazwa punktu, wspétrzedna wsch, wspétrzedna péin, wysoko$¢
3.  Wyniki aplikacji takie jak réznice tyczenia i pomiary powierzchni

Formaty danych wyjsciowych

Format CSV Pojedyncze dane oddzielone przecinkiem.

Format tekstowy Odstepy wypetnione spacjami, pojedyncze dane znaj-
duja sie w kolumnach.

Format DXF Format wykorzystywany do wymiany danych z progra-
moéw CAD.

Format DWG Binarny format plikéw tworzony przez programy Auto-
Cad.

14.2.3 Wprowadzanie danych (import) za pomoca Hilti PROFIS Layout

Dane wejsciowe
Hilti PROFIS Layout umozliwia odczyt, przetwarzanie i przesytanie bezposrednio do tachimetru za pomoca kabla
danych lub do pamieci USB nastepujacych danych:

1. Nazwy punktow (punkty state) ze wspotrzednymi i wysokosciami.
2. Pdlilinie (linie, krzywe) z innych systeméw

Formaty danych wejsciowych

Format CSV Dane oddzielone przecinkiem.

Format txt Dane oddzielone spacja

Format tekstowy Odstepy wypetnione spacjami, pojedyncze dane znaj-
duja sie w kolumnach.

Format DXF Projektowanie CAD za pomoca linii i tukéw jako pod-
stawowy format wymiany danych z programu CAD.

Format DWG Projektowanie CAD za pomoca linii i tukdw jako format

kompatybilny z programem AutoCAD.
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15 Kalibracja i regulacja

15.1 Kalibracja w terenie

Urzadzenie w momencie wysytki jest prawidtowo nastawione.
Wskutek wahan temperatury, ruchéw podczas transportu oraz starzenia sie istnieje mozliwo$¢, ze nastawy urzadzenia

zmienig sie wraz z uptywem czasu.

Z tego wzgledu urzadzenie posiada mozliwos¢ sprawdzenia nastaw za pomoca odpowiedniej funkcji i dokonania m
ewentualnej kalibracji w terenie.

W tym celu nalezy ustawi¢ urzadzenie w bezpieczny spos6b na dobrej jakosci statywie i uzy¢é dobrze widocznego

i dobrze rozpoznawalnego celu w zakresie +3 stopni wzglgdem poziomu w odlegtoéci ok. 70-120 m. Nastepnie
wykonywany jest pomiar w potozeniu lunety 1i 2.

WSKAZOWKA
Podczas wykonywania powyzszych czynno$ci na ekranie pojawiajg sie instrukcje, do ktérych nalezy sie stosowad.

Ta aplikacja kalibruje i justuje nastepujace 3 osie instrumentu:

e 0O$ celowa
e Warto$¢ VvV
o Kompensator 2-osiowy (obie osie)

15.2 Przeprowadzanie kalibracji w terenie

WSKAZOWKA
Urzadzenie nalezy obstugiwa¢ w sposoéb eliminujacy drgania.

WSKAZOWKA

W przypadku kalibracji w terenie nalezy zachowaé szczegdlng starannosc¢ i doktadnos¢. Niedoktadne namierzanie lub
wstrzasy moga by¢ powodem uzyskania btednych wartosci kalibracji, konsekwencjg ktérych beda pomiary obcigzone
btedem.

WSKAZOWKA
W razie watpliwosci nalezy odda¢ urzadzenie do sprawdzenia w serwisie Hilti.

1. Urzadzenie nalezy ustawi¢ w bezpieczny sposob na dobrej jakosci statywie.
2. Wybra¢ w menu aplikacji opcje Konfiguracja.

Konfiguracia | | Cofnij Anulowanie i powrét do menu
i ] :I wyboru.
oL IEeE ® Wywotanie menu kalibracji z wy-
@ = Swietleniem wartosci zapisanych
Kalibracia W urzadzeniu.
u Bl
Ustawienia Kalibracja
L F f*‘
I + +
Inf. o systemie Kalibracja ekranu

Cofnij

3.  Wybra¢ menu kalibracji.
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Wart. kalibracji 104 Nowy Wiaczenie procesu kalibracji.

Apl=Kanfiguraciakalibracia Potwierdzenie wy$wietlonych

o ' " wartoéci kalibracji i powrét do
Wart. V -0° 00" 06 menu konfiguracji.

m Q% celowa 0° 00' 02"

| Nowy | oK

4. Uruchomi¢ proces kalibracji lub zatwierdzi¢ wyswietlone wartosci i zrezygnowac¢ z ponownej kalibracji.

5.  Wybra¢ dobrze widoczny cel w zakresie + 3 stopni wzgledem poziomu w odlegtosci ok. 70-120 m i ostroznie go
namierzy¢.
WSKAZOWKA Wyszukaé odpowiedni cel, ktéry mozna wystarczajaco doktadnie namierzyé.

WSKAZOWKA Jesli urzadzenie nie znajduje sie w potozeniu lunety 1, na ekranie pojawi sie polecenie ustawienia
tego potozenia.

Pomiar w poi. 1 | Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl.=KenfiguracjaiKalibracja i Wykonanie pomiaru w potozeniu
Zmierz
hZniaz, ety 1

Kalibracja urzadz.
MNamierz celw odch. £37 od linii poz.

Hk 314° 36' 04"
Wk 87° 13' 00"

Cofhij Zmierz

6.  Wykona¢ pomiar w potozeniu lunety 1.
Nastepnie pojawi sie polecenie zmiany ustawienia na potozenie lunety 2.
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7. Ustawi¢ urzadzenie w potozeniu lunety 2.
Pomiar w POI'- . Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=Kanfiguraciakalibracia " Wykonanie pomiaru w potozeniu
Zmierz
[zme unely .

kalibracja urzadz.
Doktadnie namierz ten sam cel.

dHk 0° 00' 00"
dWk 0° 00' 09"

Cofnij Zmierz

8.

Ponownie namierzy¢ ten sam cel w zakresie + 3° wzgledem poziomu.

WSKAZOWKA Na ekranie wyswietlane sa réznice dla kota pionowego i poziomego. Zadaniem tej funkgii jest
wytacznie tatwiejsze znalezienie celu.

WSKAZOWKA Wartosci powinny byé zblizone do "zera" lub wykazywa¢ odchylenie rzedu kilku sekund, jesli cel
zostat namierzony w drugim potozeniu lunety.

Wykona¢ pomiar w potozeniu lunety 2.

W przypadku udanych pomiaréw w obu potozeniach lunety wyswietlone zostang obecne i poprzednie wartosci
nastawcze dla osi wartosci V i 0$ celowej

Ustaw nowe wart. 10/0611 Anulyj Anulowanie i zachowanie po-

Apl.zKonfiguraciafkalibracia

przednich wartos$ci.

Ustaw Woprowadzenie i zapisanie no-

Wart. V (stara) -0° 00' 0B" wych warto$ci kalibracji.
Wan. V (nowa) -0° 00" 01"
03 cel. (stara) 0" o0' 02"
035 cel. (nowa) 0° 00' 00"

Anuluj Ustaw

10. Wprowadzi¢ i zapisa¢ nowe wartosci kalibracji.

WSKAZOWKA W poprzednim procesie kalibracji osi wartosci V i osi celowej ustalone zostaty nowe wartosci
nastawcze dla kompensatora 2-osiowego.

Wprowadzenie nowych wartosci kalibracji spowoduje réwniez przyjecie nowych warto$ci nastawczych dla
kompensatora.
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15.3 Serwis kalibracyjny Hilti

W celu zapewnienia niezawodno$ci dziatania urzadzenia zgodnie z normami i prawnymi wymogami zalecamy prze-
prowadzanie regularnej kontroli urzadzen przez serwis kalibracyjny Hilti.
Zawsze istnieje mozliwo$¢ skorzystania z serwisu kalibracyjnego Hilti; zaleca sie jednak przeprowadzaé kalibracje

przynajmniej raz w roku.

W ramach serwisu kalibracyjnego Hilti uzyskuje sig¢ potwierdzenie, ze specyfikacje kontrolowanego urzgdzenia w dniu
kontroli sa zgodne z danymi technicznymi podanymi w instrukcji obstugi.

W przypadku odchylen od specyfikacji producenta uzywane urzadzenia pomiarowe ustawiane sg na nowo.

Po regulacji i kontroli na urzadzeniu przyklejana jest plakietka kontrolna, a pisemny certyfikat kalibracji informuje o
tym, ze dane urzadzenie pracuje zgodnie z danymi producenta.

Certyfikaty kalibracyjne wymagane sa zawsze dla przedsiebiorstw posiadajacych certyfikacje ISO 900X. Wiecej
informacji mozna uzyska¢ w najblizszym punkcie serwisowym Hilti.

16 Konserwacja i utrzymanie urzadzenia

WSKAZOWKA
Wymiane uszkodzonych czesci nalezy zleci¢ serwisowi
Hilti.

16.1 Czyszczenie i suszenie

Zdmuchna¢ kurz ze szklanych elementow.
OSTROZNIE
Nie dotykac¢ szkta palcami.

Urzadzenie nalezy czysci¢ wytacznie czysta, miekka Scie-
reczka. Jesli to konieczne, mozna ja lekko zwilzy¢ czy-
stym alkoholem lub woda.

OSTROZNIE

Nie stosowac¢ innych ptynéw oprécz alkoholu i wody.
Moga one niekorzystnie oddziatywa¢ na czesci z two-
rzywa sztucznego.

WSKAZOWKA
Wymiang uszkodzonych czesci nalezy zleci¢ serwisowi
Hilti.

16.2 Przechowywanie
WSKAZOWKA
Urzadzenia nie wolno przechowywac w stanie wilgotnym.
Przed zapakowaniem i sktadowaniem nalezy umozliwic¢
jego wyschniecie.

WSKAZOWKA
Przed przechowywaniem nalezy zawsze wyczysci¢ urza-
dzenie, pojemnik transportowy i akcesoria.

WSKAZOWKA
Po dtuzszym sktadowaniu lub dtuzszym transporcie na-
lezy przed uruchomieniem urzadzenia przeprowadzi¢ po-
miar kontrolny.

OSTROZNIE

Jesli urzadzenie nie bedzie wykorzystywane przez duz-
szy czas, nalezy wyja¢ z niego akumulatory. Wyciek z
baterii lub akumulatoréw moze uszkodzi¢ urzadzenie.

WSKAZOWKA

Podczas przechowywania urzadzenia nalezy przestrze-
gac granicznych wartosci temperatury, zwtaszcza zima
i latem, szczegdlnie w przypadku przechowywania urza-
dzenia wewnatrz pojazdu (-30°C do +70°C / -22°F do
+158°F).

16.3 Transport

OSTROZNIE

Przed wysytka urzadzenia nalezy zaizolowa¢ lub wy-
ja¢ akumulatory. Wyciek z baterii lub akumulatorow
moze uszkodzi¢ urzgdzenie.

Do transportu lub wysytki urzadzenia nalezy stosowac
karton transportowy Hilti lub opakowanie o podobnych
wiasciwosciach.

17 Utylizacja

OSTRZEZENIE

Niefachowa utylizacja sprzetu moze mie¢ nastepujace skutki:
Przy spalaniu elementéw z tworzywa sztucznego powstajg trujace gazy, ktére sa niebezpieczne dla zdrowia.
W razie uszkodzenia lub silnego rozgrzania, baterie moga eksplodowac i spowodowaé przy tym zatrucie, oparzenia

ogniem i kwasem oraz zanieczyszczenie $rodowiska.

Lekkomyslne usuwanie sprzetu umozliwia niepowotanym osobom uzywanie go niezgodnie z przeznaczeniem. Moze
to doprowadzi¢ do powaznych okaleczen oso6b trzecich oraz do zatrucia $rodowiska.
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Urzadzenia Hilti wykonane zostaly w znacznej mierze z materiatéw nadajacych sie do powtérnego wykorzystania.
Warunkiem recyklingu jest prawidtowa segregacja materiatéw. W wielu krajach firma Hilti jest juz przygotowana
na przyjmowanie zuzytych urzadzen w celu ich utylizacji. Informacje na ten temat mozna uzyska¢ u doradcow

technicznych lub w punkcie serwisowym Hilti.

Dotyczy tylko panstw UE

Nie wyrzucac elektrycznych urzadzen mierniczych wraz z odpadami z gospodarstwa domowego!

Zgodnie z Europejska Dyrektywa w sprawie zuzytego sprzetu elektrotechnicznego i elektronicznego oraz
dostosowaniem jej do prawa krajowego, zuzyte elektronarzedzia i akumulatory nalezy posegregowac

i zutylizowac w sposob przyjazny dla Srodowiska.

Baterie utylizowa¢ zgodnie z przepisami krajowymi. Nalezy chroni¢ $rodowisko naturalne.

18 Gwarancja producenta na urzadzenia

Hilti gwarantuje, ze dostarczone urzadzenie jest wolne
od btedéw materiatowych i produkcyjnych. Ta gwarancja
obowigzuje pod warunkiem, ze urzadzenie jest wtasciwie
wykorzystywane, obstugiwane, konserwowane i czysz-
czone zgodnie z instrukcjg obstugi Hilti, oraz ze za-
chowana jest techniczna jedno$é urzadzenia, tzn. ze
w urzadzeniu stosowane sa wytacznie oryginalne mate-
riaty, akcesoria i cze$ci zamienne Hilti.

Ta gwarancja obejmuje bezptatng naprawe lub bezptatng
wymiane uszkodzonych czesci podczas catego okresu
zywotnosci urzadzenia. Czesci, ktore podlegaja normal-
nemu zuzyciu, nie sg objete ta gwarancja.

Dalsze roszczenia sa wykluczone, o ile nie zachodzi
tu sprzeczno$¢ z obowigzujacymi przepisami krajo-

wymi. Firma Hilti nie odpowiada przede wszystkim za
szkody bezposrednie i posrednie powstate na skutek
wad lub szkody nastepcze, straty lub koszty zwigzane
z zastosowaniem lub brakiem mozliwosci zastoso-
wania urzadzenia do jakiegokolwiek celu. Milczace
przyzwolenia dotyczace zastosowania lub przydat-
nosci do okreslonego celu sa wyraznie wykluczone.

W celu naprawy lub wymiany urzadzenie lub uszkodzone
czesdci nalezy przesta¢ bezzwiocznie po stwierdzeniu
wady do przedstawicielstwa Hilti.

Niniejsza gwarancja obejmuje wszelkie zobowigzania
gwarancyjne ze strony Hilti i zastepuje wszystkie
wczedniejsze lub réwnoczesne o$wiadczenia, oraz
pisemne i ustne uzgodnienia dotyczace gwaranciji.

19 Wskazowka FCC (w USA) / wskazowka IC (w Kanadzie

OSTROZNIE

Podczas testow urzadzenie to zachowato wartosci gra-
niczne, okredlone w rozdziale 15 przepisow FCC dla
cyfrowych urzadzen klasy B. Te warto$ci graniczne prze-
widuja dla instalacji w obszarach mieszkalnych wystar-
czajaca ochrone przed promieniowaniami zaktécajacymi.
Urzadzenia tego rodzaju wytwarzaja i stosuja wyso-
kie czestotliwosci, a takze moga je emitowaé. Dlatego
w przypadku instalacji oraz eksploatacji niezgodnej ze
wskazdwkami urzadzenia te moga powodowac zaktdce-
nia odbioru fal radiowych.

W przypadku niektérych instalacji nie mozna zagwaranto-
wag, ze nie dojdzie do zaktdcen. Jesli urzadzenie powo-
duje zakiocenia odbioru fal radiowych lub telewizyjnych,

co mozna stwierdzi¢ wytaczajac i ponownie wiaczajac
urzadzenie, uzytkownik powinien usuna¢ zakidcenia wy-
konujac nastepujace czynnosci:

Na nowo ustawi¢ lub przestawi¢ antene odbiorcza.
Zwigkszy¢ odstep pomigdzy urzadzeniam a detektorem.

Zwroci¢ sie o pomoc do sprzedawcy lub do$wiadczo-
nego technika RTV.

WSKAZOWKA

Zmiany lub modyfikacje, ktérych dokonywanie nie jest
wyraznie zezwolone przez firme Hilti, moga spowodowaé
ograniczenie praw uzytkownika do dalszej eksploataciji
urzadzenia.

95




m Rok konstrukgiji:

20 Deklaracja zgodnosci WE (oryginat)

Nazwa: Tachimetr
Oznaczenie typu: POS 15/18
Generacja: 01

2010

Deklarujemy z petna odpowiedzialnoscia, ze niniejszy
produkt jest zgodny z nastepujacymi wytycznymi oraz
normami: 2011/65/UE, 2006/95/WE, 2004/108/WE.

Hilti Corporation, Feldkircherstrasse 100,
FL-9494 Schaan

Ly Cw,;;

(/(ﬂaﬂ@,'@( o™

Paolo Luccini Matthias Gillner
Head of BA Quality and Process Mana- Executive Vice President
gement

Business Area Electric

Tools & Accessories
01/2012

Business Area Electric Tools & Acces-

sories
01/2012

Dokumentacja techniczna:

Hilti Entwicklungsgesellschaft mbH
Zulassung Elektrowerkzeuge
Hiltistrasse 6

86916 Kaufering

Deutschland

A
Akumulator . . . .. ... ... .. ..., 2,6,21,24
POABO . . ... . . 6
C
Cele . ... .. . . . e 2,17
D
Dowolna lokalizacja . . . . . ... ...... 3,44, 46
E
Ekran aktywnego projektu . . . . ... ... ... 3,33
Ekran dotykowy
Klawiatura alfanumeryczna . . . ... ... .. 2,23
Klawiatura numeryczna . . ... ... ... .. 2,22
Ogodlne elementy obstugi . . . . . .. ... ... 2,28
Podziat . . ... ... ... ... . 2,22
Wymiary . ... ... 2,22
Elektroniczna poziomnica . . . . ... ...... 2,32
F
Folia odblaskowa
POAW-4 . . . . . 7
G
Godzinaidata. . . ... .............. 2,30
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H
Hilti PROFISLayout . . ... ........... 4,89
Eksportdanych . . . . .. ... ... ...... 4,90
Wprowadzanie danych (import) . . .. ... .. 4,90
1
Informacja o projekcie . . . .. ... ... 3,35
K
Kalibracjaw terenie . . . . . ... ... ...... 4,91
Kompensator 2-osiowy . . . . .. ... ... ... 2,16
Konfiguracja . . . . . ... ... ... ... .... 2,28
Kontrola punktow
wstosunkudoosi .. .............. 3, 81
Korekta
wptywu czynnikdéw atmosferycznych . . . . . . 3,33
Korekty atmosferyczne . . . . . . ... ... ... 3,32
L
Laserowy wskaznikcelu . ......... 2,19, 32
Wskaznikstanu . . . .. ... ... ... ..., 2,24
M
Menu funkcji
FNC . . ... ... . 2,31



(o)

Obiektyw . . . . .. .. ... . ... 1
Obmiar . .. ...... ... 3,64

z zastosowaniem osibudowli . . .. .. .. .. 3,65

z zastosowaniem wspotrzednych . . . . .. .. 3,67
Odczytzkota . . ... ... ... .. .... 2,26-27
Okular . . . . . . . 1
Osiebudowli . . . ... ... .. .......... 1,12

P

Panelobstugi . . ... .. ... .. ..... ... 2,21
Pionlaserowy . . . . . .. .. ... ... ... 1
POA 50

Tyczka do reflektora (metryczna) . . . . ... ... 7
POA 51

Tyczka do reflektora (imperialna) . . . . ... ... 7
POA 80

Akumulator . . .. ..o 6
POA 82

Prostownik . . .. ... ... . ... ... ... 6
POAW-4

Foliaodblaskowa . . . . . .. ... ... ...... 7
Podswietlanie wy$wietlacza . . . . .. ... ... 2,32

Potozenialunety . . . . ... ... ... ... ... 1,13
Pomiar & zapis

z zastosowaniem osibudowli . . . ... .. .. 3,72

z zastosowaniem wspétrzednych . . . . .. .. 3,73
Pomiarizapis . . . ... ... ... ... ..., 3,71
Pomiar odlegtosci . . . . . ... ... .. 2-3, 16, 69
Pomiar powierzchni . . . . . . ... ... ... .. 3,76
Pomiary wysokosci . . . . ... 2,18
Posrednie wyznaczanie wysokosci. . . . . . . 3, 78-79
Pozycja lokalizacji . . . . . . ... ... ....... 42
Projektu

Kopiowanie . . . . . . .. ... ... ... .. 4,88

Usuwanie . . . . .. ... ... ... ...... 4,87

Utworzenie nowego projektu . . . . . . 3-4, 34, 88
Projekty . . . .. . ... . 3,33
Prostownik

POAB2 . .. ... . . 6
Przyciski funkcyjne . . . . . ... L 2,21
Punktdoosi. ... ... .............. 3,79
Punkt pomiarowy . . . . .. ... ... ... ... 4, 86
Punktstaty . ................. ... 4,84
Punktu pomiarowego

Usuwanie i wySwietlanie . . . .. ... ... ... 87
Punktydanych . ... ... ............ 2,19
Punkty kontrolne . . . . . . ... ... L. 4,84
Punktytyczone . . . .. ... ... ... ..... 4,84

S
Serwis kalibracyjny Hilti . . . . .. ... ... ... 4,94
Spodarka . . . ... ... 1
Sprawdzanie dziatania . . . . .. ... ... ... 2,21
Statyw PUA35 . . . ... ... ... . 7
S
Srubaogniskujaca . . ... ..o 1
Sruba ruchu pionowego . . . . . ... ... ... .. 1
T
Tachimetr . . . ... .. ... ... ... .. .. ... 6
Tachimetru
Wytaczanie . . . . . ... ... oL, 2,24
Teodolit . . .. ... ... .. ... ........ 2,26
Tyczenie
z zastosowaniem osi budowli . . . ... .. .. 3, 52
z zastosowaniem wspétrzednych . . . . . . .. 3, 56
Tyczenie pionowe
TyczenieV . . .. . .. ... 3,58
Tyczenie poziome
(TyczenieH) . . . .. ... ... ......... 3, 51
Tyczenie V
z zastosowaniem osi budowli . . . ... .. .. 3,59
z zastosowaniem wspétrzednych . . . . . . .. 3,63
Tyczkadoreflektora ................. 6
POAB0 . . . .. . o 2,7,17
POAST . . . 7
Typydanych . . ... ............... 4, 89
V)
Uchwyt do przenoszenia . . . . . ... ........ 1
Ustalanieosi . ... ... ............. 3, 80
Ustawianie
urzadzenia . ... ..l e e 2,25
Ustawianie urzadzenia . ............. 2,24
wedtug rur i pionu laserowego . . . . . ... .. 2,25
Ustawianiew pionie . . . . . . .. ... ... ... 3,74
w
Wkiadanie i wymiana
akumulatora . . ... ... L. 2,21
Wiaczanie urzadzenia . . . . . .. ... L. 2,24
Wptyw czynnikéw atmosferycznych . . . . . . .. 3,33
Wprowadzanie punktéw
Edycjapunktow . . . .. ... L. 85
Usuwaniepunktow . . . . . ... ... ... ... 85
Wybor punktow . . . . ... L. 2,19,85
z zastosowaniem wspétrzednych . . . . ... .. 84
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Wprowadzanie punktu celowniczego
Wprowadzanie punktu lokalizacji . . . . . ... ... 37

Wskazanie na kole poziomym . . ... ...... 2,26
Wskaznik nachylenia

Wpionie . . . . .o 2,27
Wspomaganie tyczenia . . . . . ... ... 1-2,18, 31
Wspétrzedne . . . . ... ... .. o 1,11
Wybor

projektu . . . . ... o 4,84

98

Wybor lokalizacji

Wybor projektéw . . . . ..o 3,34
Wyb6r punktéw pomiarowych . . . ... ... ... 87
Wytaczanie urzgdzenia . . . . .. ... ... 2,24
r4

Zasadapomiaru . . . . . . ..o i e e 2,15
Zasilacz . . . . .. .. e e e 6

POABT . .. ... 6
Zestaw kluczy nastawczych . . . ... ... ... 6-7



OPUI'MHAJIbHOE PYKOBOLACTBO MO 3KCMITYATALNHA

TaxeomeTp POS 15/18

(2) YcTaHOBOUHBII BUHT Tperepa
Mepen Hauanom paboTbl 06A3aTENbHO U3Y- (3) dukcatop Tperepa

4YUTe PYKOBOACTBO MO 3Kcnnyatayuu. (4) NaHenb ynpaBneHnA ¢ CEHCOPHLIM 3KPaHOM

(5) PerynMpoBOUYHbIi BUHT
Bcerna XpaHUTe AaHHOEe PYKOBOACTBO MO 3KC- 0 Okynsap
®

nnyatauuu paaom ¢ npuéopom. 3putenbHaa Tpyba ¢ AanbHOMEPOM

JIMONTPUIAHBIN KOPPEKTOP ANA NPeABapPUTENbHOIO
BM3MPOBaHUA

Mpu cmeHe Bnagensbua obasaTtenbHo nepe-
AaiTe PYKOBOACTBO MO 3KCMniyaTayuu BMecTe

¢ npubopom. Letanu Kopnyca, nepeaHan cropora A

(0) BepTvkansHeIit npusoa

(1) 2 USB-nopta (Manblit 1 60nbLLO)

(12) Otcek anA aneMeHToOB NuTaHWA cnpasa, C 3anop-
HbIM BUHTOM

opu3oHTaNbHbIM MM BOKOBOW NPUBOA

(14) YcraHoBOUHBIN BUHT Tperepa

(5) Tperep

(i6) NlasepHelit oTBEC

(17) NomoLlwk (BCcnomoratensHoe Npucnocobnexue)
(1) OTcek AnA aNEMEHTOB NUTaHKA CNeBa, C 3anopHLIM () O6vexTvB
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1 O6wana uupopmauusa

1.1 YcnoBHble 0603HaueHnA U UX 3HaUeHHe BHUMAHUE

OMNACHO O6bLiee 0603HaYeHUe NOTEHUMANBHO OMACHOW CHUTyaLmH,
Oblyee 0BO3HAUCHHE HEMOCPEACTBEHHOM onackoit cu- | KOTOPas MOXET nosreyb 3a Cco6oW TAXKENBIE TPABMbI UMK
Tyauuu, KOTOpas MOMET NoBfeub 3a COBOM Tawénbie | MPEACTABNATL YrpO3Yy ANA JKUSHA.
TpaBMbl UK NPEACTaBNATb YrPO3y ASIA XU3HH.
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OCTOPOXHO

Obuwee o6o3HayeHne NOTEHUMANLHO OMACHON CUTyaLuK,
KOTOpasA MOXXET NoBneyb 3a coBoW NErkue TpaBMbl UK
noBpexaeHne 060pyaOBaHMA.

YKA3AHUE
YKasaHua no aKcnayatauuu v apyras nonesHas MHOop-
Mauma.

1.2 O603HaueHne NMKTOrpamMmm U Apyrue

obosHaueHus

CumBonbl

Mepea OnacHocTb HanpasbTe He cmotpute
“cnonbL3oBa- oTpadoraH- Ha nyy

HUem Hble nasepa
npoutuTe py- marepuans!
KOBOACTBO Ha
no aKcnya- nepepaboTKy

Tauun
He 3aBopa-

YyuBatb

BUHT

CumBonbl: Knacc nasepa Il / class 2

Laser Radiation
Do ot stare info beam
Class 2 Laser Product
Po<TmW CW ¥=630-6900m

|EC60825-1:2001

Nasep knacca Il Nazep
cornacHo Knacca 2 no
CFR21,§1040 (FDA)  EN60825:2008

CumBonbi: knacc nasepa lll / class 3

Laser Radiation

Awid dioct 70 exposute
Class 3R Laser Product
o F

IEC60825-1: 2007

Nasep knacca lll
cornacHo
CFR 21, § 1040 (FDA)

He cmotpute
Ha nasepHbli
nyd U
usberaite
npAMoro
3puUTenbHOro
KOHTaKTa C
HWM NpK 1c-
nonb30BaHNM1
ONTUYECKHUX
npu6opos

BbixogHOe OTBepCTHE NasepHOro nyya

4

LASER APERTURE

BbixoaHoe
otBepcTMe
nasepHoro nyva

MecTo pa3meLyeHUA U AEHTUPHUKALUOHHDBIX AAaHHBbIX HAa
npubope

Tun 1 CepwitHbIN HOMEP MHCTPYMEHTa yKasaHbl Ha 3a-
BO/ZCKOW Tabnuuke. 3aHecuTe 3TW AaHHble B HacToALlee
PYKOBOACTBO MO 3Kcnayataumu. OHU HEOOXOAWUMbBI MU
CEPBUCHOM OOBCTY)KMBAHWW MHCTPYMEHTA U KOHCYNbTa-
LMAX NO ero aKcnnyaraumu.

Tun:

Mokonenwue: 01

CepwuiiHblii HOMep:

2.1 Ucnonb3oBaHMe UHCTPYMEHTAa NO Ha3HaAYeHUI0

Mpubop npeaHasHayeH ANA M3MEPEHWA AUCTaHUWA W
onpeaeneHna HanpaeneHWi, pacyeta LenesblX (KOoHeu-
HbIX) MO3ULMIA M MPOU3BOAHBLIX BEMMYMH B TPEXMEPHOM
pexkume, a Takke AnA TPacCUMPOBKU NO CYLIECTBYIOLUM
KOOPAMHATAM MM OCEBbIM 3HAYEHUAM.

Bo n3bexaHne TpaBM 1 NOBPEXAEHUA UHCTPYMEHTA HUC-
NOJNb3YHTE TONBKO OPUTMHANBHBIE MPUHAANEKHOCTU U UH-
CTpyMeHTbI npoussoacTaa Hilti.

CobntoaaiTte npeanucaHna Mo aKcnayatauuu, yxoay W
TEXHUYECKOMY OBCNY)KUBAHUIO MHCTPYMEHTa, NPpUBEAEH-
Hble B HACTOALLEM PYKOBOZCTBE MO 3KCnyarauuu.
YuuTbiBaiTe YCNOBUA OKpY)KatoLen cpeasl. He ncnonb-
3yWTe MHCTPYMEHT TaMm, rAe CyLlecTByeT OnacHOCTb Mo-
»xapa unu B3pbisa.

BHeceHne nsmeHeHn B KOHCTPYKLMUIO MHCTPYMEHTa M ero
MoauouKauma sanpeLlaroTce.

2.2 Onucanue npubopa

C nomouybto Taxeometpa Hilti POS 15/18 moxHo onpe-
LenATb NonoXeHne o6bEKTOB B NpocTpaHcTae. Mpubop
OCHaLLEeH OAHUM FOPU3OHTANbHBIM U OAHUM BEPTUKab-
HbIM Kpyramu C LMGPOBOW LUKANOW, ABYMSA 3NEKTPOH-
HbIMWU YPOBHAMM (KOMMEHCATOP), OAHWM BCTPOEHHbBIM
B 3pUTENbHYIO TPYOY KOaKcuanbHbIM AaibHOMEPOM, a
TaKkke OAHUM MUKPOMPOLECCOPOM ANA BbIYUCAEHWA U
XpaHeH1A AaHHbIX.

[nAa nepenaun AaHHbIX Mexay Taxeometpom M MK (1
Hao6opoT), X NpeABapUTENLHOM 06PaboTKK U nocneay-
foLiero BblBOAA B APYrMe CUCTEMbI NpeanaraetcA npo-
rpammMHoe o6ecneuenue (aanee MO) Hilti PROFIS Layout.
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2.3 B cTaHAapTHbIA KOMNEKT NOCTaBKU BXOAAT:

1 Taxeometp

e

Brok nutanua + kabenb Ana 3apaaHoro
ycTpoiictea

3apsaaHoe yCcTponcTBO

Barapew Li-lon, 3,8 B, 5200 m*Auy
CreprxeHb pednexTopa
PerynupoBouHbli kntoy POW 10

N = = N =

Tabnuuku ¢ npeaynpexxaeHUeM o nasepHoM
U3Ny4EeHUn

CepTudukar nponssoanTena

PykoBoACTBO MO aKcnnyarauuu

YemopaaH Hilti

Onuwa: Hilti PROFIS Layout (CD-ROM c MNO)

OnuuA: 3NEeKTPOHHbIN 3aLUMTHbIN
Ktoy-3arnyLika ana No

—_ A A g o

1 Onuwus: USB-kabenb nepeaayn AaHHbIX

MpuHagnexHoCTH

PucyHok HanmeHoBaHune HasHaueHnue
Barapes POA 80

Bnok nutanua POA 81

3apsaaHoe yctpoucteo POA 82

CreprkeHb pednekTopa (MeTp.) CrepxeHb pednektopa POA 50
POA 50 (MeTp.), COCTOALLMIA U3 4 CTEPIKHEBbIX
9NEeMEHTOB (Kaxkabli AnnHo#h 300 Mm),
HaKOHeYHWKa (annHoM 50 MM) 1 NAnTbI
pednekropa (Bbicota 100 Mm/50 Mm
@ OT LieHTPa), CYXKWUT ANA U3MEPEHMA
M0 TOYKaM Ha rpyHTe.

=
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PucyHok

HaumeHoBaHue

HasHaueHue

CrepxeHb pednekropa (6pwur.)
POA 51

CrepxeHb pednektopa POA 51
(6pwuT.), cOCTOALLMI N3 4 CTEPIKHE-
BbIX 3JIEMEHTOB (KaXXAbli ANMHON

12 ArOMMOB), HAKOHEYHMKA (ANMHON
2,03 aroima) u nanTel pednexTopa
(BbicoTa 3,93 aonma/1,97 aoima ot
LIEHTPa), CRYXXUT ANA U3MEPEeHUA No
TOYKaM Ha rpyHTe.

OtparkatenbHana nneHka POAW-4

CaMOKJ’IeﬂLLlaFICFI NNeHKa aAnAa pasme-
LL{eHNA ONOPHbIX TOYEK HA BO3BhbILLE-
HUAX (KMpI'IVILIHbIX CTEeHax uiun cTon-
6ax).

LLitatns PUA 35

PerynuposouHbli kntou POW 10

,uﬂﬂ MCNOJIb30BaHMA TOJIbKO KBaJ’WIq)VI-
LUMpOBaHHbIM I'IepCOHaﬂOM!

HILTI PROFIS Layout

Monb3oBarenbcKoe NnporpammHoe
obecreyeHne Ana reHepupoBaHna
TOYEK NO3ULMOHUPOBAHUA HA OCHOBE
JaHHbIX 13 npunoxenunin CAD u nx
nepexoca B npuoop.

ONEeKTPOHHbIN 3aLUTHBINA KNtoY-
sarnywka POA 91

Kabenb nepeaauun AaHHbIX
POW 90
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4 TexHU4YEeCKUe XapaKTepPUCTUKHU

MpoussoanTenb ocTaBnAeT 3a co6oi NPaBo Ha BHECEHUE TEXHUYECKNUX UBMEHEHWIA!

YKA3SAHUE

Ob6a BbILLEYNOMAHYTbIX npwéopa HUYEM He OTNnYaroTCA ApYyr OT Apyra BNAOTb 40 TOYHOCTU U3MEpPEHNA YrnoB.

3putenbHana Tpy6a
3puTensHan Tpy6a, yeenuueHne

30x

MuHUManbHOe paccTofaHne GpOKYCUPOBKU

1,5 m (4,9 pyTa)

Mone 3peHna 3puUTensHOM TPyObI

2,3/100 m (7,0/300 pyToB) (1° 20')

OtBepcTHe 06bEKTUBA 45 mm (1,8")
KomneHncatop

Tun 2-0CEBOW, YXMAKOCTHbLIN

PaBouuit ananasoH +3’

ToyHOCTb 2"
Usmepenue yrnos

TouHocTb POS 15 (DIN 18723) "

TouHocTb POS 18 (DIN 18723) 3!

Cuctema onpeaeneHus yrnos AvameTpanbHaa

UsmepeHune paccToAHUA
JHanbHoCTb AENCTBUA

340 m, Kodak cepblit, 90 %

TouHOCTb

+3 MM + 2 ppm

Knacc nasepa

Knacc 3R, suanmeii, 630-680 Hm, Po<4,75 mBT, f=320-
400 MHy (EN 60825-1/ IEC 60825-1); knacc Il (CFR 21
§ 1040 (FDA))

Momowyb (BCcnomorartenbHoe npucnocobnexue)
Yron pacTtBopa

1,4°

CraHa. AanbHOCTb AeHCTBUA

70 m (230 ¢yToB)

NasepHbii oTBEC
TouHoCTb

1,5MMHa 1,5 M

Knacc nasepa

Knacc 2, Buaumbl, 635 Hm, Po<10 mBT (EN 60825-1/
IEC 60825-1); knacc Il (CFR 21 §1040 (FDA))

3Y AaHHbIX U pe3ynbTaToB U3BMEPEHUH
O6bem 3Y (6n10KM AaHHbIX)

10000

MoakntoyeHre anA nepenaym AaHHbIX

Twn «xoCT-KNneHT», 2 USB-nopta

Aucnnen
Twn LiBeTHoM ancnnei (CeHCopHbI aKkpaH), 320 x 240 nuk-
cenos
Moaceetka 5-ctyn.
KoHTpact C BO3MOXXHOCTbIO MEPEKIIOUEHUA PEXKUMA «AE€Hb/HOUb»
Knacc
3awwmtsl IP IP 56
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BoKoBble Np1BOAbI
Twn

6EeCKOHEUHbIN

Pesb6a wratuea
Pesbba Tperepa

5/8"

Barapena POA 80

Twn Li-lon (n1TniA-MOHHBIN)
HomuHanbHoe HanpsykeHue 3,8B

EmKkocTb 6atapeu 5200 MAY

Bpemsa 3apaaku 4y

BpemsaA paboThl (Mp1 3MEPEHNN PaCCTOAHUI/YrnoB 164

karkaple 30 c)

Macca 0,1 kr (0,2 pyHTa)

[abaputHble pasmepsl

67 MM x 39 MM X 25 Mm (2,6" x 1,5" x 1,0")

Bnok nutanua POA 81 u sapagHoe yctpoincteo POA 82

CeTeBoe aNeKTponuTaHue 100...240 B
Yacrota anektpoceTtv 47...63 'y
HomuHanbHbIA TOK 4A
HomwuHanbHoe HanpsxeHune 5B

Macca (6nok nutanus POA 81)

0,25 kr (0,6 ¢pyHTa)

Macca (3apsaHoe yctpoicteo POA 82)

0,06 kr (0,1 ¢pyHTa)

Pasmepbl (6nok nutanua POA 81)

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

Pasmepbl (3apaaHoe yctpoiicteo POA 82)

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

Temnepartypa
Pabouan Temneparypa

-20...+50 °C (o1 -4 Ao +122 °F)

Temnepartypa xpaHeHusa

-30...+70 °C (ot -22 no +158 °F)

Pa3smepbl 1 macca
[abaputHble pasmepsl

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

Macca

4,0 Kr (8,8 pyHTa)

5 YKasaHuA no TexHuKke 6e3onacHocTH

5.1 O6wme ykasaHua no 6esonacHocTu

Hapaay ¢ o6wmmu ykasaHuamu no TexHuke 6esonac-
HOCTH, NPUBEAEHHbIMU B OTAENbHbIX [MaBax HaCTOA-
Lero pyKkoBoACTBa Mo 3KCMsyaTauuu, cnegyeT CTporo
cobnrogath HUKeECneayroLMe YKa3aHusA.

5.2 YcnoBuA NpaBUIbHOTO UCMOJb30BaHUA
McnonbsosaHue npubopa v ero BCnomoraresnsHoro 06o-
PYZOBAHWA HE MO Ha3HAYEHUIO WM ero aKcrnyatauusa
HEOByYEeHHbIM NepCOHaNOM NPEeACTaBNAT ONACHOCTb.

a) He ucnonbayiite npMbop, He O3HAKOMUBLUMCHL C
COOTBETCTBYHOLMMHU UHCTPYKLUAMMU.

b) He oTKNIo4YanTe npeaoxpaHuTenbHble
YCTPOMCTBA U He yaanante npeaynpexaaroujye
HaAMUCH U 3HaKK.

c) PemOHT npubopa AOMKEH OCYLLUECTBNATLCA TONBKO
B CepBUCHbIX LieHTpax Hilti. Mpu HekBanuduumnpo-
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BaHHOM BCKPbITUM NpUBOpa MOKET BO3HUKHYTb
nasepHoe usnyyeHue, npesbiwarowyee knacc 3R.

d) BHeceHWe U3MEHEHWI B KOHCTPYKUMIO npubopa unu
ero MoaMduKauma sanpeLlaroTca.

e) Bcneacteue KOHCTPYKLUMOHHBIX OCOBEHHOCTEN Ha 04~
HOWM CTOPOHE PYKOATKM MMeeTCA 3a30p. JTO He fAB-
nAeTcA AedEKTOM, a CRYXXUT ANA 3aluTbl anuaanbl.
3aTAXKKa BMHTOB Ha PYKOATKE MOXET MPUBECTU K
NOBPEXAEHUIO Pe3blbl U, KaK CNeacTBue, K AOpPO-
rocTofAeMy peMoHTy. He 3aTArMBaiTe BUHTbI Ha
pyKkoaTke!

f) Bo usbexxanue TpaBM 1 NOBPEXAEHUA Npubopa mc-
NONb3YyITE TONBLKO OPUTMHATBHBIE MPUHAANEHOCTU U
AONONHUTENbHBIE yCTPOWCTBa NnponssoacTaa Hilti.

g) He wucnonbsyite npubop BO B3pbLIBOONACHOM
cpene.

h) [InA OYNCTKM UCNONBL3YITE TOMBKO YUCTYIO U MATKYHO
TKaHb. NP1 HEOBXOAMMOCTU Cnerka CMOoYUTE TKaHb
YUCTBIM CMIMPTOM.

i) Xpanute npubop B HEQOCTYNHOM ANA feTen me-
cTe.

) TMpoBeaenne wu3MepeHu Ha CHery, MOBEpX-
HOCTAX "3 NEHOMOMMCTMPONOB (Hanpumep
CTMPONOpPa/CTMPOAOpa) WAM Ha APYrMX CUMbHO
OTPaXKaoLMX MOBEPXHOCTAX MOXET MNPUBECTU K
oLmnbKam U3mMepeHui.

k) TllpoBeneHne u3MEpPeHW C MCNONbL3OBAHMEM MO-
BEPXHOCTEN C HU3KOM OTpaXkatoLei CnocoBHOCTLIO,
OKPYXEHHbLIX 0BNacTAMM C BLICOKOW OTpaatoLen
CMOCOBHOCTBIO, MOMET MNPUBECTU K  OLIMOKaM
M3MEpPEHUN.

) U3mepenua, caenaHHble Yepes3 OKOHHOE CTEKO WK
MHble OBBEKTBI, MOTYT NPUBECTU K HEBEPHOMY pe-
3ynbTary.

m) BbICTpOe u3MeHeHve ycnosuin NpoBeaAeHUA usmepe-
HWH (Hanpumep, nepeceyeHe nasepHoro ny4ya no-
ZbMU) MOXET NPUBECTU K OLLUMOOYHLIM pesynbTaram
M3MepeHuA.

n) He HanpaBnaiTe NpUOP Ha CONHUE UK ApPYr1e uUc-
TOUYHWKM APKOro CcBeTa.

0) He ucnonbayite AaHHbIA NPUGOP B KayecTse HUBE-
nmpa.

p) [epeannpoBeaeHWeM BaXKHbIX M3MEPEHWI, Nocne na-
AEHWUA MW UHBIX MEXaHUYECKNX BO3AEWCTBMI Ha NPK-
60p BLINONHUTE NPOBEPKY €ro GyHKLUMOHUPOBAHMA.

5.3 MpaBunbHaa opraHnsayua pabouero mecta

a) O6ecneybTe 3aWMUTy MECTa NPOBEAEHNUA U3MEPEHUI
M Npu ycraHoBKe npudopa ybeautecb B TOM, 4TO
nasepHblit Ny4 He HanNpaBieH Ha Bac U OKPYXXatoLLnX.

b) Hcnonbayiite Npu6oOp TONLKO C NOAXOAALMUMU MaTe-
puanamu: He NPOBOAWUTE UBMEPEHHIA C UCMONb30Ba-
HMEeM 3epKas, XPOMUPOBAHHOW CTanu, MOMPOBaH-
HOFO KaMHA U T. M.

c) Cobniofaite MeCTHblE NpaBuia TeXHUKK 6eaonacHo-
CTH.

5.4 neKTpoMarHMTHaA COBMECTUMOCTb

HecmoTps Ha To, 4TO NPUOOP OTBEYAET XKECTKUM TpeBo-
BaHWAM COOTBETCTBYHOLLMX NPABM U CTAHAAPTOB, KOMMa-
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HWA Hilti He MOXXET NONHOCTLIO UCKNIOYNUTE BEPOATHOCTb

TOro, YTO NPUGOP:

- MOXXeT co3aarb NoMexu Apyrum npubopam (Hanpumep
HaBWrauMOHHbLIM YCTPOCTBAM CAMONETOB) UK

- BCNEACTBUE CUNBbHOrO M3nyyeHua Byaet pabotatb co
c60AMM, KOTOPbIE MOTYT NPUBECTH K OLLIMGKam onepa-
LA, BbINOMHAEMbIX C €ro MOMOLL|bIO.

B 3TUX MM MHBIX ClyyasX AOMKHBI MPOBOAUTHCA KOH-
TPOSNbHLIE U3MEPEHHUA.

5.4.1 NlasepHble nprbopbl (MHCTPYMEHTHI) Knacca 2

JlasepHblit oTBEC NpUBopa COOTBETCTBYET KNaccy nasepa
2 Ha ocHoBaHuu cTaHgapTa IEC825-1 /EN60825-01:2008
u cootsetctByeT cTanaapty CFR 21 § 1040 (Lose Notice
50). PepneKkTtopHoe 3aKpbiThe BEK NO3BONAET 3aLUTUTb
rnasa npu ciy4aHOM KpaTKOBPEMEHHOM B3rnaae Ha uc-
TOYHUK nasepHoro nyya. [ledCTBEHHOCTb AAHHOro pe-
(bneKca MOXET BbITb 3HAUNUTENBHO CHKEHA NPU YNOTPed-
NEHUUM MeAMLMHCKUX NpenapaToB, ankorons Uian HapKo-
TUYECKUX CPEACTB. DKCMyatauna AaHHbIX NPUOOPOB He
TpeByeT NPUHATUA AOMONHUTENBHBIX 3aLWUTHLIX Mep. TeM
He MeHee, Henb3A CMOTPETb HA MCTOYHMK TA3EPHOrO 13-
NYYEHWUA, KaK He PEeKOMEHAYeTCA CMOTPETb Ha COJSHUe.
3anpeLyaetcA HanpaBnATb Na3epPHbI Jyy Ha NOAew.

5.4.2 lasepHble npubopbl (MHCTPYMEHTbI) Knacca
3R

M3mepuTenbHbii nasep npubopa, NpeaHasHaueHHbIi ana
M3MEepEHUA PaCCTOAHWI, COOTBETCTBYET Kfiaccy nasepa
3R Ha ocHoBaHuu cTaHgapta IEC825-1 /EN60825-1:2008
u cootBetctByeT craHgapty CFR 21 § 1040 (Lose
Notice 50). Okcnnyatauma AaHHbIX NPMGOPOB He TpebyeT
NPUHATMA AONONHUTENbHbIX 3aLUTHLIX Mep. He cmoTpuTe
Ha nasepHbIi Nyd M He HanpaBnANTE ero Ha Naew.

a) K akcnnyatauuu nasepHbix npubopoB knacca 3R u
knacca llla aonyckaetcs ToNbKO 06Yy4YeHHbIH nepco-
Han.

b) Pa6ouas 30Ha AomkHa BbiTb OBGHeceHa npeaynpe-
AAIOLLUMM TaBNUYKaMK.

c) JlasepHble nyun AOMKHBI MPOXOAWUTb 3HAUYUTENBHO
HWXKEe WK BbILLE YPOBHA rnas.

d) HeobxoauMO NPUHATL Mepbl NPOTUB Cy4alHOro no-
naZaHnA nasepHoro nyya Ha CBETOOTParkaroLme no-
BEPXHOCTU.

e) HeobxoaMmo npeaoTBpatUTL NOBON 3PUTENLHBIN
KOHTaKT YyenoBeKa C ny4yom.

f)  Jlyy He AOMKEH BbIXOAUTb 3a Npeaesnbl KOHTPOMPY-
€MOW 30HbI.

g) XpaHuTb nasepHble MHCTPYMEHTLI HEOOXOAUMO B Me-
CTax, UCKIoYatoLLMX HeCaHKLMOHMPOBaHHbIA AOCTYN
K HAM.

5.5 O6wue mepbl 6esonacHocTh

a) Mepea ucnonbsosaHWeM nposepbTe Npubop Ha
OTCYTCTBME BO3MOMHbIX MOBpPemAeHun. Mpu ob-
Hapy»XeHU1 NOBPEXAEHUH oTnpaBbTe NpMOOp B cep-
BWCHbIW LeHTp Komnanuu Hilti ana pemoHTa.



Cnepute 3a cobnroaeHnem yctaHoBneHHoM pabo-
yen TemnepaTypbl U TeMnepaTypbl XpaHeHUA.

B cnyuae nageHUA WAN UHBIX MEXaHUUECKUX BO3-
AencTeui Ha npubop HeoBxoaANMO NPOBEPUTH ero
TOUHOCTb.

B cnyuyae pesKoro M3MEHEeHWsA TeMnepaTypHbIX
ycnosui nogomaute, noka npubop He npumet
Temnepatypy OKpyarowen cpegbl.

Mpu ucnonb3osaHuu wWiTatuea yéeaurecb B TOM,
uTo NPUGOP NAOTHO HaBMHYEH, a caMm LUTaTUB
YCTaHOBANEH NPaBUABLHO U HAAEKHO.

Bo usbemaHne HETOUHOCTH U3MEPEHUI cneauTe
33 UUCTOTON OKOH BbIXOAA Nla3epHOro nyya.

XOTA MHCTPYMEHT npeAHasHaueH AnA UCNONb30-
BaHUA B CMOMHBIX YCMOBUAX HAa CTPOMUTENbHLIX
nnowaaKkax, ¢ HUM, Kak U C APYrMMM onTUde-
CKUMH 1 3neKTpUYecKkumu npubopamm (nonesbimu
6uHOKNAMK, OuKamu, ¢oToannaparamm), HyWHO
ob6pawatbca 6epemHo.

He B3Mpasa Ha TO, UTO MHCTPYMEHT 3aLULLEH OT
NPOHMKHOBEHWA BNaru, ero cneayet BbiTepeTb Ha-

Cyxo, nepeA TeM KaK NMONOMUTb B NEepPeHOCHYH
CYMKY.

Mepen Hauanom uamepeHUn obAsaTenbHO Npo-
BepbTe YCTAaHOBOYHbIE 3HAYEHUA U HACTPOMNKHU.
Mpu BbipaBHMBaHKWKM Npr6opa ¢ NOMOLYbIO ChepH-
4YECKOro YpoOBHA CMOTPUTE Ha NpHBOP TONBKO NoA
yrnom.

HanemHo 3akpbiBaiTe KpPbIWKY OTCEKa ANnA ane-
MEHTOB NUTaHWA BO u3bemaHue WX BbiNagaHWA
WNU OTCYTCTBUA KOHTaKTa, B pe3ynbTare Yero mo-
eT NPOU3ONTU HenpeaHamepeHHoe BbIKlOYe-
Hue npubopa M, KaKk CneacTBue, NOTEPA AaHHbIX
U3MEepPEeHUN.

5.6 TpaHcnopTUpOBKa

Mepea TpaHCNOPTUPOBKOW NpUGopa Bbl JOMKHBI U30U-
poBaTb UK U3BNEYb U3 HEFO ANEMEHTHI MUTaHus. MoTek-
LUME INEMEHTbI MUTAHUA/aKKyMyNATOPLI MOTYT NOBPeaAnTb
npuéop.

Bo n3bexanue yepba ana oKpyKatoLen cpeabl yTunu-
3UpyiTE NPUGOP U 3NEMEHTbI NMUTAHUA B COOTBETCTBUM C
MECTHBLIMW HOPMaMM.

B cnyyae COMHEHUA CBAXMTECH C MPOU3BOAUTENEM.

6 OnucaHue CUCTEMbI

6.1 O6Lmre TepMHUHbI

6.1.1 KoopauHatbi

Ha HeKOTOpbIX CTPOUTENbHBLIX MIOLaAKax chneyuanucTamm-reofesuctamm BMECTO UM BMECTe CO CTPOUTENbHBIMM
OCAMU MapKUPYHOTCH APYrME TOYKM U OMMUCHIBAKOTCA MX NO3ULMK C YKa3aHUEM KOOPAMHAT.

Kak npaBuno, koopauHaThl HAXOAATCA Ha reorpapuyecKon CUCTEME KOOPAWHAT, Ha KOTOPO# Yallie BCEro OCHOBbIBA-
I0TCA reorpapuyeckue KapTbl.

N()

E(Y)
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6.1.2 CTpouTenbHbie 0CH (OCH CTPOUTENBHBIX 06BLEKTOR)

3000 1500 4500 | 5800 9500

| 13350 | 5800 | 4500

13.850 | 2.750 | 2650 2660, 3.750) 12.045

OO6bIYHO Mepes Hayanom CTPOUTENLCTBA HA TEPPUTOPUM Yy4yacTKa 3acTPOMKM WM BOKPYr Hero cneuuanicramu-
reoZe3McTaMm OCyLLECTBNIAETCA PasMeTKa BbICOTHbIX OTMETOK (PenepoB) U CTPOUTENbHbIX OCEN.

[na ka>kaomn Takon OCKM Ha rPyHTE OTMEYatoTCA ABE KPaiH1e TOUKM.

PasmellieHre oTaeNbHbLIX CTPOUTENbHBIX 06 BEKTOB HAYMHAETCA OT ATUX METOK. Npu cTpouTeNnbCTBE BONBLLLIMX 0O BEKTOB
KOJIMYECTBO CTPOUTENBHBIX OCEH COOTBETCTBYHOLLMM 06Pa3oM yBENMUMBAETCA.

6.1.3 CneunanbHbie TEPMUHbI
Ocw npubopa
a  Bwusuphrana ocb

b  BeptukanbHana ocb

[ Ocb BpaLleHus
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Fop130OHTanbHbIM KPYr/TOPU3OHTaNbHbIX Yron

0 p=30°

o
y

Ha ocHoBaHMM M3MepeHUit NO ropu3oHTanbHOMY Kpyry (70° OTHOCUTENBHO OAHOM uenu 1 30° OTHOCHUTENBHO APYroW)
MOXXHO paccuuTatb MPOMEXYTOUHbIN yron: 70° - 40° = 30°.

BepTuKanbHbIN Kpyr/BepTUKaNbHbIN yron

v =50° /
00

Y

180°

Bcneactsue TOro, uto BepTVIKaJ'IbeII?I KPYyr MOXXET BblpaBHMBATLCA N0OA4 0° oTHOCHUTENBHO HanpasBneHUA CUNbl TAXXECTHU
nnv noa 0° oTHOCUTENBHO FOPU30OHTaNu, 3aecCb onpeaenatTCcA NCesAoyribl HANPaBNEHUA CUMbl TAXKECTU.

C NOMOLLBIO 3TUX 3HAYEHUI HA OCHOBAHWUM M3MEPEHHOro paccrtoAHMA NoA YrioM pacCyuTbiBaeTCA ropusoHTasibHOe
paccTtoAHMe U Pa3HOCTb BbICOT.

6.1.4 MonomeHunn sputensHon Tpy6sl B

[nA npaBunbHOrO COOTHECEHMA OTCYETOB MO FOPU3OHTANIbHOMY KPYry C BEPTUKASIbHBIM YIAIOM UCNOMb3YHOT TEPMUH
«MOMNOMEHUA 3PUTENBbHOM TPYObI», T. €. B 3aBUCUMOCTH OT HAaNpaBNeHUA 3TOM TPYObl OTHOCUTENLHO NaHenu ynpasneHus
MOYHO ONPEAENATh, B KAKOM «MONOXKEHUU» BbINO BLINONHEHO M3MEPEHHE.

Ecnv npamo nepea BaMu pacnosnoxeHsl AMCINEN U OKYNAP, TO NPUOOP HAXOAUTCA B «MONOMEHUM 3PUTENBHON TPYObI 1».
Ecnu npsMo nepea BaMu pacrnonoXeHsl AUCTNER U O6bEKTUB, TO NPUOOP HAaXOAUTCHA B «MONIOXEHUHU 3PUTENBHOM
TpyGbi 2». F
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6.1.5 TepMHUHbI C NOACHEE

BuanpHana ocb

JIMHWA, NPOX0oAALLan Yepes LEHTP NEPEKPECTHUA U LEHTP 0ObeKTa (OCb
3pUTENLHON TPYOBI).

Ocb BpaLyenua

Ocb BpaLLEHNA 3PUTENBHON TPYObI.

BeptukanbHaa ocb

Ocb BpaLyeHua Bcero npudopa.

3eHut 3EHUT — 3TO HanpaBNEHWE CUbl TAXKECTU BBEPX.

Fopu3oHT [OPU3OHT — HanpPaBNEHUE NEPNIEHANKYNAPHO CUIE TAKECTH (0BBIYHO Ha-
3bIBAETCA FOPU3OHTaNbIO).

Haavp Haanp — HanpaBneHne Cunbl TAXECTH BHUS.

BepTtukanbHbii Kpyr

BepTMKaﬂbelM Kpyrom HasbiBaroT yrnomeprlH Kpyr, 3Ha4eHnA KOToporo
MEHAKTCA NMPU CMELLEHNHU 3pVITel'IbH0171 prébl BBEPX WK BHUS.

BeptukanbHoe HanpasnexHune

BepTuKanbHbIM HanpaBneHWeM Ha3bIBakOT OTCHET MO BEPTUKANILHOMY
Kpyry.

BepTtukanbHblii yron (By)

BepTtukanbHbIi yron o6pasyeTcs U3 oTcHeTa no BepTUKaNbHOMY Kpyry.
BepTukanbHbli KPYr BolpaBHUBAETCA B HAaNPaBEHUU CUbl TAXKECTH (C
«HYNeBbIM OTCHETOM>» B 3€HMTE) Yallie BCEro C NOMOLLbIO KOMMeHcaTopa.

Yron mecta

Yrnbl MECTa COOTHOCATCA C FOPU3OHTOM MO ’HYNIO’ M UBMEPAIOTCA B NOJIO-
JKUTENbHBIX (BBEPX) M OTPULATENBHBIX (BHU3) BENMYMHAX.

Opu3oHTaNbHLIN KPYr

YrioMepHbIi Kpyr, 3HAYEHUA KOTOPOTO MEHSIOTCA MPY BPALLEHUH MPK-
6opa.

FopwsoHTaanoe HanpasneHne

[opu3oHTaNbHOE HanpasneH1e NPeacTaBnaeT COO0H OTCUET MO roPU3OH-
TaNbHOMY Kpyry.

lopwuaoHTanbHbli yron (Iy)

[OpH30OHTaNbHBIN Yron — PasHOCTb, BO3HUKAOLLAA U3 ABYX OTCYETOB MO
rOPU30HTaNbHOMY KPYry, HO YaCTO FOPU3OHTasIbHBIM YITIOM HasblBatoT
TaKKE OTCYET MO rOPU3OHTANILHOMY KPYrY.

HaknoHHoe paccrtofHue (PH)

PaccTofHuA OT LeHTpa 3puTenbHOM pr6bl A0 nonajaroulero Ha uenesyro
NOBEPXHOCTb Na3epHOro nyya.

lopusoHTansHoe paccrtodatue (Mp)

YMEHbBLIEHHOE A0 FOPU3OHTANN U3BMEPEHHOE PACCTOAHUE MOA YOM.

Anvpana

Annpana npeacraBnaet co6oi BpallatoLLytoCa LeHTPanbHYH YacTb Ta-
XeoMeTpa.

Kak npaBuno, Ha Hel pacnonaratoTcs naHenb ynpasneHus U YPOBHU ANA
rOPU3OHTUPOBAHWUSA, & BHYTPU HEE — FrOPU3OHTASbHbIA KPYT.

Tperep

Mpubop ycTaHOBNEH Ha TPETEPE, KOTOPLIM KPEMUTCS, HAMPUMEP, Ha LUTa-
TMBE.

Tperep UMEeeT TPH OMOPHBIE TOUKU C BO3MOYXKHOCTBIO BEPTUKANIBHOW pe-
TYSIMPOBKM C MOMOLLbIO PETYIMPOBOYHbIX BUHTOB.

CraHuusa

MecTo, Ha KOTOPOM YCTaHOBNIEH NPUBOP (YaLLe BCero pacnonaraerca
HaA OTMEYEHHON TOUKOW Ha FPYHTE).

BbicoTta craHuumu (Stat H)

BelcoTta pacnonoXeHna TOYKM U3MEPHUTENBHOM CTaHLUMK Ha FPyHTE Haa
OMOPHOW BbICOTOM.

Boicota nHctpymenTa (Hi)

BbIcoTa OT TOUKHM Ha rPYHTE A0 LIEHTPa 3pUTENbHOM TPYObI.

Buicota pednektopa (Hr)

PaccTosiHue Ot LeHTpa pedrektopa A0 HAKOHEYHUKA CTEPXKHSA PedIeK-
Topa.

Touka-op1eHTUp

Touka BM3MpOBaHUA B KOMOWHaLuM ¢ M3MepUTENBHON CTaHUuen ana
onpeaeneHMa ONOpHOro Hanpae/eHUA NO rOPU3OHTaNIX ANnA USMepPEeHUa
FOPU3OHTaIbHbIX Yr/iOB.

EDM OneKTPOoHHbIM JanbHomep

Bocrtok (E(Y) B 06bI4HOM CUCTEME KOOPAMHAT, MCMOSb3YEMOM NPU reoAe3n4ECKUX
M3bICKaHWAX, 3Ta BENIMYMHA COOTHOCUTCA C HanpaBiieHMEM
«3anaA-BOCTOK».

Cesep (N(X) B 06blYHOM CUCTEME KOOPAMHAT, MCMONL3YEMOM NPU reoAe3uUECKUX

M3bICKaHMAX, 3Ta BEJIMYMHA COOTHOCUTCA C HanpaB/ieHWEM «CeBep—tor».
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Baonb (L) 310 0603HAYEHNE MEPLI ANUHBI BAOMb CTPOUTENBHOM OCH UK UHOWM
OMOPHOW SIMHUK.

Monep. (Q) 310 0603HAYEHNE PACCTOAHNUA NOA NMPAMBIM YIIOM A0 CTPOUTENBHOW OCH
UK [PYrol ONOPHOM JIMHUM.

Beicora (H) oA BLICOTOWM NOHUMAIOT Pa3fiMyHbIE BEUYMHBI.

Beicota npeactaBnAet coboi BEPTUKaNbHOE PacCTOAHUE A0 OMOPHON
TOYKW/NOBEPXHOCTHU.

6.1.6 CoKpalleH1A C NOACHEHUAMU

Iy [opu3oHTanbHbIA yron
By BepTtukanbHbIi yron
dry Delta Fopu3oHTanbHbIi yron
dBy Delta BepTukanbHblit yron
PH HaknoHHoe paccrofaHue
p [Opu30HTaNLHOE paccToaHue
drp Delta F'opusoHTansHOe paccToaHue
Hi Beicota npu6opa
Hr BuicoTa pepnektopa
Onop. BbIC. BbicoTa 0nopHom TOUKK
Stat H BuicoTta craHumu
H BeicoTa
E(Y) BocTok
N(X) Cesep
Monep.
L Baonb
dH Delta Beicota
E(Y) Delta BocTok
N(X) Delta Cesep
dQ Delta Monep.
dL Delta Baonb

6.2 YrnousmeputenbHaa cucrema
6.2.1 Mp1HUMN n3mepeHna

Ha ocHoBaHuK oTCHETOB NO ABYM Kpyram (FOpMSOHTaJ’IbHOMy W BEPTUKaANbHOMY, COOTBeTCTBeHHO) I'IpVIéOp BbINONHAET

pacyer yrnos.

anI n3MepeHun paCCTOﬂHMFI I'IpMGOp ncnyckaet MmnynbChbl NO HanpasBfieHUO BUAMMOIO na3epHoro ny4ya, KOtopble

oTpaxkakTcAa OT obbekta N3MepeHuna.

Ha ocHoBaHum aTnx PU3NYECKNX NEMEHTOB BbINOJIHAETCA pacyeT PaCcCTOAHUA.
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C NOMOLLbIO 3NEKTPOHHBIX YPOBHEN (KOMMEHCATOPOB) ONPEAENAOTCA 3HAYEHUA HAKNOHa npubopa U KOPPEKTUPY-
10TCA OTCYETbl MO KPYry, a TakXKe NMPOMU3BOAATCA BbIYUCIIEHWA HA OCHOBAHWM U3MEPEHHOrO PACCTOAHWUA MOA YIOM,
rOPU3OHTaNIbHOTO PACCTOAHUA U PA3HOCTH BbICOT.

C NOMOLLbO BCTPOEHHOTO MUKPOMPOLECCOPa BO3MOXKHA KOHBEPTALMA PE3YNLTATOB U3MEPEHUS PACCTOAHUIA B NH0GbIE
elMHWLbI UBMEPEHHA, HaNPUMeEP B MeTpbl, GyTbl, APAbI, AKMMbI U T. A., @ Gnarofapsa UMGPOBO# LKane BO3MOXHO
OTOBpaXKeHWe PasNUuHbIX EAWHWL U3MEPEHUs YrnoB, Hanpumep 360° B wecTuaecATepuyHoin cucteme (°° ") mam B
rpagax (r), rae nonHbli Kpyr coctaenaet 400 r.

6.2.2 [1eyxoceBoi komneHcatop H

Mo cBoemy NpuHUMNY paboTbl KOMMNEHCATOP NPEACTABNAET COBOM CUCTEMY HUBENUPOBAHUA (HANPUMED, SNEKTPOHHbIE
YPOBHU) ANA ONpPeAeneHna OCTaTOYHOro HaKNoHa Oceit TaxeomeTpa.

C nomoLLblo ABYXOCEBOTO KOMMEHCATOPA C BLICOKOM TOYHOCTbIO OMPEAENATCA 3HAYEHUA OCTaTOYHOIO HaKoHa B
NPOAONLHOM W MONEPEYHOM HaNpPaBNEHUAX.

Brnarosapa aBTOMaTMYECKOH KOPPEKTUPOBKE 3HAYEHWA OCTATOYHOTO HAK/IOHA HE OKAa3bIBAKOT HWUKAKOTO BAMAHMA Ha
M3MEPEHUA YITOB.

6.3 UsmepeHre paccToAHUA
6.3.1 Usmepenue paccroanua @

MamepeHMe PacCcToAHUA NPOUCXOAUT C NOMOLLBHO BUAMMOIO Nla3epHOro nyya, ucxoadilero us UeHtpa o6bekTvBa (T. e.
AanbHOMep ABNnAeTcA COOCHbIM).
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Ha «HopMasbHbIX» MOBEPXHOCTAX Ny4Y Na3epHOro AanbHoMepa «M3MepaeT» 6e3 UCMONb30BaHUA CMeunanbLHoro pe-
dnexrTopa.

«HopManbHbIMK» CcuMTaOTCA NOOLIE HEOTPaXKAOLIME MOBEPXHOCTU, CTPYKTYpPa KOTOPBIX MOMET ObiTb MONHOCTHIO
LLepOoXoBaTon.

JanbHOCTb AEHCTBUA 3aBUCHUT OT OTPaKaTenbHOW CMOCOBHOCTH LieNneBoi NOBEPXHOCTH, T. €. MOBEPXHOCTU C HU3KOW
oTparkaTeNbHOi CMOCOBHOCTBLIO, Kak HanpumMep NOBEPXHOCTM CUHETO, KPACHOTO W 3eNeHOro LBeTa, MoryT 00ycnoBuTb
HEKOTOPLIE OTKIIOHEHMA.

B KOMNNeKT noctaBku NprMBopa BXOAAT CTEPXKEHb PEPNEKTOPa C HAKNEEHHO! OTPaXKaTeNbHON NNEHKOM.

M3mepeHue No oTpakatenbHoi nineHke obecneyunmBaeT TOUHOE N3MepeHne Aaxke BONbLUNX PACCTORHUM.

Kpome Toro, ¢ NOMOLLbIO CTEPXKHA pedneKTopa n3MepeHne PacCTOAHUA MOXHO BbINOSHATL MO TOUKaM Ha rpyHTe.

YKA3AHUE

PerynAapHo npoBepsAiTe HACTPOWKY BUAMMOrO Na3epHOro jyya OTHOCUTENbHO BU3MPHOM ocu. Ecnu Tpebyetca Ha-
CTPOMKA WK Bbl HE YBEPEHbI B TOYHOCTU PE3ynbTaToB U3MEPEHUH, caaiTe NpuGop B GNMKaANLLMIA CEPBUCHDBIA LEHTP
Hilti.

6.3.2 Llenu

C nomoLybto Nla3epHOoro nyvya nsMmepeHna MOXXHO BbINONHATbL MO no6oi HENOABUXKHOW uenu.

Mpn M3MepeHnn paccTofaHnA HEOBXOAUMO yBeauTbCca B TOM, YTO BO BPEMA M3MEPEHUA Nlyd HE NepeceyeT HU OAMH
NOCTOPOHHUI OOBEKT (CyGbEKT).

YKA3AHUE
B npoTMBHOM Crydae CyLiecTBYEeT BEPOATHOCTb TOrO, YTO U3MepeHue ByaeT BLINONHEHO HE OTHOCHTENbHO HY)KHOM
Lienn, a OTHOCUTENBHO KaKoro-nmMbo nHoro o6bexra.

6.3.3 CTepmeHb pednekTopa

CrepreHb pednektopa POA 50 (MeTp.), COCTOALUMIA U3 4 CTEPXKHEBbLIX ANEMEHTOB (Kakabld AnuHoi 300 mMm),
HaKOHeuHuKa (anuHoi 50 Mm) n nuTel pednexTopa (Beicota 100 MM/50 MM OT LEHTPA), CYXXUT ANA U3MEPEHUA NO
TOYKaM Ha rpyHTe.

CrepeHb pednektopa POA 51 (6puT.), COCTOALMIA U3 4 CTEPIKHEBBLIX INEMEHTOB (KaXAbIM ANMHOW 12 AtoiMOB),
HaKoHeuHWKa (anuHow 2,03 aAtoiima) u nutel pednekTopa (Beicota 3,93 aAtoima/1,97 AtoiiMa OT LEeHTpa), CRY>KUT AnA
M3MEPEHHA MO TOUKaM Ha rpyHTe.

C NOMOLLbIO BCTPOEHHOTO YPOBHA CTEPXKEHb PEPNEKTOPA MOXKHO YCTaHABIMBATb BEPTUKANIBHO HaZ TOUKOMW Ha rpyHTe.
PaccTonHWe OT HAKOHEYHWKa CTEPXKHA 0 LIEHTPpa pedneKTopa BapbUpyeTcs B Liensax obecneyenuns ceoboaHoro obsopa
Nas3epHOro fyya B Clly4ae pasinyHbiX NPEnATCTBUIA C PA3HOW BbICOTOM.

HabuBka Ha oTpakatenbHoi nneHke obecrneynBaeT TOYHOE OnpenenieHne HanpaBneHnd U U3MepEeHUe PacCTORHUIM;
KPOMe TOro, MNieHKa No3BoNAeT YBENUYUTb AaNbHOCTb AEWCTBMA MPU U3MEPEHUM OTHOCWUTENbHO APYrUX LeneBbiX
NOBEPXHOCTEMN.

OdnuHa

CTepMHA L1 L2 L3 L4 L5
pednexkTopa

POA 50 (meTp.) 100 Mm 400 Mm 700 Mm 1000 Mm 1300 Mm
POA 51 (6pwT.) 4" 16" 28" 40" 52"
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6.4 U3mepeHHA BbICOTbI

( =
le
|
B
<

6.4.1 UsmepeHuA BbICOTbI

C noMoLLbIo 3TOr0 NPUBOPa MOXKHO U3MEPATL BBICOTHI UM PA3HOCTH BLICOT.
M3mepeHus BbICOTBI OCHOBaHbI Ha TPUTOHOMETPUUECKOM METOAE ONPEAENEHUS BbICOThI U PACCUNTHIBAIOTCA COOTBET-
CTBYHOLMM 06PasoM.

<3

Hr

dH

Hi

M3MepeHHble 3HauYeHUA BbICOTHI PACCUMTBIBAIOTCA C MOMOLLbIO BEPTUKANIbHONO Yrna U HaKNOHHOIO PacCTOAHUA B
KOMBMHaUMK C BbICOTOMN Nprbopa 1 BbICOTON pednekTopa.

dH = COS(V)*PH+Hi-Hr+(korr)

InA BbluMCNEHUA aBCONMOTHON BLICOTHI BUSUPHOM TOUKM (TOUKM Ha MPYHTE) K pasHOCTH BbICOTHI NpUGaBnAeTca BeicoTa
M3MepuTENBHOM CTaHumum (Stat H).

H = Stat H+ dH

6.5 Momowyb (BcnomoratensHoe npucnocobnexue)
6.5.1 Momolys (BcnomorarensHoe npucnocobnexue)

MomoLyb (BcnomoraTenbHOe NPUCNOCOBNEHUE) MOXHO BKIIOUATL/BbIKIOYATL BPYYHYH; YacToTa MUraHWA M3MEHAETCA
B 4-CTyneH4aToM pexuvme.
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Momolb (BCnomoratenbHoe NPUCNOCOBNEHNE) COCTOUT U3 ABYX KPACHLIX CBETOAWOAOB, HAXOAALMXCA B KOpMyce
3pUTENLHON TPYObI.

Bo BK/IIOYUEHHOM COCTOSHWUM OAWH U3 HUX (NEBBIA AW NPaBblif) MUraeT. TO HEOBXOAMMO ANA TOYHOTO YKa3aHHa Ha To,
HaxOAWUTCA NI CNEeLWanncT, BbINONHAILWA M3MEPEHUA, COOTBETCTBEHHO CNeBa MM crpasa OTHOCUTENIbHO BU3UPHOM
JIMHWK.

Cneuunanunct, KOTOpbId HAXOAUTCA Ha PacCTOAHUM Kak MUHUMYM 10 M OT npuéopa 1 CToUT BOAM3U BUSUPHOW JIMHUM,
BMAUT fyyLle 6O MUraroLWid, MO0 HeNPEPLIBHLIM CBET B 3aBMCMMOCTHU OT TOTO, HAXOAWUTCA NI OH CNEBA WM CipaBa
OT BUSMPHOM JIMHWK.

JIMLO HaxoAUTCA Ha BUBWUPHOW NIMHWKM, ECNIU MHTEHCUBHOCTb CBEYEHUA 0O0MX CBETOANOAOB OAMHAKOBA.

6.6 NasepHbiii ykasarens @

MprBop MMEET GYHKLMIO BKIOYEHUS MOCTOAHHOO NTA3EPHOTO Jyya.

MOCTOAHHO BKAIOYEHHBIA U3MEPUTENbHBIN Na3epHbIi Jlyd YacTO Ha3LIBAKOT «Na3ePHbIN yKasatenb» (aHrn. «laserpointer).
Mpu He0BXOAMMOCTU NPOBEAEHUS PABOT BHYTPH MOMELLIEHWI Na3epHbIN yKasatelb MOXHO UCMONb30BaTh AN BUSUPO-
BaHWA UK YKas3aH1s HanpasneHna U3MepPEeHus.

Mpu pabotax BHE MOMELLEHWIA UBMEPHUTENBHBINA NA3ePHbIA Nyd BUAEH UL YCNOBHO, TaK YTO UCMONb30BaHUE AAHHOM
OYHKUWK B 3TOM Cryyae He NPeACTaBnfaeTca LenecoobpasHbiM.

6.7 ToueuHble naHHble
Taxeometpel Hilti 13MepaloT AaHHbIE, B pesynbTate 00paboTku KOTOPbIX FEHEPUPYETCA TOUKA U3MEPEHUA.
PaBHbIM 00pa3oM TOYeUHble [aHHble UCMOMb3YTCA C OMUCaHWEM MX MO3WULMIA B MPUNOXKEHUSX, Hanpumep AnA
TPaCCUPOBKMU UNK ONPeAESiEHNA MECTOMONOXEHNA 3MEPUTENBHON CTaHLMUK.
[inA ynpoLLeHna unu yckopeHus Beibopa Touek B TaxeomeTpe Hilti npeaycmoTpeH Lenblit Habop GyHKLMA.

6.7.1 Beibop TOuKM

BbIGOp TOUKM ABNAETCA BAXKHLIM 3NIEMEHTOM CUCTEMbI TAXEOMETPA, T. K. MBMEPEHHA, Kak NpaBuio, BbINONHAOTCA MO
TOUYKaM M TOUYKU UCTIONb3YHOTCA ANA TPACCUPOBKHM, MO3ULIMOHUPOBAHUA, OPUEHTUPOBAHUA U NPOBEAEHUA CPABHUTENbHBIX
M3MEpPEHUN.

TOYKM MOXKHO BbIGUPATL PasnnyHbIM 00pasoMm:

1. M3 nnaua;
2. u3cnucka;
3. nyTem py4Horo BBoja.

Touku U3 nnaHa
KoHTpOsbHbIE TOUKM (penepbl) AOCTYNHbI AnA BbiGopa B rpaduyeckom Buae.

Touku BbIGMpatoTCA Ha rpaduKe HaXkaTMeM nanbla unu kapaxaatua.

OtobparkaeT BbIOPaHHYH TOUKY
13 rpapuKu.

BbibpaTe Ha nnaHe

Mpun=Mprynpaen. aaHHemuiNpoeT

OTMEHUTb 1 BEPHYTLCA K Npeabl-
ayLiei HAMKauuu.

OTMeH

A
»
o

BriGpaTh TOUKy NyTeM Py4HOro
BBOJA.

MoATBEPAUTL WU NPUHATL AAHHbIE
BBOAA.

OTo6pasuTb BCe TOUYKM B none
MHAMKaLWK.

PO
=EHES

| —

Hazag, |I'InaH Znucm‘quH‘ OK
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Bbi6paTb Ha nnaHe . - Bbi6parb TouKy 13 Critcka.

Mpun=MNprynpaesn. aanHemalpoect

YBenuuutb BUA.

Q YMEHbLUHUTb BUA.

Py
»
ol

Axis_1

O,

YBENUUMTL BbIOpaHHyto obnacTb.

DO Bk

| —

MnaH

Hazag

':nucm‘ PyuH ‘ OK

YKASAHUE

ToyeuHble AaHHbIE, C KOTOPLIMU COOTHOCHUTCA TOT UM MHOM rPadUUYECKUIA ANEMEHT, HU PeAaKTMPOoBaThb, HHA YAanATb Ha
TaxeomeTpe Henb3A. ATo BO3MOXHO Tonbko B MO Hilti PROFIS Layout.

TouKHM U3 cnncka

OTmMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
AayLieih HAMKauuu.

BbiGpaTb W2 cNKcKa

Mpun=Mprynpaen. aaHHemuiNpoeT

_Omen |
BbiBparb TOUKy 13 nnaxa.
T —

PyuH BbiBparb TOUKy MyTeM Py4YHOro

Tuk | ECY) | NOO | H u ssona.
® 1 1 OOO O 500 . K HO,CITBep,CIMTbM NPUHATL JaHHbIe

10 1.000 (1500 |0.200
O 1.000 (1.000 |0.000

BBOAA.

Hazag |I'InaH

':nucm‘ PyuH ‘ OK

Touku, BBOAUMbBIE BPYUHYHO

OTmMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
AayLiei HAMKauuu.

Bbibop py4Horo EBoaa Di

Mpun=Nprynpaen. AaHHEMAITpoakT

Qe
Bbibpatb TOuKy 13 nnaxa.
T""{ 35|HBcl

BbiGparb TOUKy 13 CriMcka.

E ---|12

) 3| & MOATBEPANT M NPUHATL AaHHbIE
N(X) ---|123| BBOJA.

H i

Hazag, |I'Ir|aH

:nucm‘ Pyu4H ‘ OK
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7 Hauano pa6oTbi

7.1 9nemeHTbI NUTaHUA
Mpubop ocHalleH AByMA Batapeamu, paspAxaeMbiM1 B NOCNEA0BATENLHOM NOPAAKE.
TeKyLMit ypoBeHb 3apsaaa obemnx 6atapei oTobparkaeTca NOCTOAHHO.
B xoae paboTbl MOXXHO UCNOMb30BaTh OAHY 6aTapeto, B TO BpeMA Kak BTopas ByAeT noasapaxarbCea.
OnA 3ameHbl 6atapen Bo BpeMa padoTbl U BO u3bexaHne oTkntoueHua npubopa 3ameHy Gatapei uenecoobpasHo

BbINOMHATL NOCNeA0BaTENbHO. -

7.2 3apAaKa anemMeHTOB NUTaHUA

[Mocne pacnaxkosku npnéopa cHavyana M3BNEKUTE U3 KOHTeNHepa 6noK nuTaHus, 3apaaHoe yCTpOﬂCTBO U 3NeMeHTbl
nUTaHKUA.

3apfKaiTe anemMeHTbl NMTaHUA B TEYEHWE NPUMEPHO 4 4acoB.

7.3 YcraHoBKa 1 3ameHa anemeHToB nutadua B

BcraBbTe 3apsXXeHHbIe 3N1eMEeHTbI MUTaHKA B MPMOOP KOHTaKTaMu NO HanpasieHUto K NPUBopy BHUS.
3aKpoiiTe KPbILLKY OTCEKa ANA 3NEeMEHTOB NUTaHMS.

7.4 NpoBepka $yHKUHMOHUPOBAHHUA

YKA3AHUE
O6patvte BHUMaHWE: ANA BPALEHUs BOKPYr anuaagbl AaHHbM NPUOOP OCHALLEH (PUKUMOHHBIMU MypTamu U He
ZIOIKEH CTOMNOPUTLCA BOKOBBLIMM NPUBOAAMM.

[opu3oHTanbHble 1 BEpPTUKalbHbIe BOKOBLIE MPUBOALI PAaBoTatoT Kak 6ECKOHEYHbLIE NPUBOALI, Kak B Cllyyae C ontuye-
CKUM HUBENUPOM.

MpoBepsiiTe PpyHKUMOHANBHOCTL NPUGOpa B Hauyane ero aKchayatauuu, a 3ateM 4Yepes PErynfapHble MPOMEKYTKM
BPEMEHM COrNacHo CreayoLMM npasunam:

1. OndA npoBepKu paboTbl GPUKLMOHHBIX My(HT OCTOPOXKHO NOBEPHUTE NPUOOP PYKOM BNEBO W BNPABO, a 3PUTENBHYH
TpyOGy BBEPX U BHH3.

2. OCTOPOXHO MOBEPHNUTE FOPU3OHTANbHLIE U BEPTUKASbHBIE BOKOBbLIE NPUBOALI B 06a HanpaBneHus.

3. loBepHWUTE KONbLO GOKYCHPOBKKM AO ynopa Bneso. MocMoTpuTe yepes 3puTenbHyto TpyOy W oTperynupyite
YETKOCTb OTOBPaXKEHUA LEHTPa NePEKPECTHA C NOMOLLIO KOsbLa OKynApa.

4. TpoBepbTe HanpasneHne 060MX AMONTPUIHLIX KOPPEKTOPOB Ha 3PUTENbHOM TPyGe Ha COOTBETCTBUE Hanpasrne-
HUIO LIeHTPa NepeKpecTua.

5. lepea nanbHedwnMM Mcnonb3oBaHuem npuéopa yéeanteck B TOM, YTO Kpbilika USB-nopToB nnoTtHO 3aKpeiTa.

6. [poBepbTe GUKCALMIO BUHTOB PYKOATKU.

7.5 NMaHenb ynpaBneHuA

Maxenb ynpasfiieHna COCTOUT U3 BCEro 5 KHOMOK C HAHECEHHbIMKU Ha HUX CUMBONAMM U OAHOrO CEHCOPHOro sKpaHa
ANA UHTEPaKTUBHOIO ynpaBneHuA.

7.5.1 ®yHKUMOHaNbHbIE KHOMKH
DyHKUMOHANBHBIE KHOMKKU NpeAHasHayeHbl AnA 06bIYHOro yNpaBneHua.
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BKNOUNTL/BLIKNHOUYUTL MPUGOP.

BKAHOUNTL/BBIKNIOUYNTD
NO/ACBETKY.

BeizBatb meHto FNC ana Bcno-
MoraTtenbHbIX GYHKLUMUNA.

dHE®

©

A

OTMEHHTb WK 3aBepLUKTL BCE
aKTUBHbIE GYHKLUWU U BEPHYTbLCA
B rMaBHOE MEHIO.

CEEs

Bbi3BaTh cnpaBKy AnA TekyLye
MHAMKALWK.

7.5.2 Paamep CeHCOPHOro aKpaHa

Pa3smep ceHCOpHOro aKkpaHa coctasnaet npum. 74 x 56 mm, paspetuenune 320 x 240 nukcenen.

74 mm (2.9 inch)

A
(you z'z) w g5

7.5.3 PacnpegeneHue obnactei CEHCOPHOro aKpaHa

v

[nA ynpaeneHua 1, Hanpumep, oToBpaXKeHUA MHGOPMaLMK NONb30BATENA CEHCOPHbIA 3KpaH pasaeneH Ha obnacTtu.

@

Crpoka WHCTPYKLUWUKU YKAXKET, YTO HY)XXHO Aenatb

®

CTpOKa COCTORHWA CRYXXUT ANA OTOBParKeHuaA
ypoBHA 3apaga 6atapev 1 ctaryca nasepHoro
yKasarens

MHavkauma v BBOA BPEMEHU 1 AaThbl

Mepapxuyeckas CTpyKTypa ypOBHEN MEHIO

Haumerosaus nonei aawtbix B (6)

[MonA AaHHBIX

BcnomorarensHble cxemMbl U3MepeHui

@PEE®©

Ctpoka ¢ makc. 5 nporpammupyemMbiMiu KHOM-
Kamu

7.5.4 CeHCOpHBIN 3KpaH - yudpoBanA Knasuatypa

anI HeoB6xoAMMOCTH BBOZA LlMd)pOBbIX AaHHbIX Ha Aucnnee aBToMatM4eCKu NoABNAETCA COOTBETCTBYHOLLAA KnaBua-

Typa.



Pacnpenenexve obnacTeit Knauatypbl NPUBEAEHO HA PUCYHKE HUXKE.

OTmMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
ayLieih HaAMKauuu.

0K nO,ClTBep,CIMTb W NPUHATL JaHHbIe
BBOAA.

MepeMecTuTb Kypcop BNeBo.

MepemMecTuTb Kypcop BNpaso.

7 8 9 0

YAanute CUMBON CneBa OT TOUKK
BBOJA (Kypcopa). Ecnu cnesa
HEeT HY OAHOTO CUMBONA, yAansa-
OTMeH | ABC ‘ abc ‘ 123 ‘ OK €TCA CMMBON B TOUKe BBOAA (Ha
KOTOPOM HaxXOAUTCA Kypcop)

Bl |+ B

7.5.5 CeHCOpHbIN 3KpaH - BykBeHHO-UUbpOBan KnasuaTtypa

Mpu HeobxoaMmocTH BBoAa BYKBEHHO-LMGPOBLIX AaHHLIX HA AUCMIEE aBTOMAaTUYECKHU NOABNAETCA COOTBETCTBYOLLAA
Knasuarypa.

Pacnpenenenve obnacrei KnaBuatypbl npuBeAeHO Ha PUCYHKE HUKE.

OTMEHUTL W BEPHYTLCA K Npedbl-
AyLen UHAUKaLmu.

BbInonH1TL NepekntoueHne Ha
HWXHUIA PerncTp.

H \j
=
=
o
X

123 BbINONHUTL NepekntoueHne Ha
UMdPOBYIO Knasumatypy.
| K L M N o] oK MoATBEPANUTL U NPUHATL AaHHbIE
BBOJA.

MepemecTutb KYypCcOpP BNEBO.

lMepemecTutb KypCOp Brpaso.

OtMmeH | ABC | abc | 123 OK

YAanute CUMBON CneBa OT TOUKK
BBOAA (Kypcopa). Ecnu cnesa
HEeT HX OAHOro CMMBONA, yAansa-
€TCA CMMBON B TOUKe BBOAA (Ha
KOTOPOM HaxoAUTCA Kypcop)

=< |0

FEls

EEE
el fr

7.5.6 CeHCOpPHbIA 3KpaH — CTaHAAPTHbIe 3NeMEHTbI ynpaBieHua

Mpunoxxenne/nporpamma - KHoMKa Ana 3anycka nporpammbl Mian GyHK-
ﬁ LuH.
I YNpaB. AaHHb
19° 08 5011z KHonka anA HenocpeACTBEHHOro BBOAA LMPPOBLIX AaHHbIX, BKIOYanA
3HaAKK (+/-) M AecATMYHbIE paspAabl.
RAF 78.. H KHonka anA HenocpeAacTBEHHOro BBOAA BYKBEHHO-LIMPPOBBIX CUMBOSOB
= £ C y4eToM peructpa.
MOG 14 3 T3|:S Bbi6op 13 cnucka. [laHHbIe CMIUCKM MOTYT COAepXKaTb LUPPOoBbLIE UK

BYKBEHHO-LIMPOBLIE 3HAUEHUS, & TAKIKE HACTPOMKY.
Tak HasbiBaEMOE «BblNagaroLiee MeHo». B 60nbLUMHCTBE Clyyaes 34eCb
OTKPbLIBAETCA MaKCMManbHO 3 OnunK AnA Bbibopa HACTPOEK.

Hasag, Mpumep onepaLnuoHHOM KHOMKK B KPaiHeH HWKHEN CTPOKe Aucnien.
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7.5.7 UnankaTtop ctatyca nasepHoro ykasartens
Mpubop ocHaLleH GpyHKLUMEH NasepHOro yKasaTens.

JlasepHbit ykasatens BKJ1

JasepHblit ykasatenb BbIKJ1

7.5.8 [lononHuTenbHbie MHAMKaTOPbI GaTapen

[Lns nuTaHua npuéopa UCMoNb3YHTCA 2 IMTUIA-MOHHBIE GaTtapeu, KOTOPLIE, B 3aBUCUMOCTH OT SKCTINyaTaumu, paspaxa-
OTCA OAHOBPEMEHHO MIM NO-PasHOMY.

MepekntoyeHne nNuTaHua ¢ oaHOM Gatapeun Ha APYryto NPOUCXOAUT aBTOMATUYECKH.

Brarosapa aToMy MOXHO B Nto6oe BpeMs yAanuTb OAHy 13 6atapei, HanpuMep AnA ee NOA3apAAKM W AanbHEULLero
OAHOBPEMEHHOIO UCMONL30BaHWA C APYrMMK GaTapenMu, HACKOSBLKO 3TO NO3BONAET €€ EMKOCTb.

YKA3AHUE
Yem Gonee nosnHeIM oToBparkaeTca cuMBoON Batapeu, TeM BhilLE YPOBEHb ee 3apaja.

7.6 BknroueHue/BbiKOYEHHE
7.6.1 Brknrouenve

Harkmute 1 yaeprkusanTe HaxxaTon KHOMKY «Bkn/Bbikn» B TeueHne npum. 2 c.

YKA3SAHUE

Ecnu no atoro npubop Obin NONHOCTLIO BLIKIOYEH, BECb NPOLECC ero aKtueauuu 3aimet ok. 20-30 cekyHa u Byaet
COMPOBOXAATLCA NOABNEHUEM ABYX Pa3NIUYHbIX, CNEAYIOLLMX APYT 32 APYrOM UHAUKALMA.

Mpouecc akTMBauum 3aBepLUeH, eCnu NPUOOP AOMKEH ObiTb FOPU3OHTUPOBAH (CM. rnasy 7.7.2).

7.6.2 BbikntoueHue

BbIKMIOYMTE MHCTDYMEHT OTMen OTMEHUTb 1 BEPHYTLCA K Npeabl-
Py : ayLieih HAMKauuu.

Mpun=Brbop NpAAoEEHKA

| TaxeoMeTp nepektoyaeTca
O B pexum nokos. lMocne
Q) ® MNay3a MOBTOPHOIO HAXKATUA KHOMKMU

«Bkn/Bblkn» cuctema BHOBb

May3za BbIKNKOYUTE 3anycKaeTcs U NEPEXoaunT K ToMy
MECTY, U3 KOTOPOro Np1Gop
[N P nepeLlen B PEXUM MOKOA.

71N TaxeoMeTp NONHOCTLIO BbIKIIHO-
M ® yaertcs.
epesanyck Bbiknio4mTb
OTMeH TaxeomeTp nepesanyckaeTcs.

Mpwn aTOM BO3MOXKHA noTtepa
HecoxpaHeHHbIX AaHHbIX.

Harkmute KHOMKy «Brn/Bbikn».

YKASAHUE

OO6patvte BHUMaHWE: NpW BLIKIOYEHUM U MEPe3anycke B LenAx Ge30MacHOCTM NOABNAETCA NOBTOPHbLIA 3anpoc,
KOTOPbI# TPEBYET OT NONb30BATENA AOMOHUTENBHOTO NOATBEPXKAEHHA.

7.7 YcraHoBKka npu6opa
7.7.1 YcTaHOBKa C TOYKOW Ha rPyHTE U nasepHbIM OTBECOM

Mpubop [OMKEH BCEraa yCcTaHaBnMBaTbCA HAA PasMeUYEHHON Ha rPyHTE TOUKOM, UTOBbI B Crlyuae OTKIOHEHWH Pesyib-
TaToOB U3MEPEHUI MOXKHO ObINIO BEPHYTLCA K CTALMOHAPHBLIM AHHBLIM U CTALMOHAPHBLIM TOUKAM/TOYKaM-OPUEHTUPAM.
Mpubop ocHalleH NasepHbLIM OTBECOM, KOTOPbIA aKTUBMPYETCA NPU BKAOYEHUM Npubopa.
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7.7.2 YctaHoBka npubopa E1

1. BbinonHute npeasapuTeNbHYHO YCTAHOBKY LUTATMBA C FOMIOBKOM NO LIEHTPY HAA TOYKOM Ha rPpyHTe.

2. HaBuHTUTE NpUOOP Ha LLTATUB 1 BKIIOYUTE TAXEOMETP.

3. CMecCTUTe ABe HOXKKM LUTATMBA BPYYHYHO TaK, YTOObI TA3EPHBIN Jly4 HAXOAWICA HA METKE Ha rPyHTE.

YKA3AHUE [Mpu 3T0M yuunThIBaWTE TO, YTO FONIOBKA LUTATMBA YCTAHOB/IEHA NO FOPU3OHTANMN NULLIb NPEeABaPHUTENBHO.

4. 3aTem yCTaHOBWTE HOXKM LUTATUBA B rPYHT.

5. YcTpaHuTe 0CTaTto4yHOE OTKIOHEHUE Na3ePHON TOUKM OTHOCUTENBbHO METKW Ha FPYHTE C MOMOLLbIO YCTAHOBOUHbIX
BMHTOB — Na3epHan TouKa AOMKHa pacnonararbCA TOYHO MO METKE Ha rpyHTe.

6. CwmecTute nysbipek CHepruyecKoro ypoBHA Ha Tperepe B LIEHTP NOCPEACTBOM YANIMHEHWUA HOXEK LUTaTuBa.
YKA3AHHUE 310 ocyulectBnaetca nyTeM YANMHEHWA/YKOPAUYMBAHMA HOXKM LUTATUBA, MPOTMBOMONIOXKHON ny-
3bIPbKY, B 3aBMCUMOCTM OT TOrO, B KAKOM HanpasfieHNn A0O/KEH CMeLLaTbea ny3bipek. JJaHHbli npouecc asnaeTca
NOBTOPAOLUMMCA, T. €. ero HE0OXOANMO BbINONHATL MHOFOKPATHO.

7. Tlocne ycTaHOBKM My3bipbka CHEPUYECKOrO YPOBHA NO LEHTPY NyTEM CMeLleHUs npubopa Ha OMOPHOM AUCKE
LUTaTMBA TOYHO MO LEHTPY TOYKM Ha FPYHTE YCTaHaBMBAETCA Na3ePHbIN OTBEC.

8. AnA aKktuBauun npubopa INEKTPOHHLIA CHEepUYECKUii ypoBEHb AOMKEH BbiTb YCTAHOBNEH C MOMOLLBIO YCTaHO-
BOYHbIX BUHTOB MO LEHTPY U pacnonaratbCA BHYTPU AOMYCTUMOrO AManasoHa TOYHOCTU OTHOCHUTENBHO LieHTpa.
YKA3AHMUE Crtperku nokasbiBaloT HanpasieHe 3aBOpaYMBaH1A YCTaHOBOUYHBIX BUHTOB Tperepa, npu KOTOpoM
ny3bIPbKW CMELLAOTCA K LIEHTPY.

Ecnu 310 Tak, npuéop MOXHO aKTUBUMPOBATb.

Fopua. VHCTP. m YBeNn4nTb UHTEHCUBHOCTbL CBE-
C YEHMA Nyya N1a3epHOro oTeeca
Mpun=Top. TpaceHpsTycr (cTynexun 1-4).
A

_ YMEHbLUUTb MHTEHCMBHOCTb CBe-
YeHuUA nyya nasepHoro oteeca

(cTynenun 1-4).

MoATBEPAUTL HUBENMPOBaHHUE

Yp: CHapyox

J = CHMBON MHAMKALWW Na3epHOro
otBeca. Yem Gonblue TonwmHa
TIUHUM, TEM MHTEHCUBHEE CBEYe-
Q Crapyu HWe Nydya nasepHoro oTeeca.

MHANKaLMA 3NEKTPOHHOTO
ypoBHA. Jlo6eiiTech ycTaHOBKK
Ny3bIPbKOB YPOBHS MO LEHTPY.

L 00" 46"

9. llocne HaCTPOWKK SNEKTPOHHOTO CHEPUUECKOro YPOBHA CreAyeT NPOBEPUTL NONOXKEHUE Ta3ePHOro oTBeca Haa
TOYKOW Ha FPYHTE U NPKU HEOBXOAMMOCTH €elLie pa3 CMECTUTL NPUOOP Ha OMOPHOM AUCKE LTaTUBa.

10. AkTuBMpy#iTe npubop.
YKA3AHUE KHonka «OK» aKTMBMpYeTCA, eCcnu nysbipbKK ypoBHe#h «Baonb» (L) u «Monep.» (Q) HaxoastcA B
/imanasoHe HakoHa 45".

7.7.3 YcTaHoBKa Ha Tpy6bl M nasepHbIi oTBEC

3ayacTtyto o6Mep Mo TOYKaM Ha FpyHTe BbINONHAETCA BMECTE C TpyGamu.
B aTOM Cryuae nasepHblit OTBEC HanpaBsneH BHYTPb TPyObl 6e3 BU3YanbHOrO KOHTaKTa.
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Monoxute Ha TpyBy Bymary, NineHKy Unu Apyroi cnabonpospadHbiit Matepuan, 4To0bl YBUAETb NA3EPHYHO TOUKY.

7.8 MpunoxeHue «Teononur»
B npunoeHun «TeoaonuT» JOCTYMHbl OCHOBHbLIE QYHKLWUW TEOA0NNTA ANA HACTPOIKK oTcyeTa no Kpyry Ty.

BeiGpaTh 3alaHue 1 Teoa BeizBatb npunoxkexune «Teono-
P A :l NWUT» ANA YCTAHOBKW 3HAYEHWH

FOPU3OHTaNIbHOr O Kpyra.

Mprn=TNaEHoE MEHK

My 346° 41' 55"
By 63° 33 13"
Mp

Teog, | V% | Wam ‘I‘Ipun

7.8.1 HacTpoika MHAMKaLMK ropu3oHTaNbHOro Kpyra

OTCuUeT No ropuU3oHTaNbHOMY Kpyry NpUOCTaHaBIMBaeTCA, BU3UPYETCA HOBas Liefb, NOCE Yero BHOBb aKTUBMPYeTCA
OTCYET MO KPyry.

Coxp. Iy anOCTaHOBMTb TEKyLLMN oTCHEeT

no kpyry ly.
Mpun=Teoa/2anate My
ry 346° 49' 14"|'2;|
By 63° 33" 13"
|Coxp. ry| v=0 \ OK
COXp. W 3agaTb ry 20/06711 E OTMEHHTbL M BEPHYTLCH K Npeabl-

Zyuien uHavKauuu 6es usmeHe-
HWA 3HaveHua ly.

ry 347° 07 04" YcTaHoBuTb 3HaueHue [y Ha auc-

nnee.

Mpun=Teon/CoxpannTefzanate Ny

Jadmkcnpoeate [y,
2EBMEMPOBATE LNk, 2aTem HawaTes [OK] u
pazbnokupoeate [y

OTMeH OK

7.8.2 PyuHoW BBOA OTCYeTa Mo Kpyry

JTro60oM OTCUET NO KPyry MOXKHO BBECTU BPYUHYHO B NtOGOM NO3ULMH.
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19° 08" 50"E BbINoOnHUTL pyyHOW BBOA 3Haue-

HUA TOPU3OHTaNbHOro yrna.

[MoaTBEPANTL MHAUKALMIO.
r.y 3110 35I 03II123|

By 63° 34' 00"

Mpun=Teoa/3anate My

|coxp.ry| rv=0 | oK

7.8.3 O6HyneHue oTcuera no Kpyry
C nomotybto onuuu My «Homnb» MOYKHO BBICTPO U NETKO OBHYNIUTL OTCYET MO FOPU3OHTANIBHOMY KPYTY.

V=0 YcTaHoBUTb TekyLmii yron Iy Ha
«0».
Mlpnn> Teea/3aaare Ty oK BbIATH 13 pexxuma GpyHKLWK.
ry 75° 24' 49"|125
By 63" 31'51"
|Coxp. ry| v=0 \ OK
OTmMeH OTMEHNTL M BEpPHYTLCA K Npeabl-
Ayuien HAMKauuu 6es usmeHe-
Mpan>Teo g 06wy, Ty HUA 3HaueHwun y.
My (cTap.) 349° 57" 38" YcraHoBuTb 3HaueHue My Ha «0».

Iy (HoB.) 0° 00' 00"

C nomols [OK] yeTaHoewTe [y = 0.

OTMeH OK

7.8.4 UnanKauua BepTHKanbHOro yrna Haknoxa i
OTcyeT No BepTUKaNbHOMY KPYry MOXET oToBpaxkaTbCs B rpafdycax v npoLeHTax.

YKA3AHUE
MHavkauma B NpoLeHTax akTMBHa TONbKO ANA JaHHOrO OKHa.

Takum 06pasom yribl HaKNoOHa MOTYT U3MePATLCA (MK BIBEPATHCA) B NPOLEHTaX.
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Bbi6paTb 2aaaHue | Vo BbINONHUTE NEpeKNtoYeHne UH-
P A - AMKauMW BEPTUKANBHOTO yrna
(rpaaychbl U1 NPOLEHTbI).

Mpun=TnaeHoe MeHw

My 349° 58' 01"
By 49.745%

Teog, | V% | Mam ‘I‘Ipun

8 CUCTEMHbIe HAaCTPOUKHU

8.1 Kondurypauua

B meHo nporpamMmbl C NOMOLLbHO KHOMKKU <<KOH¢VII'ypaL|MF|>> BbINOSIHAETCA NEPEXOA B MEHIO KOHUIypaLuu.

MeH NPUNoKEHUSA | T BepHyTbCa K NnpeablayLyen Han-
p e ] o

Mpun=Bubop NnpanoxeHKa

BeizBatb MeHI0 «KoHUrypauua»

3 Oy
\ ﬁ Kotdurypauus

ToYKa K TMHHUM IT ¥Npaen. daHHbI

D4y

KoHdmrypaumna

Hazag

KoHgurypaums 21/06/11 pr— OTMEHUTL U BEPHYTLCA K NMPeabl-

AyLieih HaAMKauuu.

Npun=KoHgrrypauna =
Q Bbi3BaTb MeHI0 «<HacTponku».
e HacTponku
# =/
- - Bbi3Batb cuctemHyto nHpopma-
HacTpoliku KanuBpoeka I LMI0 C MHAMKaUUenh CepuinHoro
= - = SMCT. MHopMaLY Homepa 1 Bepcui M0.
I P '.‘P_‘ BbI3BaTh OKHO KanMbpOBKY.
*MCT. MHopmMaum) K-Bo Kanmbposok ——

Hazag,

8.1.1 Hactpoinku

HacTpo#iK1 3mepeHnn yrioB U pacCTOAHUM, YrIOBOE PaspeLLeHne M HACTPOMKA OBHYNEHUA OTCUeTa N0 BEPTUKANBHOMY
KpYry.
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M2MeHUTb HACTPOMKK

MpunzKongurypayna/HacTporen

EAanHWLUpb! namepeH (TMC (°' ") v
¥rn. pazpeweHue |1" -
By=0 3eHUT v
EA. u3Mm. paccT.  MeTp =]
OecATUYHBIA 1000.0 -
OTMeH | HOanee ‘ OK

OTMEHUTb 1 BEPHYTLCA K Npeabl-
ayLieih HAMKauuu.

MepeWTn K cneaytoLlein nHanKa-
LMK C APYrMMU HAaCTPOMKaMK.

3aBepLuUnTb PaboTy U COXPaHUTb
HaCTPOMKHM.

HaCTpOHKM aBTOMaTUYECKMX NapamMeTpPOB BbIKITKOYEHUA U 3BYKOBOIO CUrHana, a Takxxe BbléOp A3blKa.

M3MeHUTL HACTDOWKIA Qe OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
P . :I Aywien UHAnKaumu.

LLER 0 ot HOU T CHES Hazsag, BepHyTbCA K NnpeablayLwen MHAan-

ABTOM. BKN/BBIKN  |BbIKN v Kauu.

. 3aBepLunTb PaboTy U COXpaHUTb
3BYKOBOW cMrHan |Bbikn v i HaCT[?OFIKM. panery P
HAsbik Pycckuid =]

OTMeH | Hazag, | OK
Bo3MoOMHbIe HACTPOHMKKH
EavHuubI n3mepenna yrnos MC (°'")
TOH
Yrn. paspelueHve 1",5",10"
5cc, 10cc, 20cc
By=0 3eHut
Fopu3oHT
PacctosHue MeTp

amep. ¢yt, Mexxa. oyt, ¢yt/A.-1/8, dyt/n.-1/16

JecAatnuHbln

1000,0

1000,0

ABTOM. BKJ1/BbIKN

Bkn

AKTUBMPYET 3aBUCUMbIA OT BPEMEHN PEXXUM BbIKOYE-
HuA. o UCTeUYeHUU NPUM. 5 MUHYT NPUBOP Nepekntoya-
€TCA B PEXKUM MOKOSA.

Bbikn
JleakTMBUpyeET 3aBUCUMbIV OT BPDEMEHU PEXXUM BbIKIHO-
YeHus.
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3BYKOBOW CUrHan BKi/BbIKN Bkn
BkntouaeT 3ByKOBOW CUrHan npu NoABAEHUH OLLMOKK.
Bbikn

AsbIK 34ecb MOXHO BbIOpaTh A3LIK MHTEPECca ANA CEHCOP-
HOro 3KpaHa.

8.2 Bpema u para

ru MpuBop OCHaLLEH 3NEKTPOHHBIMM CUCTEMHBIMU Yacamu, KOTOpbIE MOryT OTOOpaxkaTtb BPeMs U AaTy B pasiuyHbIX

dopmarax, a TakKe COOTBETCTBYIOLLME BPEMEHHLIE NOACA C BO3MOXHOCTBIO NEPEKIOUYEHMUA HA NIETHEE BPEMS.

Bhbi3Bath MeH0 BBOAA AaTbl U
BPEMEHH.

BuibpaTtb 3agaHue

Mpun=TnaeHoe MeHw

ry 346° 41' 55"

By 63° 33' 13"

Mp ---
Teoa | V% | K3m ‘ MNpwun

Beopn BpeMeHU U AaTtbl B criegqyrolemMm OKHe

VBMeHNTL AaTv/BDEeMS 2 . o oo BBecTtn BpemMeHHOM NOAC U Bbl-
AaTy/Ep 15 E 3BaTb aBTOMAaTUYECKOE nepe-

K/IlOYEHUE C 3UMHEro Ha netHee

MNpun=Hactp. Matafepema

Bpems 12:15 [123] BpEM#.
CoxpaHuTb oToBpakaemble 3Ha-
Hata 20/06/11 |123| YEHWs M BEPHYTLCA K Npeablay-

e uHAMKauuu.

dopmat BpeMeHW |24 4 -
dopmar gatbl OOMMAT -

OTmMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
AyLiei HAMKauuu.

MNpun=Hactp. Matafepema

0K COXpaHMTb 0T06pa>+(aeMble 3Ha-
BpeM. noAc (GMT-08:00) ... |§ | YEHMA U BEPHYTLCA K Npeablay-
LEeN MHAUKALUN.

i

AETOM. NeTHee Bpe Bkn v

OTMeH OK
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Bo3MoOMHbIe HACTPOHMKH

dopmartsbl BpeMeHH 12y
24 y
dopmartsl aatbl AO/MM/IT = peHb/Mecau/roa

MM/BL/TT = mecAu/aeHb/roa
'm/MM/AA = roa/mecau/aeHb
BpemeHHble nosAca GMT -124 po GMT +13 4
BpemeHHble noAaca MoryT pacnosHaBaTbCA MO CTONNY-
HbIM ropozam.
ABTOM. neTHee BpemaA Bkn

Bbikn

9 MeHo dpyHKuun (FNC)

C nomouybto KHomnkn FNC BbI3biBaETCA MEHIO GYHKLMIA.
BbI30B 3TOr0 MEHI0 JOCTYNEH B CUCTEME B 1000 MOMEHT.

BblﬁpaTb d:JyHI{leo ? | ppm MeHto ana BBOAA Pa3NnYHbIX
' arMoCdepPHbIX JaHHbIX.
MNpun=KoHgrrypaudal dyHELHH = =
[PUHATL HACTPOWKK 1 BBIATH U3

: l : | : meHto FNC.

‘TpoWka ceeTa: By L-Pointer: Bbikn

1,
~O: =1
Apkocth: 515 YpoBeHb

9.1 Momowys (BCNomoraTensHoe npucnocobnexue)

Bbi6paTh hyHKLMIO ® )

Mpun=KoHdmrypaunaldyHeyamn

BKNHOUNTL/BBIKNIOYNTD
NOZCBETKY, a TakXKe HaCTPOUTb
Tpovika ceeTa: B 4acToTy MepuaHua (YactoTta

BbIKJ1, 1 (veaneHHo) - 4
“ * (6bICTPO)).
TpoWKa ceeTa: By L-Pointer: Beikn
w1,
~O: =1
Apkocte: 5156 YpoBeHb
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9.2 NasepHbi ykasarens @

Boibpatb ¢pyHKUMIO

NpunzKoHgurypaunal dwHELHH

O | *x

TpoWKa cBeTta: Bry L-Pointer: Boikn

~0- =

ApkocTb: 515 YpoBEeHb

9.3 NoaceeTka aucnnen

Boibpatb pyHKUMIO

MNpun=KoHgrrypaudal dyHELHH

TpouKa cBeTa: Bt L-Pointer: Boikn

Co | X

fpkocTh: 6515 YpoBeHb

~0- =]

9.4 ONEeKTPOHHbIA YPOBEHDb

BKAHOUNTL/BBIKNIOYNTL Na3epHbIn
yKasarenb.

L-Pointer: Beikn

NS BKNHOUNTL/BBIKNIOYNTE MOACBETKY
= ; 3 Aucnnen, a TakKe HaCTpPoUTL ee
SpkocTh:i5I6 APKOCTb. YeM BbILe APKOCTb,

Tem Gonblue notTpebnexue Toka.

Cwm. rnaBy 7.7.1 «YcTaHOBKa C TOYKOM Ha rPyHTE M NasepHbIM OTBECOM».

9.5 KoppeKTMpoBKH Ha aTmoc¢depHbie BO3AENCTBUA

[Insi UBMEPEHNA PacCTOAHUA NPUOOP UCTONb3YET OAMH BUAUMbINA NA3EPHbINA Nyy.

Kak npasuno, npu NpPOXOXAEHUM Nlyya Yepes BO3AYLLUHYIO CPeAy CKOPOCTb MPOXOMAEHUA CHWKAETCA BCNeACTBUE
NNOTHOCTH BO3AyXa.
B 3aBMCHMOCTM OT NNIOTHOCTH BO3AYLLHOM CPelbl NOAOBHbLIE GaKTOPLI BO3AEUCTBUA MOTYT MEHATLCS.

MnoTHoCTb BO3AyXa 3aBUCUT, B OCHOBHOM, OT AaBfiEHMA W Temneparypbl BO3Ayxa M B MeHbLUEW CTENeHW OT ero
BIAYXHOCTH.
Mpu HeoBXOAMMOCTH TOHHOTO U3MEPEHHUA PACCTOAHMUI ClelyeT yuuTbIBaTb aTMOCPEPHbIE BO3ASHCTBUA.

Mpubop aBTOMATUYECKU PACCUMTLIBAET M KOPPEKTUPYET COOTBETCTBYIOLME PACCTOAHUA; AR 3TOr0 HEOBXOAUMO
BBECTH 3HAYEHUA TEMNePaTYPbl U AABNEHUSA BO3AYXa OKpY)KatoLel cpeabl.

3TH 3HAYEHUA MOXXHO BBOAUTL B PA3NMYHbIX €AMHULAX UBMEPEHUS.

130



9.5.1 KoppekTupoBKa ¢ yueTom aTMOChepHbIX BO3AEHCTBUH

20006M1
Bel6paTth hyHKUWIO It - MeHI0 AnA BBOAA PA3NHUHBIX
P PyHIL - aTMOC(EPHBIX AaHHBIX.

Mpun=KoHdmrypaunaldyHeyamn

[PUHATL HACTPOWKK 1 BLIATU U3
“ * metto FNC.

TpoWKa ceeTa: By L-Pointer: Beikn

w1,
~O: =1
Apkocte: 5156 YpoBeHb

ppm OK

1. Bobibepute onuuio «<ppmo.

Y — m 2 i OTMen OTMEHUTb 1 BEPHYTLCA K Npeabl-
pp :I ayLiei HAMKauuu.

MNpun=KoHgrrypaudal dyHELHH

Ea.u3M. gaen.  mMb6ap =]
EAa. nam. Temn. °C -
Oaen. 1013 mb6ap [12s]
Temnepatypa 20.0 °C |12,
ppm -1

OTMeH OK

2. Bbléepm’e COOTBETCTBYHOLME eanHULblI KAMEPEHUA U BBEAUTE 3HAYEHMA AaBlieHnA U Temnepartypbl.
YcTaHOBOYHbIE 3HAYEHUA C yyeTomMm aTMOCd}eprIX BO3AE€MCTBUIA U UX ©AUHHUL bl USMEepPEeHUA

EA. nam. (aaen.) rMa
MM PT.CT.

mbap
A.pT.CT.

psi
En. uam. (temn.) °C
°F

10 PYHKLUUU NPUIIOKEHUN

10.1 NpoeKTbl

Mepea 3anycKoM NPUIOXKEHUA C MOMOLLbIO TaXeoMeTpa HEOOXOAUMO OTKPbITb UK BbIGPATh MPOEKT.

OkHO BbIGOpa NPOEKTa OTOBPAXKAETCA NPU HANMUMM KaK MUHUMYM OAHOTO NMPOEKTA; ECU HET HWU OLHOTO MPOEKTa,
NOABNAETCA OKHO CO3AaHUA HOBOrO NPOEKTa.

Bce aaHHble OTHOCATCA K TEKYLLEMY NMPOEKTY U COOTBETCTBEHHO COXPAHAIOTCA B HEM.

10.1.1 UHAMKaALKMA TeKyLlero npoeKTa

Ecnu B 3Y y>ke cOXpaHeHbl OUH UM HECKOMBbKO NPOEKTOB M OAMH U3 HUX YXKE UCMONb3YeTCA (ABNAETCA TEKYLLMM), NPK
Ka)KAOM Mnepesanycke NpUnoXxeHus cnelyet nMbo noaTBep)kaatb BoIBOP TEKyLLero npoekta, nMbéo Bbibupats Apyrou
NPOEKT, MM6o co3aaBarb HOBbIN.
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BepHyTbCA K NpeablayLen MHan-
Haza,
OnucaHue npoeKTa A Kaun.
Mpun=Top. TpaccupMNpoerT —— Bbl6paTb N CO3AATH HOBL
MpoekT Layout_New_Bldg [Cosmer, MPOeKT.
MoATBepAUTL OTOBPAXKaEMBII

OK
Oata 1802111 Lok | Moo K Tyt
Bpema 13:29
K-BO T4k 432
K-e0 nos. 117

=T

10.1.2 Buibop npoekTa

Hazag, BaepHyTbCH K npeablayLwen MHAan-
Kauuu.

BbiGpaTb NpoekT

Mpun=Top. TpaccHpMpoekT

OT06pasuTb MHPOPMaLHUIO O

Foundation npoekTe
Bbibpatb unu cosaatb HOBbIM
Cozpatb
Layout_New_Bldg A NpOeKT.
A oK. MoatBepAnTb BLIGOP NpoeKTa.

2 E|EE

Basement_Parking Garage_1

Hazag Bua, |[Coszgatb OK

Bbi6epute oauH U3 OTOGPaXkaeMbiX MPOEKTOB, KOTOPbIM [OMKEH CTaTb TEKYLLMM.

10.1.3 Co3aaHne HOBOro NpoeKkTa
Bce aaHHble Bceraa OTHOCATCA K OAHOMY MPOEKTY.

HoBbI NPOEKT co3hdaeTcA B TOM cny4yae, eCnuv AaHHble cneayeT pasMeCTUTb B APYroM NPOEKTe U 3TU AaHHble 6yﬂyT
MCNONb30BATLCA TOJIbKO TaMm.

Mpun cospaHnm NpoekTa OAHOBPEMEHHO COXPAaHAIOTCA AaTa U BPEMA ero CO3AaHUA U KOTMYECTBO HAaXOAALLMXCA B HEM
CTaHLMI1, a TaKKe KONUYeCcTBO 06HyJ'IeHHI=IX TOYeK.

Hoeoe nma npoekTa —| s, BBecTu HasBaHue npoekra.
Mpan=Tpr y¥npasn. saHHsmnlpe ecr G OTMEHUTb W BEPHYTLCA K BIGOPY
I'Ipoem “_| BCl MoatBEPANTL U NPUHATL AAHHbIE
Hata 21/06/11 B8oAa.

Bpema 09:28

OTmeH OK

YKASAHUE

Mpu owmnbouHom BBOAE MosBAAeTCA coobLieHre 06 OWwMuOKe, KOTOPOE yKasbiBaeT Ha HEOBXOAMMOCTb MOBTOPHOIrO
BBOAA.
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10.1.4 UHpopmauua o npoekTe

B okHe «MHpopmauma 0 NpoeKTe» OTOBPaXKAETCA TEKYLUMIA CTATYC NPOEKTa, HAaNpUMeEp Aara U Bpems ero Co3aaHus,
KOJIMYECTBO CTaHLMI M OBLUEE KONMYECTBO COXPAHEHHBIX TOYEK.

OnucaHWe NpoekKTa MoATBEpPANTL MHANKALWIO W BEP-

HYTbCA K Bbl60py npoekTa.

Mpun=Top. TpaccHpMpoekT

MpoekT Layout_New_Bldg
Oata 18/02/11
Bpema 13:29
K-BO T4K 432
K-e0 noa. 117

T

10.2 Mo3uy1MoHMpOBaH1Me U OPUEHTUPOBaHWEe

Yaenute aToi rnase 0co60oe BHUMaHKE.

HacTpoiika no3vuMoHMpoBaHWA N3MePUTENbHOM CTaHLMKU ABNAETCA OAHOM U3 CaMbiX BaXKHbIX 3a4a4 NpU UCNONb30BaHMK
TaxeomMeTpa 1 TpebyeT CEpbE3HOrO OTHOLLIEHUA.

Mpv 3TOM caMbiM NPOCTLIM U CaMbIM HaAEXHLIM CNIOCOOOM ABNAETCA YCTAHOBKA MO TOUKE Ha FPYHTE U UCMOMNb30BaHKe
HaAEXXHON BUSUPHOW TOUKHM.

MpumeHeHne onuuit «CBOBOAHOrO MO3WULMOHMPOBaHUA» oBecneunBaeT GONbLUYID MMOKOCTb, HO MX WUCMONb30BaHKE
MOXET NPEACTaBNATL OMACHOCTb BCNEACTBUE HEPACNO3HABAHUSA/HAKOMIEHNA OLMOOK 1 T. A.

Kpome Toro, ana pabotsl ¢ 3TMMK onuuAMK TpebyeTcA Hanuuue XoTa Obl HEGONBLLLIOro ONbITa B HACTPOWKE NO3ULIMOHH-
poBaHuA Npudopa OTHOCHUTENIBHO OMOPHLIX TOYEK, KOTOPLIE UCTIONB3YOTCA MPU PacyeTe No3nLMUK.

YKA3AHUE
O6patnte BHMMaHWe: eCnu MO3ULMOHUPOBaHWE CTaHuuM OyAeT HeBEpPHbLIM, HeBepHbiMM GyayT W BCe pesynbTaTbl
BbINOJHAEMbIX OT AAHHOW CTaHLMK U3MEPEHUIA, TPACCUPOBOK, OPUEHTUPOBOK U T. A.

10.2.1 O630p
B onpeneneHHbIX MPUIOKEHUAX, WCMOMNb3YIOLWMX aBCoONOTHEIE MO3WLUMK, Nocne  GU3NYECKOW  YCTAHOBKM
npubopa/cTaHumK Takxke cneayeT 3ajatb AaHHbIE NO3ULMK U3MEPUTENBHOM CTaHUMK, T. K. MPUNOXKEHUIO HEOBX0AUMMO
3HaTb, B KAKOW NO3WULMM HAXOAUTCA NpUBop.
3Ta No3nLUUA MOXKET ONpeAeNnsaTbCA OAHOKPATHO C MOMOLLbIO KOOPAUHAT UMK NOCPEACTBOM ONPEAENEHNUs CTPOUTENb-
HbIX OCEW.
[aHHbI npouecc HasbliBaeTcA «3aaaTb N03.».
Kpome Toro, Hapaay ¢ HaCTPOMKOM NO3nLMK NpUBopPa TaKXKEe HEOBXOAUMO 3HaTb, B KAKOM HanpasieH1 PacnonoXeHbl
OMOPHbIE OCH, UK 3HATb HaNpaBneHWe rMaBHOW OCH.
maBHaA ocb B GONbLUMHCTBE CNyYaeB HAXOAWTCA HA KOOPAMHATAX B HaNpaBieHUn CeBepa, B Clyyae CTPOUTENbHBIX
oceil — B HanpaBieHUU CTPOUTENBLHOW OCH.
3HaTb HanpaBneHUE OMOPHBLIX OCEW HEOBXOAMMO, MOTOMY UTO FOPU3OHTaNbHbIA IMMO CO CBOEM «HYNEBOW OTMETKON»
BpaLLaeTcs Kak Obl napannensbHo Wan B HaNpaBneHWu K raBHOW OCH.
[aHHbl Nnpouecc HasbiBaeTcA «OpUEHTUPOBaHUE».
OnumnK No onpeaeneHno NO3ULMK CTaHLUK MOTYT UCMONb30BaTLCA B ABYX CUCTEMAX:
nMBO B CUCTEME CTPOMTESNbHBIX OCEN, rAe ANMHLI U PACCTOSAHUA MOA NPAMBLIM YITIOM Y)KEe NMPUCYTCTBYIOT UK AOSKHbI
ObITb BBEAEHbI, MO0 B CUCTEME NPAMOYIOfibHBIX KOOPAWHAT.
Cuctema onpeaeneHns No3uunn CTaHuUu/M3mMepuTenbHaa cucTema 3aaaeTca Npu onpeaeneHn CTaHLmu.
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4 BapuaHTa onpefeneHus NosIoMeHUA CTaHUUN

BbiGpaTb pexum rnos. n BbiGpaTth pexum nos. -
Npwn>Top. Tpacewp asars nos Di pwn>Top. Tpacewp.3anare noe OTmeH OTMe?MTb W BEPHYTLCA K NPEAb!
BeicoTa Bbikn H BbicoTa Bbikn H Ayulen nHankaumu.

CHCT. THK TuH.3acTp H CHCT. TYK Koopa/nnax H rlo,qTBepﬂMTb BbIGOp n nepeHTM

Pexum nos. Hag, TuKk H Pexum nos. Hag, Tuk H K ONpeAeneHnto Nnosnumn name-

PUTENBHON CTaHUuK.

OTMeH OK OTmeH OK

BbibpaTb pexum nos.

Tlpwn>Top. Tpacowp Baaars nos Npwn>Fop. TpacoupBanars noo.

Bbicota Bbikn ¥] Beicora Bbikn ~
CHeT. THK JIuH.3acTp B cver.tu Koopa/nnan [
Pexmm nos. Mpouzs. . Pexum nos. Mpouzs. -

OTMeH OK OTMeH OK

YKA3AHUE
Mpouecc «3aaatb N03.» BCErAa COAEPKUT OAHO OnpeneneHne No3nLMM U OANH OPUEHTUP.

Mpu 3anycke OOHOTO U3 YETBIPEX NPUIOXKEHUH, HaNpUMep «Fop. Tpaccup.», «BepT. Tpaccup.», «O6mep», «M3amep. &
Peructp.», HeO6X0AMMO OMPEAENUTL NO3NULMI0 USMEPUTENBHOW CTAHLNUN U TOUKY-OPUEHTUP.

Ecnu aononHutensHo Heo6xoanmo paboTtatb C napameTpamu BbICOThI, T. €. JOMKHbI ObiTb ONpeaeneHbl UK Tpaccu-
POBaHbI LENeBbIE 3HAYEHUA BbICOTHI, TAKXKE HEOOXOAUMO ONPEAENUTL BbICOTY LiEHTPa 3pUTENbHOM TPYOb nprbopa.

3aKnroyeHne OTHOCUTENIbHO BAPUaHTOB NO3ULMOHMPOBAHUA U3MEPUTENbHON CTaHLuMK (6 onuun)

Buicota Bkn/Bbikn
YCTaHOBKa, [OMKHbI I PACCUUTLIBATLCA UK OTOGpPa-
aTbCA 3HAYEHMA BbICOTLI.

CucrT. TuK JlnH.3acTp
Py4HOW BBOA A@HHbIX, OTHOCALLMXCA K CTPOUTENIbHOM
ocu («Baonb», «[onep.»).
Koopa /Mnan
Mcnonb3oBaHne koopauHart unu nnaxa/CAD-rpapuKiu.

Pexxum nos. Hapg Tuk
M3mepuTenbHan CTaHUuMA HAXOANTCA HAaA TOUYKOM C 060-
3HAYEHHOW U Y)Ke N3BECTHOW NO3nLMEN.
Mpowuss.
M3mepuTenbHan CTaHUUA NO3ULMOHMPOBaHA HE3aBK-
cumo. MNMonoxkeHue ctaHumn cneayeT U3MepHTb MK
paccunTatb Ha OCHOBaHUM AaHHBLIX U3MEPEHNA.

10.2.2 HacTpo#ka no3uLyMOHMPOBaHWUA U3MEPUTENIbHON CTaHLMKU NO TOUKE CO CTPOUTESNIbHbIMU OCAMMU

MHorue cTpouTenbHble 06bEKTE COOTHOCATCA C PasMepamiu UM ONUCaHWUEM MO3ULMIA HA CTPOUTENBHBIX OCAX (IMHUAX
3aCTPOVIKM) B nnaHe.
C nomolLLbo TaxeoMeTpa MOMXHO TaKXKe MCMOMb30BaTh CTPOUTENbHLIE OCU M COOTBETCTBYIOLLME MM NapamMeTpsbl.
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BbibpaTh DEXMM No3. N OTMeH OTMEHHTb M BEPHYTLCA K Npeabl-
P P :J Aylien UHAMKaUuK.

MoAatBepanTb BLIGOP W NepenT

Mpun=lop. Tpaccup.f3anate nos.

BoicoTa K onpeaeneHunto No3uuum uame-
pMTeJ‘IbHOﬁ CTaHUuu.

CUCT. THK JluH.3acTp

Pexum nos. Hag, T4k

i

OTmeH o]

YcTaHoBKa npu6opa no ToUKe Ha CTPOUTENBHOI OCH

Mpubop ycTaHaBNMBaeTCA Hal OTMEYEHHOM TOYKOW Ha CTPOMUTENBbHOW OCH, OTKYAa XOPOLIO BMAHO MOANExaliue
M3MEPEHMIO TOUKM WU SNEMEHTbI.

Ocoboe BHUMaHWE CNeAyeT yAenUTb HAAEXKHOW YCTaHOBKE NpuGopa C UCMONb30BaHUEM LUTATUBA.

Mosunuma npubopa PO 1 Touka-opneHTMp P1 HaxoaAaTcaA Ha OBLYel CTPOUTENbHOM OCH.

10.2.2.1 BBOA TOYKU NO3ULUOHMPOBAHUA

JnA TOYKM NOSULMOHUPOBAHWUA UK TOUKU MECTOHAXOMAEHUA npwéopa HEeoBX0ANMO BBECTU OAHO3HAYHO MHASHTUOHU-
unpyemoe 0603HayeHwe, KOTOpoOe TpeéyeTCﬂ NP1 COXPaHEHWM AaHHbBIX NO3MLMOHUPOBAHUA U3MEPHUTENBHOM CTaHLMK.

7 = BBecTn o6o3HaueHne namepu-
Beectw nos. | A= TENbHOM CTaHUMWH. P
Mpun=Top. TpaccHp.f3apaTe Nos. — BepHyTbcH " npequyu_teﬁ -
Tuk nos. R90|:5) Hasea | Kaum.
IE MoatBepanTb BBOA AaHHbIX U3-

MEPUTENBHOW CTaHLUMK 1 NepenTu
K paboTe C OPUEHTUPOM.

Hazag Danee
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10.2.2.2 BBoA BU3UPHON TOUYKH
LInsi TOUKM-OPHUEHTUPA NPU COXPAHEHWU AAHHBIX HEOOXOAMMO BBECTU OAHO3HAYHO MAEHTUGULMPYEMOE OBO3HAUEHHE.

. N NOOB S|f: BBecTn 0603HaueHUe TOUKM-
BBO,EI, OPWEHT. TOYKKW _ J opHeHTIpa.
Mpun=Tap. TpaccHp/2apaTe Nos. =
Hazaa BepHyTbCa K npeabliayLen nHamn-
TuK nos. Moz Kauuu.
[NepenTn K 13MepPEHNUIO OTHOCH-
i anee
OpWeHT. THK R1| ;| | Banee TenH0 OpHEHTDE,
\E’ M3mepuTb yron u pacctofaHue.

[MepenTtn K MHAMKaUMKU BHOBb
pacCUMTaHHOW BbICOTbI (MO3K-
LIMOHMPOBAHHWA) U3MEPUTENBHON
CTaHumMu.

Hazag, Hanee

Mocne BBOAA TOYKM-OPUEHTUPA HEOOXOAUMO BbIMNONHUTE «M3MEPEHNE» OTHOCUTENBHO Hee. [iA 3Toro cneayeT Kak
MOXXHO 6onee TOUHO 3aBU3UPOBATL TOUKY-OPUEHTHUP UM BUSUPHYHO TOUKY.

10.2.2.3 HacTpo#ka no3vyuoHMPOBaHUA U3MEPUTENbHON CTaHLUK C NOMOLLbIO CTPOUTENIbHOW OCH
Cpasy nocne U3MepeHus yrnoB AnfA OPUEHTUPOBAHWA BbINOMHAETCA HACTPOKA NO3ULMOHUPOBAHWA CTaHLMK.

Hazan, BepHyTbCA K U3MEPEHUIO OTHO-
CHUTENIbHO TOUKM-OPHUEHTUPA.

Mpun=Tap. TpaccHp/2apaTe Nos.

OT06pasuTb AaHHbIe U3MepU-
TENbHOM CTaHLMK.

Tuk nos. R90|%. )| §

3aaatb NO3ULUI0 U3MEPUTENBHON
3apatb
OpUWeHT. TUK R91 F CTaHuMT.

Ve

Hazag, | Bua ‘Sap.aTb

YKA3AHUE
JaHHble U3MepUTEeNbHON CTaHLMKU BCErAa COXpaHATCA BO BHyTpeHHem 3Y. Ecnn 0603HayeHre CTaHumum yxe cyluie-
ctByeT B 3Y, CTaHUMIO CrieAyeT NepeMmeHoBaTb/3asarb e HoBoe 0603HaYeHne (MMS).

Mocne 3aBepLUEHUA HACTPOMKM MO3ULMOHMPOBAHWUA M3MEPUTENbHON CTaHuuM paboTa NPOAONIKAETCA B Bbi-
6paHHOM OCHOBHOM NPUSIOKEHHH.

10.2.2.4 CmelyeHHe 1 BpaLleH1ue ocu

CmeLyeHue ocu

HauanbHas To4ka OCM MOXKET ObiTb CMELLUeHa AnA UCMOJb30BaHWA APYroi OMOPHOW TOYKM B KAUYECTBE MCXOAHOM
TOUKM CUCTEMbl KoopauHat. Ecnu BBeaeHHOe 3HaueHWe ABNAETCA MONOXMUTENbHBIM, OCb CMELLaeTcA Bnepea, ecnu
oTpuuaTtensHelM — Hasad. B crnyyae nonoXwuTenbHOro 3HauyeHuA HavanbHaA TOuKa CMeLlaeTcA BMpaBo, B Clyvae
oTpULaTensHOro — BEBO.
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CMeweHWe on. MAHWUA Has BepHyTbCa K npeablayLyen Han-
_Hesea | o

Mpun=TpaccKp. cMeLw,

BBecTth oceBoe cMmeLleHne
BPYYHYO

Baonk 0.000 m|'z;|
Monep. 0.000 m|'z;|

AKTUBMPOBATbL M3MEPEHHE No
T Touke OTOBPaXKAIOTCA 3HAUEHNS
: M3MEpPEHNA OCH, PACCTORHUA U
i BbICOTHI. EAMHULBI 3MepeHms
| ANA OTOBPaKAEMBIX 3HAYEHMI
== MOTYT 3a/1aBaTbCA B MHANBUAY-
y anbHOM NopAAKe.

Bk

Cd

BpavieHune ocu

Hasag |Bpau4aTb| M3am ‘ﬂanee [Ranes_ K oneayroweny orany

BpalueHue ocu
Ocb MOXHO BpaLlaTtb BOKPYr HayanbHOW TOUKKM. 1pn BBOAE MONOXKUTENBHbLIX 3HAYEHWU OCb BpaLLaeTcA no 4acoBOM
cTperke, Npu BBOAE OTpULATENbHbIX — NPOTUB YaCOBON CTPENKM.

Hazag, BepHyTbCA K npeablayLen MHan-
Kauuu.

MoatBepanTb KOIPPULMEHT

7 8 ) 0 .

OTMeH OK

Mocne 3aBeplIEHUA HACTPOMKMU NO3ULUOHMPOBAHWA M3MEPUTENbHON CTaHuuu paboTa NPoaoNKaeTCcA B Bbl-
6paHHOM OCHOBHOM MPHSIOKEHHH.

10.2.3 CBo60aHOE NO3MLMOHNPOBaHUE CO CTPOUTENbHLIMU OCAMU
Onuywusa «CBoGOAHOE NO3UUMOHUPOBaHKE» 0BecneunBaeT onpeaeneHne NosuLMm U3MEPHUTENBHOM CTaHLUWK MyTeM U3Me-
PEHWIA YINOB M PACCTOAHWIA NO ABYM OMOPHBLIM TOYKaM.
B0O3MOXHOCTb NPOM3BOJIbHOM YCTAHOBKM UCMONb3YETCA BCEraa B TeX Cryyanx, Koraa yCTaHOBKA MO TOUKE Ha CTPOM-
TeNbHOM OCU HEBO3MOXKHA Wi BIIOKMPOBaH 0630P NO3ULMIA AN U3MEPEHHA.
Mpu NPOM3BONBHOM YCTAaHOBKE UK CBOBOAHOM NMO3ULMOHUPOBaHUM HEOBXOANMO ObiTb NPEAENBHO BHUMATESNbHBLIM.
[na onpeaeneHna NosuLMM U3MEPUTENBHON CTaHLMK NPOBOAATCA AOMNONHUTENbHBIE U3MEPEHUA, B KOTOPLIX BCeraa
CyLLECTBYET OMNacHOCTb BO3HUKHOBEHWA OLLMGOK.

Kpome Toro, Heo6X0ANMO YUECTb, YTO MPUIOAHYIO ANfl UCMOL30BAHUA MNO3ULMIO AT FEOMETPUYECKUE MPOMOPLMK.
Kak npaeuno, npuéop npoBepseT reoMeTpUieckue Nponopuum AnsA pacyeTta NpUroAHoH AN UCNONb30BaHUA NO3ULMK
1 B KPUTUYECKMUX CyYanx BblAaET NpeaynperkaeHue.
TeMm He MeHee, Nonb3oBaTesb 06s3aH BbiTb 34€Cb NPeAenbHO BHUMATENbHLIM — BEAb NPOrpaMMHoe obecnedeHne He
MOXKET YYecCTb U pacrnosHatb BCe.
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BbiBpaTh DEXWMM Mo3 OTMeH OTMEHUTL 1 BEPHYTLCA K Npesbl-
P P : AyLen UHaUKaLmu.

Mpun=lop. Tpaccup.f3anate nos.

MoAatBepanTb BLIGOP W NepenT

BoicoTa K onpeaeneHunto No3uuum uame-
pMTeJ‘IbHOﬁ cTaHuumu.

CUCT. THK JluH.3acTp

Pesxam nos. MNpouze.

i

OTmeH o]

CsobogHoe No3uyuoHMpoBaH1e npubopa co CTPOUTENBHON OChHO

[nAa cBOBOAHOTO MO3UUMOHMPOBAHKA HEOBXOAMMO OTLICKATb TOUKY B XOPOLLUO NpocmarpusaeMoM Mecte. Mecto
[IOMKHO 0BecneunTb oNTUMAasbHbI 0630p ABYX KOOPAWHATHLIX TOUEK OAHOW W TOM XKe CTPOUTENBHOM OCH OAHOBPE-
MEHHO, MO BO3MOMHOCTH, XOPOLLMI 0630 OTHOCUTENLHO TOUEK MMEPEHNI.

B nio6om cnydae cHauana uenecoobpasHo caenatb OTMETKY Ha rpyHTe, a 3aTem yCTaHOBWTb Haa Hel npuéop.
Bnarogaps aToOMy BCeraa CyLecTByeT BO3MOXHOCTb NOCAEAyIoLen NPOBEPKM NOSULMK U BLIABIEHNA BOSMOMKHbIX
OTKJIOHEHWI.

M3MepeHHbIe BNOCNEACTBUM OMOPHBIE TOUKN AOMKHBI HAXOANTHCA HA CTPOMTENBHOM OCH; MPU ee OTCYTCTBUM HEeOBXO-
[MMO ONPEeAennTb CTPOUTENbHYH/ONOPHYIO OCb.

Mosunuma npubopa PO HaxoauTcA BHE CTPOUTENBHOWM ocK. M3mepeHue no nepBoi onopHoi Touke P1 yctaHaenmeaer
Hayano CTPOWTENbHOM OCH, B TO BPEMA KaK BTOpas ornopHaa Toyka P2 3aHOCKT HanpaBneHue CTPOWUTENbHOM OCH B
cuctemy npubopa.

B nocneaytowem noAacyeT 3HayeHUn NPOAOIILHOrO U3MEPEHU COOTHOCUTCA C HamnpaBfieHWEM CTPOMUTENbHOW OcH C
TOYHOCTbI0 10 0,000 y NnepBO# ONOPHOM TOUKHU.

3HaueHWs NOMePEYHOr0 CEYEHUA COOTHOCATCA C PACCTOAHUAMM MO NPAMBIM YIIOM OTHOCHUTENIbHO CTPOWUTENBHOM OCH.
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10.2.3.1 U3mepeHre No nepBoi ONOPHON TOUKE Ha CTPOUTENbHON OCH

Onpega,. 1 on. TuK

Npun=lop. Tpaccup.fOnpen. 1 Toukk

BBecTv 0603HaueHUe TOUKK-
opueHTHpa.

Hazapg,

BepHyTbCa K NnpeablayLyen Han-
Kauuu.

M3mepuTb yron u pacctoaHue

TEU!

MepeiTn K M3MepeHUto No BTO-
POV OMOPHON TOUKE.

on. TuK 1 R1|%,|
ry 337° 20' 23" fanes
By srravae| A,
rp _— ,L—-"'—J’
Hazag, | Mam ‘ Hanee
10.2.3.2 U3mepeHne No BTOPOM ONMOPHON TOUKe

BuibpaTtb 2 on. To4ky

Mpun=Top. TpaccupfYcTaHoEKd NOS.

Hazag,

BepHyTbCA K M3mMepeHuto no
nepBOW ONMOPHOW TOUKE.

On. TuK 2 22|:5]

My 149° 57" 49"
By 72° 38' 39"
Mp 3.138 m

M3mepuTb yron u pacctofHue.

Hanee

Mepeitn Kk «3aaatb N03.»

LE b E

KoHTp. P

[poBepka paccToAHUA Mexay
OMOPHBIMK TOUKAMKU

Hazag, |I{0HTp. P| Mam

‘ Danee

Mpoaomkute paboTy NPOBEPKOK PACCTOAHUA MEXKAY CTAHLMEN U TOUKOM-OPUEHTUPOM, KaK ONMUCAHO B COOTBETCTBYHO-

X rnaBax.

10.2.3.3 «3anatb nos.»

Cpasy nocne nsMepeHna yrnoB and OpUeHTMpoBaHWA BbINONHAETCA HaCTpOHKa NO3NUMOHUPOBAHNA CTaHUUN.

3ajartb noa.

Mpun=Tap. TpaccHp/2apaTe Nos.

Mo3|’s, |

Tuk nos. Mo3|"s,|
R1

OpUWeHT. TUK

BykBeHHO-LudpOBOE none AnA
BBOAA 0003HAYEHWUA U3MEPH-
TENbHON CTaHLUMMU.

Hazag,

BepHyTbCA K npeablayLei MHAN-
Kauuu.

HE

OT06pasuTb AaHHbIE U3MEPH-
TEeNbHON CTaHUuM.

3anatb No3nUUUI0 U3MEPUTENBHON
CTaHumu.

AL ==

Hazag,

| Bua

‘ 3ajaTb

YKA3SAHUE

[aHHble U3MepUTEeNbHON CTaHUMKM BCEraa COXPaHATCH BO BHyTpeHHem 3Y. Ecnv 0603HaYeHUe CTaHuMKu yxKe Cylue-
cTByert B 3Y, CTaHUMIO CrieayeT nepeMMmeHoBarb/3aaats el HoBoe 0603HadYeHue (MMs).
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Mpoaomkute paboTy BpalLeHWeM U CMELLEHUEM OCH, KaK ONMCaHO B COOTBETCTBYIOLLMX rMaBax.

10.2.4 HacTpoika no3MyMOHMPOBaHUA U3MEPUTENBHON CTaHLMKU NO TOUKE C KOOpAUHATaMH
Ha MHOrMX CTPOMUTENbHBIX MIOLAAKAX UMEOTCH TOUKM, MONyYeHHbIE B XoAe oBMepa, KOTOpble MMET KOOPAUHATHI,
MNK TaKXKe MO3ULMU CTPOUTENBHBIX OOBEKTOB, CTPOUTENBHBIX OCEH, PYHAAMEHTOB U T. A. C ONMCAHUEM KOOPAMWHAT.

B aTOM Cnyyae npu yCTaHOBKE M3MEPUTENBHOW CTaHLMK €CTb BO3MOXHOCTb BbIGpaTh, CieayeT v padoTars B cUCTEMe
KOOPAMHAT UMK CUCTEME CTPOUTENBHBIX OCEN.

BriGpaTe pexuM nos. OTmMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
P P : ayLieih HAMKauuu.

Mpun=lop. Tpaccup.fZanate nos.

MoatBepanTb BLIGOP M NepenTn

BbicoTa K ONpeAeneHuio MO31LMK U3Me-
PUTENbHOMN CTaHUuK.

CUCT. TUK Koopa/nnad

Pexum nos. Hag Ttuk

4l

OTMeH

YcraHoBKa npuéopa Nno TOYKe C KoopAWHaTamMu

Mpubop ycTaHaBnMBaeTCA HaZ OTMEYEHHOMN Ha rPYHTE TOUKE, KOOPAWHATHI NO3ULMK KOTOPOW Y)KE U3BECTHBI, @ TOUKK
UK 0GbEKTHI U3MEPEHNA XOPOLLIO NPOCMATPUBAIOTCA.

Oco6oe BHUMaH1e cneayert yaenutb HazAeXxHOoM yCTaHOBKe npnéopa C MCnonb3oBaHWeM LUTaTuBea.

N(X)

F 1

\ L P,

*= E(Y)

Mpunbop HaxoauTcs B Touke PO CUCTEMbI KOOPAMHAT W BUSUPYET ANIA OPUEHTUPOBAHUA APYryto TOUKY koopauHat P1.
Mpr6op BLIYUCTIAET NONOXKEHUE BHYTPU CUCTEMBI KOOPAWHAT.

[na ontumansHon MAEHTUPUKALMM TOYKU-OPUEHTUPE MOXKHO M3MEPUTb PACCTOAHUE U CPABHUTL €ro C KoopAMHaTaMM.

YKASAHUE

Bnaronapna aToMy rapaHtMpyertca eLe 6onbluan TOYHOCTb ANA NPaBUIbHOW MAEHTUDHKALWUK TOUKU-OpUeHTHpa. Ecnu
KoopAuHaTtHaAa Touka PO Tawke MMeeT 3HauyeHWe BbICOTbl, B KaueCTBE BbLICOTbl M3MEPUTENbHOW CTaHUMM CHavana
MCNOMb3yeTCA MMEHHO 3TO 3HauYeHue. [epea OKOHYaTENBLHON HACTPOWKOM NO3NULUOHUPOBAHNA U3MEPUTENbHOM CTaHLUK
ee BbICOTY MOXKHO B fit060 MOMEHT NepeonpeaenuTb Uk U3MEHUTb.

TouKa-OpPHUEHTUP ABNAETCA PeLlaloMM (GaKTOPOM AN NMPaBUIBHOTO PacyeTa HanpaBnEHUs M MOITOMY AOMKHA
BbIGUPATLCA M U3MEPATLCA C 0COBOM TLATENBHOCTHHO.

10.2.4.1 Beoa no3vuuu CTaHUUKU

[Infi TOYKM NO3ULMOHUPOBAHUA UK TOUYKN MECTOHaXOXAEHUSA npubopa creayeTt BBECTU OAHO3HAYHO MAEHTUOULMPYE-
Moe 0603HauYeHne; AaHHOMY 0B03HAYEHUIO OMKHBI ObITb HA3HAYEHLI KOOPANHATHI.

T. e. TOuKa NO3NULMOHUPOBAHWUA AOIKHA NPUCYTCTBOBATL B MPOEKTE B BUAE COXPAHEHHOW TOUKM WK ee KOOPAUHATHI
cneayeTt BBECTU BPYUHYHO.
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Al:= BeecTtn o6o3HaueHne nsmepm-
= TENbHON CTaHUWU.

Mpun=lop. Tpaccup.f3anate nos.

BepHyTbCA K npeablayLen MHAan-
Hazag,
Tuk nos. R90(:= :l Kaumu.

[anee MoatBepANTbL BBOA AQHHbIX U3-

MEPUTENBHOW CTaHLUMK 1 NepenTu
K paboTe C OPUEHTUPOM.

Hazag Danee

Mpv BBOAE 0603HAYEHWA TOUKM NO3ULIMOHUPOBAHUA BbIMOHAETCA MOUCK COOTBETCTBYIOLLMX KOOPAMHAT MK MO3WULUK B
COXPaHEHHbIX rPAPUUECKNX SaHHbIX.

Mpu OTCYTCTBAW TOYEUHBIX AAHHBIX NOA BBEAEHHLIM O0OO3HAYEHMEM (MMEHEM) KOOpPAMHATH HEOOXOAWMO BBECTH
BPYYHY!O.

10.2.4.2 BBoA BU3UPHOWN TOUKH

[InA BUBMPHOW TOYKM CneayeT BBECTU OAHO3HAYHO MAEHTUULMPYEMOe 0603HaYeH1e; AaHHOMY 0B03HaYEHHIO AOMKHbI
ObITb Ha3HaYEHbl KOOPAMHATHI.

Bu3npHan TouKa A0MKHA NPUCYTCTBOBATL B MPOEKTE B BUAE COXPAHEHHOM TOUKM UM ee KOOPAMHATLI CeslyeT BBECTH
BPYYHY!O.

PUEHT. TOYKMU B_6.1.1[i5]  BBoA obosnauen
TOYKM-OpHUeHTHPAa.
MNpun=Top. TpaccHpf3anaTe noz. ~
Hazaa, BepHyTbCA K npeablayLiei nHam-

Tuk nos. R90| ¥ Kauuu.
MpoBepHTL PACCTOAHKE MEXAY
OpHEHT. T R91 -, CTaHUMei 1 TOUKO-OPHUEHTUPOM.
E

Mepeitn Kk «3aaatb N03.»

M3mepuTb yron u pacctofAHue.

Hazag, |I{0HTp. P|

YKA3AHUE

Mpu BBOAE 0603HAYEHNA TOUKU-OPUEHTUPA BHIMOJHAETCA MOUCK COOTBETCTBYHOLLIMX KOOPAWHAT MW NO3ULMKU B COXpPa-
HEHHBIX rPaPuYecKnx AaHHbIX. [pU OTCYTCTBUM TOYEYHBLIX AaHHBLIX MOA 3TMM OBO3HAYEHMEM (MMEHEM) KOOPAWHATHI
HEOBXOANMO BBECTU BPYUHYHO.

Onuy1oHanbHanA NPoBepKa PacCCTOAHUA MEXAY CTaHUMeH U TOUKOW-OPUEHTUPOM.

Mocne BBOAA BU3MPHOMN TOUYKKU €€ HEOBXOANMO TOUHO 3aBU3UPOBAaTb ANA U3MEPEHUA MO TOUKE-OPUEHTUPY.

Mepen “3MepPEHNEM NO TOUKE-OPUEHTUPY BO3MOXHO M3MEPEHUE PACCTOAHWUA MEXAY M3MEPUTENbHOWM CTaHuMen u
TOYKOW-OPUEHTUPOM, ANA Yero NpesyCMOTPeHa COOTBETCTBYHOLAA ONuMs.

31a onuusa CNyXuT And NPOBEPKU NPaBUIbHOCTM BbIGOPA TOUKKM U €€ BU3UPOBAHUA U MOKA3bIBAET, HACKONBKO TOYHO
M3MEPEHHOE PACCTORHWE COOTBETCTBYET PACCTOSHUIO, PACCUYMTAHHOMY Ha OCHOBaHWM KOOPAMUHAT.
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BEpUTL paccTosAH1e Hazag, BepHyTbCa K npeaslAyLLeit nHau-

Kauuu.
Mpun=Top. Tpaccup./¥oTanoEna nos. — [—IepeﬁTM " Cneﬂy}omeﬁ R
TuK nos. R90 | I: LMK C APYTMMK HACTPONKAMMU.
OpMWEHT. TUK R91 F

drp 3.500 M

Haaap,| Mzm |

WHankaums «dlMp» npeactaBnfaeT cobon pasHOCTb MEXAY UBMEPEHHBIM U PACCYUTaHHBIM Ha OCHOBaHMU KOOPAWHAT
PacCTOAHNAMM.

Mpu HaXxkaTUn KHOMKKM «Jlanee» MOXHO NPOBepPATL APyrie ToUkW. Ha ancnnee B aononHeHue K «dlp» Takxe noasutca
3HaueHne anAa «dly», 4To npeacTaBnAeT COOOW PasHOCTb M3 U3MEPEHHOrO 3HAYEHWA FOPU3OHTANBHOMO yrna U U3
KOOPAMHAT pacyeTHOro.

10.2.4.3 «3agatb No3.»

JaHHble n3mMepuUTENnbHOM CTaHLMKU BCEeraa COXPaHAITCA BO BHyTPEHHEM 3Y.
Ecnu o603HaueHne CTaHuum yxxe cyluectyeT B 3Y, CTaHUMIO cneayeT nepeMMeHoBaTb/3aaatb el HoBoe o6o3HaueHne
(MmA).

A 1|7 BsecTn 0603HaueHne nsmepu-
e TeNbHOMN CTaHLMK.
MNpun=Top. TpaccHpf3anaTe noz.
Hasag, BepHyTbCa K M3MEepeH1to OTHO-
T4k nos. 46 HBCI & CHUTENBHO TOUYKU-OPUEHTUPA.
OT06pasuTb AaHHbIe U3MEPU-
n [ewa ] :
OpHeHT. THK 47 m TEbHOM CTaHLWH.
E =
3agato 3agatb No3ULMIO UBMEPHUTENBHOM
CTaHUuK.

A —
Hazag | Bug, ‘Sap,aTb

10.2.5 Ceo60aHOE NO3MLMOHUPOBAHUE C MOMOLLbLIO KOOPAUHAT
Onuwusa «CBoGOAHOE NO3ULMOHUPOBaHKE» 0BecneunBaeT onpeaeneHne nosuLuMm U3MEPHUTENBHON CTaHLWK MyTeM U3Me-
PEHWIA YINOB WM PACCTOAHWI MO ABYM OMOPHBLIM TOYKAM.
BO3MOXHOCTb NPOMU3BOSNILHOM YCTAHOBKM UCMONb3YyEeTCA BCErAa B TEX Clyyasx, Koraa yCTaHOBKa MO TOUKE Ha CTPOM-
TeNbHOW OCU HEBO3MOYKHA UK BNOKMPOBaH 0630p NO3ULMIA ANA U3MepPeHHs.
Mpy NPOM3BONLHON YCTAHOBKE MK CBOBOAHOM MO3ULMOHUPOBAHWUM HEOBXOANMO BbiTb NPEAENbHO BHAMATEbHBLIM.
[nA onpenenexna Nosuuuu U3MEpPUTENbHON CTaHUMK NPOBOAATCA AOMOMHUTENbHBIE U3MEPEHMA, B KOTOPLIX BCeraa
CyLLECTBYET ONacHOCTb BO3HUKHOBEHWS OLLMOOK.

Kpome Toro, Heo6x0AUMO yUECTb, YTO MPUFOAHYIO ANS UCMONL30BAHUA NO3ULMIO AT FEOMETPUYECKME MPONOPLMK.
Kak npaeuno, npuéop npoBepseT reoMeTpUIECKUe NPONopLUM Ana pacyeTa NpuroaHOH AnA UCMONb30BaHUA NO3ULUK
1 B KDUTUHECKMX CRyyasx BblaaeT npeaynpexaeHue.
Tem He MeHee, nonb3oBarenb 06s3aH BbiTb 34€Cb NPeAenbHO BHUMATENbHBIM — BEAb NPOrpaMMHoe obecnedeHne He
MOXKET YUYECTb U pacnosHaTb BCe.
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BbiBpaTh DEXWMM Mo3 OTMeH OTMEHUTL 1 BEPHYTLCA K Npesbl-
P P : AyLen UHaUKaLmu.

Mpun=lop. Tpaccup.f3anate nos.

rlOI:lTBeleMTb W NPUHATb AaHHbIe

BbicoTa BBOJA.
CUCT. THK Koopa/nnaH
Pesxam nos. MNpouze. -

i

OTmeH o]

Cso6ogHoe nosuyMoHnMposaHve npubopa ¢ koopauHaTamm

[nAa cBOBOAHOTO MO3UUMOHMPOBAHKA HEOBXOAMMO OTLICKATb TOUKY B XOPOLLUO NpocmarpusaeMoM Mecte. Mecto
[OMKHO 0BecneunTs ONTUMarbHbIA 0630 ABYX KOOPAMHATHBLIX TOYEK M OAHOBPEMEHHO, MO BOZMOMHOCTH, XOPOLLMiA
0630p OTHOCHUTENLHO TOUEK MMEPEHUN.

B nio6om cnydae cHauana uenecoobpasHo caenats OTMETKY Ha FpyHTE, a 3aTeM YCTaHOBUTL Haa Hel npuéop.
Bnarogapsa 3ToMy BCeraa CyL|ecTByeT BO3MOMHOCTb NOCAEAyIoLIeid NPOBEPKM MOSULMM U BLIABNEHNA BO3MOMHbIX
OTKITOHEHMUH.

N(X)
A

v
m
m
3

Mpubop HaxoauTcA B NPOM3BOSNLHO BbiGpaHHOW Touke PO 1 nocneaoBarensHO M3MepSET Yriibl U PACCTOAHUA MO ABYM
ONOPHbIM TOYKaM € KoopanHatamu P11 P2.
3aTteM BbINONHAETCA OnpeaeneHne nosvummn npuéopa PO Ha OCHOBaHUM U3MEPEHHIA MO ABYM OMOPHBIM TOYKaM.

YKA3AHUE

Ecnu ana obeunx uiam ToNbKO OAHOW OMOPHOM TOYKM NPEAYCMOTPEHO YKasaHWe 3HAYEHUs BbICOTbl, OAHOBPEMEHHO
NPOUCXOANT aBTOMATUYECKUIH PacUeT BbICOThI (MO3WULMOHUPOBAHMUA) U3MEPUTENLHON CTaHuuK. Mepes OKOHYaTenbLHON
HaCTPOWKOM NO3WULMOHUPOBAHUA UBMEPUTENBHOW CTaHLMK €€ BbICOTY MOXHO B Nt060i MOMEHT nepeonpeaenTs Uim
M3MEHMTD.
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10.2.5.1 U3amepeHHe No NnepBor ONOPHON TOUKe

Npun=lop. Tpaccup.fOnpen. 1 Toukk

on. Tuk 1 R1 y

ry 337° 20" 23" [anee MepeiTn K M3MepeHnto No BTO-

POV OMOPHON TOUKE.
By srravae| A,
rp o ,L—-"'—J’

Hazag, | Mam ‘ﬂanee

Mowuck COOTBETCTBYIOLLMX KOOPAUHAT WJIM MO3ULIMKU BbIMONHAETCA B COXPaHEHHbIX rpapUUeCKUX AaHHbIX.
anI OTCYTCTBWUU TOYEYHbIX AaHHbIX NO4 3TUM o603HaYeHnem (MMeHeM) KoopAuHaThbl HeobXxoAuMo BBECTH BPY4YHYHO.

Hasag, BaepHyTbCH K npeablayLien MHam-
Kauuu.

M3mepuTb yron u pacctoaHue

. 1 BBecTv 0603HaueHUe TOUKK-
Onpea, 1 on. TuK ¥ iy
ﬁ

10.2.5.2 U3smepeHne No BTOPOM OMOPHON TOUYKe

Bei6paTh 2 oM. TOYK l Hazaa, BepHyTbCa K M3amepeHuto no
P Y :I nepBOM ONOPHOW TOYKE.

MNpun=Tap. TpAccHP¥CTAHOEKS NOE.

M3mepuTb yron u pacctoaHue.

onte2 | 22 l [ ]
! . DNanee Mepeiitn K «3apatb Nos.»

My 14957 49" o
poBepKa PaCcCTOAHMA MexX
By 727 38" 39" ﬂ"(’ OMOPHbLIMKY TOUKaMM Y

p 3.138 M

Hazag, |I{0HTp.P| Mam ‘ﬂanee

Mpoaomkute paboTy NPOBEPKON PACCTOAHUA MEXKAY CTAHLMEN U TOUKON-OPUEHTUPOM, KaK ONUCAHO B COOTBETCTBYHO-
LYMX rnasax.

10.2.5.3 «3apatb nos.»

[aHHble n3mepuTenbHOM CTaHLMKM BCEraa COXPaHATCA BO BHyTPEHHEM 3Y.
Ecnun o6o3HaueHne cTaHuuu yxe cyliectasyeT B 3Y, CTaHUMIO cneayeT nepeMMeHoBathb/3aaatk ei HoBoe o603HaueHne
(umg).

3apaTtb nos. A 1|7 BeecTi 0BosHaeHwe nsmep-
TeNbHOW CTaHUMM.

Mpun=lop. Tpaccup.f3anate nos.

BepHyTbCA K U3MEPEHUIO OTHO-

Haza,
TuK nos. 46 H & Il CUTENBHO TOYKU-OPUEHTUPA.
47

OT06pasnTb AaHHble U3MepPU-
N
OpMWEHT. TUK TENBHOR CTAHLMH.
E -
3apatb 3a£laTb NOo3nLUHMKO UBMEPUTENBHOU
CTaHuuu.

—

Hazag | Bug, ‘Sap,aTb
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10.3 HacTpoika BbICOTbI

Ecnu B AONONHEHUE K NO3WULMOHUPOBAHUIO U OPUEHTUPOBAHUIO HeOBX0AMMO paboTaThb C NapamMeTpamu BbICOTHI, T. €.
ZOMKHBI BbiTb ONPeseneHbl UK TPACCUPOBaHbI LIENEBbIE 3HAYEHUA BbICOTbI, TAKXKE HEOOXOAMMO ONPEAENUTb BbICOTY
LeHTpa 3puTenbHoM TPyObl npubopa.

YCTaHOBKa BbICOTbI MOXKET OCYLLECTBAATLCA ABYMS Pa3NUYHBIMU METOAAMM:

1. M3mepeHHas BbicoTa Npuéopa npu yrke M3BECTHOMN BbICOTE TOUKM Ha rPpyHTE — oba 3T 3HaUYEHUA BMECTE AatoT B
uTOre BbICOTY LIEHTPa 3pUTENbHOM TPYOHI.

2. OTHOCHTENbHO OAHOW TOUKM MM METKM C YXKe U3BECTHOW BbICOTOW BLIMOMHAETCA M3MEPEHWE YIIOB U PACCTOAHMUIA
1 Takum 06pasom (MOCPEeACTBOM U3MEPEHUS) 3a8aeTCcA UK NePEHOCUTCA 0BPAaTHO BbICOTA LIEHTPA 3PUTENbHOM
TPyObl.

10.3.1 HacTpo#ka Nno3MUMOHMPOBaHUA U3MEPUTENbHOW CTaHLMKU CO CTPOMUTENIbHOWM OCbIO (onuuA «BbicoTax:
«BKn»)
Mpu HACTPOWKE ONUMK CO 3HAYEHUAMM BbICOTHI B OKHE «3aZaTb N03.» 0TOBpaXKaeTca BbiCOTa U3MEPUTENBHOW CTaHLMK,
KOTOPYIO MOXXHO NOATBEPANUTL UK NEPEonpenenuTb.

MepeonpeaeneHune BbICOTHI (MO3MLMOHUPOBAHUA) UBMEPUTENBHOW CTAHLUH
Mepeonpeaenexne BbICOThI (MO3ULMOHUPOBAHMUSA) U3MEPUTENLHONW CTAHLMK MOXXET MPOUCXOANTb ABYMS PasinuHbIMK
crnocobamu:

HENOCPEACTBEHHBIN (PYYHOM) BBOA BbICOTHI (MO3ULMOHUPOBAHMURA) UBMEPUTENBHOM CTaHLUK;
yKasaHWe BbICOTbI (MO3WULMOHUPOBAHUSA) U3MEPUTENBHOM CTaHLUMK NMYTEM PYYHOTO BBOAA BbICOTHI pENEpA U U3Me-
PEHWA BEPTUKAIILHOIO yrna 1 PacCTOAHMA.

N —

BepHy bCA K Npeablaywen nHau-
T T y . Haza,

BbINONHMTL pyyYHOI BBOA BbICOTHI
(NO3ULMOHMPOBAHNA) UIMEPHU-
TENbHOM CTaHLMUM UK BbINONHUTD

Moz. H 1.000 m M3MEPEHNE OTHOCUTESNbHO Bbl-
COTHOW OTMETKM.

Mpun=lop. Tpaccup/ONpenenuTe BEHCOTY NO2.

TYK nos. Mo3

MoaTeepanTb BLICOTY U3MEPH-
TENbHOM CTaHumu. NepeiTn K
«3apatb nos.».

Hr 0400 m

Hazag, | Py4H B ‘ OK

1. HenocpeacTeeHHbIN (Py4HON) BBOA BbICOThI (MO3ULMOHUPOBAHUA) U3MEPHUTENbBHON CTaHLUK
Mocne BbiGopa B NpeAblAyLLEM OKHE ONLUKU NepeonpeaeneHus BoICOTbI (MO3ULMOHUPOBaHNA) U3MEPUTENBHOW CTaHLMK
3/1eCb MOXXHO 3aHOBO 3a4aTb BbICOTY CTaHLMK NyTEM PY4YHOro BBOAA.

Hi 0.000 M K—/’{
I

Beog, BEICOTbI KOHTP. 0TME Otmen OTMEHHTL 1 BEPHYTLCA K Npedbi-
ayLieih HAMKauuu.
Mpun=lop. TpaccHp/ONpepenHTE EHCOTY NoE
3apatb MoATBEPAUTL BLICOTY U3MEPH-
TENbHOM CcTaHuuu. MNepenTn K
«3aaarb Nos.».

Onop. Bbic. | 1.000 m|'2;)

By 63° 32' 41" /i
Hi 0.000 m|'zs)| &
Hr 0.400 m|'2;| j(

OTMeH | Mam ‘Sap.aTb
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2. YKasaHue BbICOTbI (MO3MLMOHUPOBaAHUA) U3MEPUTENbHOW CTaHLMKU NyTeM BBOAA BbICOTbl U USMEPEHUA BEPTHU-
KanbHOro yrna v paccTofiHua
MyTem BBOAA ONOPHO BbICOTHI, BLICOTHI NPMBOPA Y BBICOTHI PEPIEKTOPA B KOMOUHALNUK C U3MEPEHUEM BEPTUKANIBHOTO

yrna u pacCTtofAHUA 3Ha4YeHUe BbICOTbI (MO3ULMOHUPOBAHKA) M3MEPUTENBHOM CTaHLMK Kak Obl nepeHocuTcAa OGpaTHO C
penepa Ha CTaHUuio.

[ns aToro Heo6X0AMMO BBECTU NPABUILHYIO BBICOTY NpUbopa 1 pednektopa.

. 4 l OTMEHUTb 1 BEPHYTLCA K Npeabl-
T TD. F OTMeH
Beog, BEICOTEI KOH P. OTME K LyLLiei HHEMKALWH,

@ M3mepuTb yron u pacctofaHue.

MepeiTn K MHAMKaLUU BHOBb

Mpun=lop. Tpaccup/ONpenenuTe BEHCOTY NO2.

pacCUMTaHHOW BbICOTbI (MO3K-
OI'IOp. BbiC. 1.000 m 123' LIMOHMPOBAHKA) 3MEPUTENBHOM
CTaHumMu.

By 63° 32' 41"

Hi 0.000 |1z ‘\—/’{
Hr 0.400 m|'z;| /i

OTMeH | Mam ‘Sap,aTb

WUnaukaumna NOBTOPHO paCC'-IVITaHHOFI BbICOTbI (I'IO3ML|MOHMpOBaHMH) Msmepwrenbuoﬁ CTaHUMUHU nocne u3amepeHun
Mocne U3MepeHua yrna u pacctoaHma OTOﬁpa)KaeTCH 3HayeHne NOBTOPHO paCCl-WITaHHOH BbICOTbI (I'IOSML[VIOHMDOBaHMﬂ)
Msmepmeanoﬁ CTaHuMn aAnAa noATBEePXXAEHUA UK OTMEHbI.

3anaTh BbICOTY MO3. k. | OTMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
A Ty : ayLiei HAMKauuu.

Mpun=lop. TpaccHp/ONpepenHTE EHCOTY NoE

3agat MoatBepAnTL BLICOTY M3MEpH-
Tuk nos. Moz TeNLHOM cTaHuuu. MNepeiTn K
«3apatb nos.».

Moz. H -0.107 m

Hi 0.000 m

Hr 0.400m

OTMeH 3ajaTb

«3apatb No3.»

3ajartb noa.

Hasag BepHyTbCA K U3MEPEHUIO OTHO-
CUTEMNBHO TOYKU-OPHUEHTUPA.

Mpun=Tap. TpaccHp/2apaTe Nos.

Moz H BBECTH BLICOTY MBMEPUTENBHOM
Tuk nos. Mo3|"s,|
R1

CTaHLWM UKW BBICOTHYIO OTMETKY
BPYYHYO Unu BeIGpatb coxpa-
HEHHYIO OTMETKY BbICOTbI C U3-

MepEHUEM BEPTUKAIILHOTO yrma
Moz. H 1000 |~ 1 PaccCTOfAHUs.

Hi 0.000 M| H—— OT06pasnTb AaHHbIE U3MEPH-

OpUWeHT. TUK

TENbHOM CTaHuuun.

3apatb 3agatb NO3ULMIO UBMEPHUTENBHOM
CTaHUuK.

Hazag, | Moz. H | Bua ‘Sap.aTb
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YKA3AHUE
Mpv BKAtOUYEHWM ONuUK «BbicoTa» HEOBX0ANMO 3a4aTb 3HAYEHHUE BbICOThI (MTO3ULUOHUMPOBAHNSA) UBMEPUTENBHON CTaHLMK
UMW 3TO 3HAYEHME Y)KE AOMKHO BbiTb 3aaHo.

YKA3AHUE
JaHHble NO3ULMOHUPOBAaHUA U3MEPHUTENBHOWM CTaHLWUKW BCeraa COXpaHAloTCA BO BHyTpeHHem 3Y; ecnu o6o3HaueHue
CTaHuuM yxke cylecTsyeT B 3Y, CTaHUMIO CreslyeT NepeMMeHoBaThb/3aAarb e HOBoe 0603HauYeHue (MM).

MNMocne 3aBepLUEHWA HACTPOMKK MO3ULMOHUPOBAHWUA M3MEPUTENbHOW CTaHLMU pa60'ra npoaofKaeTcA B Bbl-
6paHHOM OCHOBHOM NMPUITIOEHUN.

10.3.2 HacTpoiika no3uMOHUPOBaAHUA U3MEPUTENIbHOW CTaHLMK C KoopAuHaTamu (onuuA «BbicoTa»: «Bkn»)

MepeonpeaeneHune BbICOTHI (MO3MLMOHUPOBAHUA) UBMEPUTENBHOW CTAHLUH
Mepeonpeaenexne BLICOTHI (MO3UUMOHUPOBAHUS) U3MEPUTENBHON CTAHLMU MOYET MPOUCXOANTL TPEMSA PasnUUYHbLIMK
cnocobamu:

e HENOCpeACTBEHHbIN (PY4HOM) BBOA BbICOTbI (MO3MLUOHMPOBAHWA) UBMEPUTENBHON CTaHLUK;

e YKasaHue BbICOTbI (MO3ULIMOHUPOBAHMUA) U3MEPUTENBHOW CTaHLMK NyTEM PYYHOro BBOAA BbICOThI penepa U name-
PeHUA BEPTUKANbHOTO Yrna U PacCTOAHUS;

e YyKasaHue BbICOTbI (MO3ULUMOHUPOBAHUS) MBMEPHUTENBHOM CTaHLUMKM MyTEM BbIGOPA TOUKM C BbICOTON M3 3Y AaHHbIX
1 U3MEPEHNA BEPTUKANIbHOTO Yrna U PaCCTOAHMA 0 3TOW TOUKM.

BepHyTbCA K npeablayLen MHan-
Kauuu.

OnpeaennTb HOBYIO BLICOTY MO-

Mpun=lop. Tpaccup/ONpenenuTe BEHCOTY NO2.

TuK nos. MNo3 3ULMOHMPOBAHNA U3MEPUTESTb-
HOW CTaHUMM C COXPaHEHHOWM
Moz. H 1.000 m TOYKOW.

BbINONHMTL PyyYHO BBOA BbICOTHI
(NO3ULMOHMPOBAHNA) USMEPH-

HI 0 000 M K//{ TENbHOM CTaHUMK UK BbINOJIHUTb
I

COTHOW OTMETKM.

MoaTeepanTb M NPUHATL AAHHbIE

BBOZA.

n3mepeHne OTHOCHUTENIbHO Bbl-
Hr 0400 m

Hazag, | Tuk B |Pyl-|HB ‘ OK

1. HenocpeacTeeHHbIN (Py4HON) BBOA BbICOThI (MO3MLMOHUPOBAHUA) U3MEPUTENbBHON CTaHLUKN
Mocne BbiGopa B NpeAblAyLLEM OKHE ONLUKU NepeonpeaeneHus BoICOTbI (MO3ULMOHUPOBaHHA) U3MEPUTENBHOW CTaHLMK
31eCb MOXKHO 3aHOBO 3a4aTb BbICOTY CTaHLMK NyTEM PYYHOro BBOAA.

Beog, BbICOTHI KOHTP. OTME’ OtMeH OTMEHHTL M BEPHYTLCA K NPeAb-
ayLieih HAMKauuu.
Mpun=lop. TpaccHp/ONpepenHTE EHCOTY NoE =
3agatb 3aaatb nosuuuio n3mMepuTenbHoun
cTaHuuun.

Onop. Bbic. | 1.000 m|'2;)

By 63° 32' 41" /i
Hi 0.000 m|'zs)| &
Hr 0.400 m|'2;| j(

OTMeH | Mam ‘Sap.aTb
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2. YKasaHue BbICOTbI (MO3MLMOHUPOBaAHUA) U3MEPUTENbHOW CTaHLMKU NyTeM BBOAA BbICOTbl U USMEPEHUA BEPTHU-
KanbHOro yrna v paccTofiHua
MyTem BBOAA ONOPHO BbICOTHI, BLICOTHI NPMBOPA Y BBICOTHI PEPIEKTOPA B KOMOUHALNUK C U3MEPEHUEM BEPTUKANIBHOTO

yrna u pacCTtofAHUA 3Ha4YeHUe BbICOTbI (MO3ULMOHUPOBAHKA) M3MEPUTENBHOM CTaHLMK Kak Obl nepeHocuTcAa OépaTHO C
penepa Ha CTaHUuio.

[ns aToro Heo6X0AMMO BBECTU NPABUILHYIO BBICOTY NpUbopa 1 pednektopa.

BEOA BbICOTb! KOHTD. OTME" OTMen OTMEHNTL M BEPHYTLCA K Npeabl-
A P : OyLien uHanKaumu.

@ M3mepuTb yron u pacctofaHue.

MepeiTn K MHAMKaLUU BHOBb

Mpun=lop. Tpaccup/ONpenenuTe BEHCOTY NO2.

pacCUMTaHHOW BbICOTbI (MO3K-
OI'IOp. BbiC. 1.000 m E LIMOHMPOBAHKA) 3MEPUTENBHOM
By 63 32 41" ——

Hi 0.000 |1z ‘\—/’{
Hr 0.400 m|'z;| /i

OTMeH | Mam ‘Sap,aTb

WUnaukaumna NOBTOPHO paCC'-IVITaHHOﬁ BbICOTbI (I'IO3ML|MOHMpOBaHMH) Mamepwrenbuoﬁ CTaHUMUHU nocne u3amepeHun
Mocne U3MepeHua yrna u pacctoaHma OTOﬁpa)KaeTCH 3HayeHne NOBTOPHO paCCl-WITaHHOH BbICOTbI (I'IOSML[VIOHMDOBGHMH)
Msmepmeanoﬁ CTaHuMn aAnAa noATBEePXXAEHUA UK OTMEHbI.

3a1aTh BbICOTY NO3. Di Po— OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-

A Ty : ayLiei HAMKauuu.

Mpun=lop. TpaccHp/ONpepenHTE EHCOTY NoE =
3agatb 3apatb No3nuUMo UsMepuTenbHoOn

TuK noas. Moz cTaHuuu.

Mos. H -0.107 m

Hi 0.000 M

Hr 0.400m

OTMeH 3ajaTb

3. YKasaHue BbICOTbI (MO3ULMOHUPOBAHNA) U3MEPUTENBHON CTaHUWKU nyTem BbiBopa TOUKMU C BbICOTON M3 3Y
AaHHbIX U U3MEPEHUA BEPTUKANbHOrO Yria U PacCTOAHUA

MyTem BBOAa ONOPHOI BbICOTHI, BICOTE NPMGOPA Y BICOTHI pEpIEKTOpa B KOMOUHALNUK C U3MEPEHNEM BEPTUKANIBHOTO
yrna 1 pacCTofHUA 3HAYEHUE BbICOTHI (MO3ULMOHMPOBAHNUA) U3MEPUTENBHOW CTaHUMK Kak Obl nepeHocuTc 0BpaTtHo ¢
BbICOTHOW OTMETKM/penepa Ha CTaHLMIO.

[ns 3T0ro HeO6X0AMMO BBECTM NPaBUIbHYHO BEICOTY NpUBopa 1 pednexktopa.
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BblﬁpaTb BbICOTHYH0 OTMET! ‘ﬂi | E BBecTtn 0603HaYeHnsA BLICOTHOM

OTMETKH.

Mpun=lop. Tpaccup/ONpegenmTe EHCOTY NOS.

OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
OTMeH
TuK. BRICOT R96(:= :] AyLLei MHAMKALUA.

M3mepuTb yron u pacctoaHue.
Onop. BbIC. -0.500 m E MepeiiT K MHAMKALMM BHOBb
By 73" 59 37"

,i LIMOHMPOBaHWSA) U3MEPUTENBHOM -
Hi 1.500 m E N CTaHLm.
Hr 0.400 |2 /i

MoMCK COOTBETCTBYIOLLMX KOOPAMHAT UMK NO3ULMKM BbIMNONHAETCA B COXPAHEHHbIX FPapUUYeCKUX AaHHbIX.
Mpu OTCYTCTBMM TOUYEYUHBIX AQHHBLIX NOA 3TUM 0BO3HAYEHUEM (MMEHEM) KOOPAUHATLI HEOOXOANMO BBECTH BPYUHYHO.

paccy1TaHHOMN BbICOThI (NO3KU-

WHAavKauMA NoBTOPHO pacCYMTaHHOM BbiCOTbI (MO3ULMOHUPOBAHUA) M3MEPUTENbHOW CTaHLUK NOCNe UBMEPEHHUA
[Mocne namepexuna yrna u paccToAH1A 0T06pa>+<aeTcn 3HaYeHWe NOBTOPHO PACCHUTAHHOM BbICOTHI (MO3ULMOHUPOBAHMA)
M3MEepPUTENBHON CTaHUMKU ANA NOATBEPKAEHUA UM OTMEHBI.

OTMen OTMEHHTb M BEPHYTLCA K Npeabl-
Aylien UHAMKaUUK.

3apatb BbICOTY NMO03.

Mpun=lop. Tpaccup/ONpegenmTe EHCOTY NOS.

i

3apatb 3aaatb NO3NULMUI0 U3MEPUTENBHON
TuK nos. Moz cTaHuuu.
Moz. H -0.107 m
Hi 0.000m
Hr 0.400 m
OTMeH 3ajgare
«3agaTtb nos.»

Mpy HACTPOIKE ONLUMK CO 3HAUYEHUAMM BLICOTHI B OKHE «3a4aTb N03.» OTOOpaXKaeTca BbICOTa U3MEPUTENBHOM CTaHLuH,
KOTOPYIO MOXHO MOATBEPANUTL UK Nepeonpeaenutb.

3ajartb noa.

Hazan, BepHyTbCA K U3MEPEHUIO OTHO-
CHUTENbHO TOUKM-OPHUEHTUPA.

Mpun=Tap. TpaccHp/2apaTe Nos.

BeecTu BhICOTY M3MepUTENBHOM

Mos. H
TYK nos. [Mo3 H i+ CTaHLM1 UNK BBICOTHYIO OTMETKY

BPYYHYIO Unu BeIGpaTb coxpa-

EE

OpHEHT. THK R94 F HEHHYIO OTMETKY BbICOTbI C 13-
E MEPEHWUEM BEPTUKAIIBHOIO yrna

Moz. H 1000 | 1 PaccCToAHUA.

Hi 0.000 M OT06pasnTb AaHHbIE U3MEPH-

TENbHOM CTaHuuun.

3apatb 3aaatb NO3ULMIO U3MEPUTENBHON
CTaHumu.

Ve

Hazag, | Moz. H | Bua ‘Sap.aTb

149



YKA3AHUE

Mpw BKAtOYEHWH oNumMK «BbicoTa» HEOOXOAMMO 3aAaTb 3HaYEHWE BbICOThI (MO3ULMOHUPOBAHNSA) U3MEPUTENBHOW CTaH-
LMK, UK 3TO 3HAYEHUE AOMKHO ObiTb Y)Ke 3adaHo. [pu OTCYTCTBMM MHAMKALWM BLICOTHI (MO3WULMOHUPOBAHMUS) W3-
MEPUTENbHOW CTaHLMK NoABnAeTCA cooblyeHne 06 owubKe C yKasaHMeM Ha HEOOXOAUMOCTb OnpeAeNeHNA BbICOTbI
(NO3MLIMOHMPOBaHNA) UBMEPHUTENBHOM CTaHLMUM.

11.1 l'opusoHTanbHaA Tpaccuposka («fop. Tpaccup.»)

11.1.1 NpuHymn pa6oTbl npunomenus «fop. Tpaccup.»

MocpeacTBOM TPACCMPOBKW AaHHbIE U3 MaHa NEePEHOCATCA B peasibHoe NPOCTPaHCTBO.

371 AaHHbIE OMUCHLIBAKOTCH BEMIMUMHAMM, KOTOPLIE OTHOCATCS MO0 K CTPOUTENBHBIM OCAM, MO0 K NO3ULMAM, KOTOpbIe
ONUCHLIBAIOTCA KOOPAUHATAMM.

[aHHble C nnaHa WM NosvuMM TPACCMPOBKWM MOMYT BBOAMTHCA B BMAE BENMUMH UMW PACCTOAHWN, BBOAWTLCA C
KOOpAMHATAMM Wi UCTONb30BATLCA B BUAE AaHHBIX, TPEABAPHUTENLHO NepeaaHHbix ¢ MK.

Kpome Toro, ¢ MK aaHHble u3 nnaHa MOryT nepeaasartbcs Ha TaxeomeTp B Buae CAD-uyepTexxa v BbibuparscA B
TaxeoMeTpe B BUAE rPapuuecKon TOUKM Wik rpaduyeckoro o6beKTa Anf TPACCUPOBKHU.

Takum 06pasom, HET HEOBXOANMOCTH B 0BPALLEHNM C MHOXECTBOM YUCEN UM YUCTIOBLIMU MHOYKECTBAMM.

,uﬂﬂ 3anycka npunoXxeHua <<|—0pVI30HTaJ'IbHaH TPacCUpPOBKa» B MEHHIO NMPUNIOXXEHUA ClielyeT Ha)KaTb COOTBETCTBYHOLLYHO

KHOTKY.
MeHI0 NPUMoXKEHUSA Has BepHyTbCA K NnpeablayLyen Han-

p _Hesea | o
Mpun=Brbop NpAAoEEHKA -

Hanee MepeiiTn k BbIGOPY APYrUX NPK-
NOXEHWNA.
/! BbisBatb npunoxkenue «fopus.
/'. Tpaccup.».

[op. Tpaccup. [op. Tpaccup.

++
4
o/ ;
BEET. TpaccHp. 2A0CTARLUAA NHUHE

Hazag, Hanee

Mocne BbI30Ba NPUNOXEHUA HA AUCTNEE NOABNAIOTCA OKHA NPOEKTOB/BbIGOPA NpoekTa (cM. rnasy 13.2) U cooTseT-
CTBYIOLLM# BEIGOP NMO3ULMUK UM HACTPOMKKU NO3ULIMOHUPOBAHUA U3MEPUTENBHON CTaHLMK.

Mocne 3aBepLUEHNA HACTPONKM NO3MLIMOHMPOBAHWA 3anyCKaeTCA NPUIOXEHNe «[op. Tpaccup.».

B 3aBUCMMOCTH OT BbIGOPA NO3ULMK U3MEPUTENIBHOM CTaHLMK CYLLECTBYET [iBa BAPHUAHTA YCTAHOBIEHUSA TPACCUPYEMOM
TOUKM:

LL L]
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1. TpaccupoBKa TOYEK CO CTPOMUTENBHBIMU OCAMM;
2. TpaccupoBKa TOYEK C KoopAMHATaMM U/MK C TOUYKaMK, B3ATbIMKM U3 YepTexka CAD.

11.1.2 TpaccupoBKa CO CTPOUTENIbHbIMU OCAMU

Mpu TPACCUMPOBKE CO CTPOMUTENBHBIMWA OCAMM BBOAWUMbBIE 3HAYEHWA TPACCUPOBKM BCEraa COOTHOCATCA C TOM CTPOMU-
TeNbHOM OCblo, KOTopas Obina BoldpaHa B Ka4ecTBe OMOPHON.

BBOJA TOYKM TPAaCCUPOBKU OTHOCUTENLHO CTPOUTENLHON OCH
BBOA TOUKM TPACCUPOBKM B BUAE BENUUMHBI, 3aBUCUMOW OT ONpEeAeNeHHOW B XOAe HACTPOWKW MO3MLMOHUPOBAHMA
CTPOMTENBHOW OCHU UK CTPOUTENBHOW OCH, HA KOTOPOW YCTaHOBEH Npuéop.

3HayeHuA BBOAA ABNAIOTCA NPOAOTbHBIMM M NONEPEYHbIMU PACCTOAHUAMMU OTHOCHUTENBHO ONPEAESIEHHON CTPOUTENBHOM
ocCu.

BBO 3HavYeHWA accup. Has BepHyTbCFl K npeﬂbmyu.leﬁ WHAU-
A paccup _Hasaa | oo

Mpun=Top. Tpaccup/BEoA sHANEHHA TpaceHp.

MoatBepanTs BBOA M NEPENTH

Tk R109|: = K MHAMKaUWK BIBEPKM Npubopa

OTHOCHTENLHO TOUKM TPaCcCH-
Hr 0.400 I'I.I'I|123| POBKM.
E(Y) 7.000 m
N 6.800 M
H 2.746 m
Hazag OK
YKASAHUE

3HaueHns TPaCCMPOBKM Ha CTPOUTENLHOW OCH B MEPeAHEM/3aAHEM HanpaBneHUU OT UBMEPUTENbHOM CTaHUMK AB-
NAKTCA NPOAOSLHLIMU 3HAYEHUAMM, @ 3HAYEHUA TPACCMPOBKM, PACMONOXEHHbIE CPaBa 1 Crnesa OT CTPOUTENbHOM
ocH, — nonepeyHbIMU. «Bnepea» W «cnpasa» ABMAOTCA NONOMUTENbHBIMUA 3HAYEHUAMM, «Ha3ad» W «CneBa» —
oTpULaTeNbHBIMM.

HanpaBneHne 0THOCHTENbHO TOYKU TPACCHUPOBKH

Mpubop BbIpaBHUBAETCA B 3TOM OKHE OTHOCHUTESNILHO TPACCHMPYEMOW TOYKM: MPWU 3TOM OH NMOBOPAYMBAETCA O TEX
nop, NOKa KpacHbIA yKasatesnb HanpasfeHWA He YCTAHOBUTCA Ha «0» U PacnoNOXEHHbIA BHU3Y LMOPOBON yKasatenb
PasHOCTM YrOB TaKXKe He YCTaHOBMUTCA TOYHO Ha HyNeBoW OTMETKe. B aToMm cryuae LieHTp nepekpecTia oToBparkaeTca
B HanpaBs/IeHNU TOUKU TPACCUPOBKU ANA HABEAEHWA fiepXatenda pednekropa.

Kpome Toro, cyLjectsyeT BO3MOXHOCTb aBTOMATUYECKOrO HaBeAeHUA AepxKatend pedneKkropa no BUSUPHONR IMHWK C
NOMOLL{bHO BCMIOMOTaTeflbHOro NPUCNOCOBNEHNS.

Bosspar k BBOAY 3HaueHui
Has:
BblpaBHHBaHlﬂe W N3Meper qj az, TPACCHPOBKH,

Mpun=Top. TpaccupfTonka Tpaccup

Hr 0.400 m|'2|
H1

Tuk
My 40° 03' 27" WY W
Ip 1.803 m

Hazag, Mam

M3mepuTb paccTosiHue U ne-
PENTH K MHANKALMN KOPPEKTUPO-
BOK NMapamMeTpoB TPaCCUPOBKU.

]
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PO — nosauuus npubopa nocne yCTaHOBKM.
P1 — TOYKa TPacCMPOBKM 1 NONOXKeHKEe Npubopa nocne BbipaBHUBAHWA OTHOCHUTENIBHO TOUKU TPACCHUPOBKH.

[epxarenb pednekropa yCtaHOBIEH NPUMEPHO Ha PACYETHOM PACCTOAHUM.

Mocne Ka)kAOro M3MepeHna PaccToAHUA OTOBPaXKaeTCA, Ha KaKyto BENUYMHY BNEPEA WX Hasaz crelyeT nepemMecTuTb
Aepxxatenb pednektopa B HanpaBneHun TPAacCUPYEMOi TOUKK.

KoppeKTMpoBKM TPacCMpOBKHU Nocne M3MepeHUAa pacCTOAHUA
Mocne 3aBepLUeHnA U3MePeHNA PACCTOAHUA IepXKaTenb pedekTopa HaBoAUTCA C MOMOLLbIO KOPPEKTUPOBOK BNepea,
Hasaj, BNeBo, BNpaBo, BBEPX U BHU3.
Ecnu aepxxarens pepnekropa 6yeT «3amMmepeH» TOYHO MO BUSUPHOW NIMHUM, MHAMKALMA KOPPEKTUPOBKM BNPaBo /BNeBo
YKaXXEeT KOPPEKTUPOBKY C TOYHOCTLIO A0 0,000 M.

lop. Tpaccup.

Mpun=Top. TpaccupfTonka Tpaccup

Bosspar k BBOAY 3HaueHui
TPaCCHUPOBKH.

MokasaTb U COXpaHuTb pesysb-
Tatbl.

MamepuTb paccTosHue 1 Npo-
CTaBWTb AaTbl KOPPEKTUPOBKM
napameTpoOB TPACCUPOBKH.

Cn. TuK

| B

BBecTu cneaytoLLyto TOUKy.

Hr 0.400m|'%|[ &
Tuk H1

Bna, 1.380 M o=
Bnegeo 0.000 m

BHu3 0.096 m

Hazag, | Pes | 113m ‘ Cn. TUK
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PO — nosauuus npubopa nocne yCTaHOBKM.
Mpu U3MepeHnn OTHOCUTENBHO NO3ULMK PEdNIEKTOPA, KOTOPAA HE HAXOAWUTCA TOYHO MO HANPAaBJIEHWIO K HOBOW TOUKE,
0oTO6paXKatTCA COOTBETCTBYHOLLME KOPPEKTUPOBKH «BNEPEa», «Ha3ak», «BNEBO», «BMPaBO» OTHOCUTENbHO HOBOM TOUKM

P1.
0630p yKasaHuWit HanpaBNEeHNA OTHOCUTENbHO TOUKW TPAaCCMPOBKHM, HCXOAA U3 NOCNeaHel U3MEPEHHON BU3UP-
HOW TOYKH
Bnepea Jepxatens pepnekropa cneayeTt nepemMecTuTb Ha yKa-
3aHHYIO BENIMYMHY B HanpaBneHuu K npuoopy.
Hasaz JHepxatenb pepnexkropa cneayer nepeMecTuTb Ha yKa-
3aHHYIO BENIMUMHY B HanpasneHuu ot npuéopa.
BNeBO Jepxatens pepnexktopa cneayeT CABMHYTb Ha yKasaH-
HYO BEMIMYUHY BNEBO.
BNpaso Jepxatens pepnexkropa cneayeTt CABMHYTb Ha yKasaH-
HYIO BENMYMHY BNpPaBo.
BBEPX HakoHeuHWK pednekTopa cneayert CABUHYTb HA YKasaH-
HYIO BENIMYUHY BBEPX.
BHM3

HakoHeuHUK pedneKTopa cneayer CABUHYTb Ha yKasaH-
HYHO BEJIMYUHY BHHU3.

PesynbTatbl TPAaCCUPOBKHU
MHavKkauma pasHoCTH napameTpoB TPACCUPOBKK «Baonb», «[onep.» n «Bbicota» Ha OCHOBaHWKM NOCNEAHEro u3amepe-

HWA BUSUPHOWM TOYUKM.

PeaynbTaTbl Tpaccup.

Mpun=Top. TpaccHp./PEsNETATH TPACCHP.

Tuk
dE(Y)
dN(X)
dH

R109
-2.859 M
-2.526 M

0433 M

BosBpar K BBOAY 3HAYEHW
TPaCCHUPOBKH.

CoxpaHuTb 3HaYeHUA TPaccu-
POBKM M NOCNeAHNe 3HaYeHnA
pasHOCTH.

BBecCTH cneayoLLyto TOUKy.

Pt
~

AN

Hazag

| Coxp ‘CH.T'-II{
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YKASAHUE
Ecnu npu HacTpoiKe NO3UUMOHWUPOBAHUA W3MEPHTENBbHOM CTaHUuMW He Obina 3ajaHa HM OAHA ONuWA ANA BbICOTH,
AaHHbIE BLICOTHI M BCE PeneBaHTHbIe MHAMKaUMM BonbLLE He OTOBpaKakoTCA.

CoxpaHeHMe AaHHbIX TPACCUPOBKU CO CTPOUTENIbHBIMU OCAMU

Tuk O603Ha4YeHNe TOYKN TPACCHUPOBKH.

Baoonb (BBEA.) BBeaeHHOe NpoAoNibHOE PacCTOAHNE OTHOCUTENIbHO
CTPOUTENBLHOW OCH.

Monep. (BBEA.) BBeaeHHoe nonepeyHoe paccToAHUE OTHOCUTENBLHO
CTPOWUTENBLHON OCH.

Buicota (BBeA.) BBeaeHHan BbicoTa.

Baonb (M3mep.) M3mepeHHoe NpoAobHOE PacCTOAHNE OTHOCUTENbHO
CTPOWTENBLHOW OCH.

Monep. (13mep.) BBeneHHoe nonepeyHoe pacCToAHWE OTHOCUTENIbHO
CTPOWUTENBLHON OCH.

Buicora (u3mep.) M3mepeHHan BbicoTa.

dQ PasHOCTb B 3Ha4Y€HUM NONEPEYHOrO M3MEPEHHA C yue-
TOM cTpouTenbHoi ocu: dQ = «lNonep.» (M3mep.) - «lo-
nep.» (BBea.)

dL PasHOCTb B 3HaY€HUM NPOAOSBHOrO U3MEPEHUA C

y4YeTOM CTpouTenbHoi ocu: dL = «Baonb» (M3mep.) -
«Bponb» (BBEA.)

dH PasHocTb BbIcOT: dH = BbICOTa (M3Mep.) — BbICOTa
(BBeEA.)

11.1.3 TpaccupoBKa ¢ KoopaUHaTaMu1

BBoA TOUeK TPacCCUPOBKHU
BBOZA TOUEK TPACCMPOBKM C TOYKAMMU KOOPAMHAT MOXET NPOMCXOAUTb 3 Pa3NUYHLIMK CocoBamu:

1. py4HOM BBOA KOOPAMHAT TOYEK;

2. BblI6OP KOOPAMHAT TOYEK U3 CMIUCKA COXPAHEHHBIX TOYEK;
3.  BbIGOP KOOPAMHAT TOYEK U3 CMIUCKA COXPaHEHHbIX Touek B CAD-rpaguke.

BepHyTbCA K NpeablayLen MHau-

Beog, 3HaueHWi Tpaccup.

Kauuu.

Mpun#lop. Tpaconp/BEoL SHAYEHHA TPAGEHP. -
[MoatBepanTb BBOA U NEPENTH

Tuk R109|:= K MHAMKaLMK BbiBEPKM Npubopa
OTHOCHTENBbHO TOYKK TPAacCH-

Hr 0.400 M|123| POBKM.

E(Y) 7.000 M

N(X) 6.800 M

H 2746 m

Hazag OK

BBoa Touek TpaccupoBKkH (uepTer CAD)
TOYKM TPaCCHUPOBKM 3aAaKOTCA HEMOCPEACTBEHHO M3 YepTexa CAD.
Mpu 3TOM TOUKa Y)Ke 3aaaHa B 3- Unu 2-MepHOM BUAE U COOTBETCTBYHOLLMM 06pa3oM U3BNEKAeTCa OTTyaa.
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Bbi6paTb Ha nnaHe OTOBpaXKaeT BbIBPAHHYO TOUKY
O 13 rpadukm.
Mpun=MNprynpaesn. aanHemalpoect
- OTMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K BBOAY

TOYEK TPACCUPOBKH.

-~
hd

Bbi6partb TOuKy 13 nnaxa.

BbifpaTtb TOuKy 13 criucka.

Axis_1

O,

BbINOAHUTE PyYHOM BBOA KOOP-
QMHaT.

oK. MoATBEPANTL BLIGOP TOUKK.

| —

gliF=relieit

Hazag ([nan

':nucm‘ PyuH ‘ o

YKA3AHUE

Ecnn npu HacTpoiike NO3MUMOHMPOBAHUA M3MEPUTENBbHOW CTaHUWMM He Obina 3ajaHa HW OAHa ONnuWA ANA BbICOTHI,
NlaHHble BLICOTHI U BCE peneBaHTHble MHAMKauMu Bonblue He oToBpakatotcA. Cneayiolme OKHa aHanornyHel OKHaM,
OnUcaHHLIM B NpeAbIAyLLEi rase.

4
MY

E{Yy

PO — nosuuus npubopa nocne ycTaHOBKH.

P1 — Touka, 3ajaHHas C KoopauHatamu. Mocne BbipaBHMBaHUA npuéopa AepKatenb pednektopa yCTaHOBEH
NPUMEPHO Ha PACYETHOM PACCTORHMM.

Mocne Kaaoro U3MepeHUs PacCTOAHUA OTOBPaXKAETCA, Ha KaKylo BENWUMHY CnelyeT NepemMecTUTb AepiKarenb
pednexTopa B HanpaBneHun TPAaCCUPYEMON TOUKM.

PesynbTaThl TPACCUPOBKM C KOOPAUHATaAMU

MHAvKaumA pasHOCTM NapameTpoB TPACCMPOBKM Ha KOOPAMHATHOW CETKE Ha OCHOBAHWW NOCNEeAHUX M3MEPEHWN
PacCTOAHWIA W YrNoB.
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PesynbTaTbl Tpacc

MNpun=Top. Tpaccnp /PesynETaTH TpPACCHP.

Tuk R109
-2.859 M
-2.526 M 4
dHEE)
0433 m
“dE(T)

| Coxp ‘CH.T'-II{

PO — nosuuua npubopa nocrne ycTtaHOBKH.
Mp# U3MepeHM OTHOCUTENBHO NO3ULMK PedEKTOPA, KOTOPAA HE HAXOAWTCA TOYHO MO HaNPaBNIEHWIO K HOBOW TOUKe,
0oTO6paXKatTCA COOTBETCTBYHIOLLME KOPPEKTUPOBKH «BNEPEa», «Ha3ak», «BNEBO», «BMPaBO» OTHOCUTENbHO HOBOM TOUKK
P1.

Bosspar k BBOAy 3HaueHWi
TPaCCHUPOBKH.

CoxpaHuTb 3HaYeHWUs Tpaccu-
POBKU W NOCNEAHWE 3HAYEHUA
pasHOCTH.

Beectu cneayioLLyto TOuKy.

CoxpaHeHue AaHHbIX TPACCMPOBKU C YKasaHWeM KoopAuHaT

Tuk

0O603HaYEHNE TOUKM TPACCUPOBKY.

KoopauHara no abcuucce (BBea.)

BBeneHHan koopauHarta no abcumucce OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CUMCTEMbI KOOPAMHAT.

BeicoTa (BBEA.)

BBeaeHHOe 3HauYeHue BbICOTbI.

KoopawvHara no opavHare (Beea.)

BBeaeHHana KoopAuHata no opanHaTte OTHOCUTEJIbHO
onopHoﬁ CUCTEeMbI KoOopAMHaT.

KoopauHara no aécuucce (M3mep.)

M3mepeHHas koopAarHaTa no abCuUcce OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CUMCTEMbI KOOPAMHAT.

Beicora (u3mep.)

MSMepeHHaﬁ BbiCOTa.

KoopavHara no opauvHare (13mep.)

M3mepeHHaa koopAavHaTa no opAvHaTe OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CMCTEMbI KOOPAMHAT.

dN

PasHocTb koopauHat no aécuucce Ha
OCHOBaHWM OMOPHOMN CUCTEMBI KOOP-
auvHar: dN = koopauHata no aécuucce
(n3mep.) - KoopAanHata no abeuncce
(eBea.)

dH

PasHocTb BeicoT: dH = BbicOTa (M3Mep.) - BbICOTa
(BBEA.)

dE

PasHoCTb KOOpPAMHAT NO OpAUHATE HAa OCHOBaHUM OMop-
HOW cucTeMbl koopavHar. dE = KoopauHarta no opau-
HaTe (M3mMep.) - KoopAWHaTa No opavHate (BBea.)
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YKA3AHUE

[opu3oHTanbHasA TPaccMpoBKa C KoopAMHaTaMu MO CBOEMY MPOLIECCY aHanornyHa TPacCUPOBKE MO CTPOUTESNbHLIM
OCAM C TOW NULLIb Pa3HULEN, 4TO BMECTO NPOAONbHLIX U NONEPEYHbLIX PACCTOAHWIA KOOPAUHATLI UM PA3NYNA KOOPAUHAT
0TOBPaKAIOTCA UK BBOAATCA B BUAE PE3YNbTATOB.

11.2 BepTukanbHaa TpaccupoBka («<BepT. Tpaccup.»)

11.2.1 NMpuHumn paboTbl Npunoxexus «BepT. Tpaccup.»

C nomoLyblo BEPTUKANbHOW TPACCUPOBKW AaHHbIE W3 MnaHa NepeHOCATCA Ha BEPTUKaNbHYHO OMOPHYHO MAOCKOCTb,
Hanpumep Ha CTeHy, ¢acaau T. 4.

BhilieynomMaAHyTble AaHHbIE M3 MnaHa ABNATCA MO0 BENMUYMHAMM, KOTOPbIE OTHOCATCA K CTPOMUTENbHBIM OCAM B
BEPTUKANILHOW OMOPHOW MIIOCKOCTH, MO0 MO3ULMAMM, KOTOPblE ONMUCaHbl KOOPAMHATAMU B BEPTUKANILHON OMOPHOM
NAOCKOCTH.

[aHHble M3 nnaHa unM NosuuMM TPACCUPOBKWM MOTYT BBOAWTBCA B BUAE BESIMYMH MM PACCTOAHMA, BBOAWTLCA C
KOOPAWHATAMM WM UCMONL30BATLCA B BUAE AAHHbIX, NpeABapUTENbHO nepeaanHbix ¢ MK.

Kpome Toro, c MK aaHHble M3 nnaHa MoOryT nepenasartbCA Ha TaxeomeTp B Buae CAD-uyepTexa v BblOUpatbcA B
TaxeoMeTpe B BUAE rPAdUUECKOIN TOUKN UMK rpaduIecKoro obbeKTa AnA TpacCUpOBKU.

Takum 06pasom, HET HEOBXOAMMOCTH B OOPALLEHNM C MHOXECTBOM YUCEN WU YUCTIOBLIMU MHOMXECTBaMMU.
CraHAaapTHLIMKW 06NacTAMM NPUMEHEHWA STOW OMUMM ABNAIOTCA MO3UMLMOHMPOBAHWE TOYEK KpemnneHus Ha ¢dacapax,
CTeHax C HanpasnAoLKUMK, TpyOax U T. A.

B KavecTBe crneunpuMeHeHnA CyLLecTBYET BOSMOXHOCTb CPaBHEHUA «BEPTUKANIbHON NMNOCKOCTU» C TEOPETUYECKOM
COrNacHo nnaHy 1 Takum 06pasom NPOBEPKM UMK NMPOTOKONUPOBAHUA NOCKOCTHOCTH.

>

Bbicota (H)

Hazag, BepHyTbCA K npeablayLen MHan-
Kauuu.

Mpun=Bubop NpAnoxeHna

Mepeitn K BEIGOPY APYrUX Npu-
NOXEHMN.

Bbi3Batb npunoxkenue «Bepr.
Tpaccup.».
[op. TpaccHp. Obmep

+*
+*
+

\..
1‘o
d‘o'

BepT. Tpaccup. | :A0CTalOLLAA JIMHL

Hazag, Hanee
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Mocne BbI3oBa NPUNOXEHUA HA AMUCNNEe NOABNAIOTCA OKHA MPOEKTOB/BLIGOPa NPOEKTa U COOTBETCTBYIOLMA BbIGOP
NO3ULMUM UM HACTPONKKU NO3MLIMOHUPOBAHNA U3MEPUTENBHON CTaHLMK.

Mocne 3aBepLUEHNA HACTPOMKM NO3MLMOHUPOBAHMA 3anycKaeTca Nnpunoxexune «Beprt. Tpaccup.».

B 3aBUCMMOCTH OT BbIGOpa NO3ULMK U3MEPUTENBHON CTaHLMK CyLLECTBYET iBa BapHUaHTa yYCTaHOBNEHUA TpaccMpyeMon
TOUKM:

1. TpaccupoBKa TOYeK CO CTPOUTENbHLIMU OCAMM, T. €. OCH B BEPTUKANIbHON OMOPHOMN MNOCKOCTH;
2. TpaccupoBKa TOYEK C KOOpAMHATaAMM U/MK C TOUYKaMK, B3ATbIMKM U3 YepTexka CAD.

11.2.2 BepTuKanbHaa TPacCUPOBKa CO CTPOUTENbHLIMKU OCAMU

Mpu BepTUKaNbHOM TPACCMPOBKE CO CTPOMUTENBHLIMU OCAMW OCH ONPEAENAIOTCA NYTEM UBMEPEHNA NO ABYM OMOPHLIM
TOYKaM C YCTaHOBKOW MO3WULUK.

YcraHoBKa no3uumn

YcTaHOBKa NO3MLMK BbINOHAETCA NO BO3MOXHOCTU MO LEHTPY/NOCepeanHe nepes BepTUKaNbHOW NNOCKOCTBIO Ha
TaKOM PacCTOAHWMU, KOTOPOe 0BECNeUnT ONTUMasbHLIM 0630P BCEX TOYEK.

C nomotybto Nnpudopa Npw ero yCTaHOBKE ONpeaensaeTcs Hynesan Touka (1) B cucTemMe OMOpPHbIX OCe U HanpasneHue
(2) BepTvKanbHOM ONOPHOM NNOCKOCTU.

BHumaHue
OnopHas Touka (1) ABnAeTcA rnaBHOM TOUKON. B 3TOM TOUKe 3a4at0TCA BEPTUKAbHAA M FOPU3OHTANIbHAA OMOPHbLIE OCH
Ha BEPTUKAbHOW OMOPHOM NNOCKOCTHU.

OnTMmanbHas yCTaHOBKa WiK NO3WULMOHMPOBaHKE NpUBopa MMEET MECTO B TOM Cllyyae, ECMIU OTHOLLEHWE FOPU3OHTaNb-
HOW OMopHo# AnuHbl L k paccToaHuio Q B oTHowweHnn L coctaBnsaeT: Q = 25: o1 10 go 7: 10, Tak 4TO NPOMEXYTOUHbIN
yron Haxoautca mMexkay o = 40° - 100°.

YKASAHUE

YcTaHoBKa NO3ULMK M3MEPHTENBHOM CTaHLMKU aHanorMyHa HacTpowke No3MLUMOHUPOoBaHUA «CBOBOAHOE NO3ULIMOHUPO-
BaHWe» CO CTPOUTENbHLIMM OCAMM C TOW NLLb PA3HULENW, YTO NepBan OMOPHAA TOUKA 3a4aeT HYNEBYIO TOUKY CUCTEMbI
CTPOUTENBHBIX OCEH Ha BEPTUKANbHOMN NNOCKOCTH, @ BTOpana — HanpasieHWe BEPTUKANbHOW NIOCKOCTU OTHOCUTENBHO
npubopa. B nto6om cnydae ocu NPUHUMAIOTCA B rOPU3OHTASIBHOM MM BEPTUKaSIbHOM OTHOLLEHMM OT TOUKHM (1).

Beoa oceBoro cmelyeHua

[nAa cmeLyeHna cucTeMbl OCel Unu «HyNeBOW TOUYKM» HA BEPTUKANIbHOW OMOPHOM MIOCKOCTM BBOAATCA 3HAYEHMA
CMeLLEeHuA.

3TW 3HaYeHUA CMeELLeHU MOryT CMeLLaTb HyNeBYHO TOUYKY CUCTEMbI OCEN MO rOPU3OHTaNM BNEBO (-) M BNpaso (+), no
BEpPTUKanu BBepX (+) 1 BHU3 (-) M BCIO NNIOCKOCTL Brepea (+) v Hasaa (-).
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OceBble CMELLEHUA MOryT BbiTb HEOOXOANUMbI, ECTU «HYNEBan TOUYKa» HE MOXET ObiTb 3aBU3MpPOBaHa B BUAE NEPBOWH
OMOPHO TOYKKM, MOITOMY CReAyeT UCMONb30BaTb CYLLECTBYIOLLYIO OMOPHYIO TOUKY, a 3aTeM HeOBXOAMMO BbIMONHUTL
CMelLLeH/e No OCH NyTeM BBOAA PACCTOAHWI B BUAE 3HAYEHWI CMELLIEHMS.

CMeLlleHWe on. MUHAN 1 OTmeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-
= :J AyLen UHAUKaLmm.

Mpun=BepT. TpPaccHp/Tpaccrp. cMew,

MoatBepanTs BBOA U NEPENTH K
BBOAY 3HAYEHWI TPACCUPOBKHK.

Bn/Bnp 0.000 m|'z;|
Be/BH 0.000 m|'2]
Bna/Hza, 0.000 m|'z;|

OTmeH OK

BBoa no3uyuu TpacCUpPOBKU

BBoA 3HaueHnn TpacCUPOBKMU B BUAE BENUYUHBI, 3aBUCUMOKN OT ONPeAeNeHHON B X0Ae HACTPOWKKU NO3ULMOHUPOBAHKA
ONOPHOW OCK UK CTPOUTENBHON OCK HA BEPTUKANBHON NNOCKOCTU.

BBO 3Haqu“ﬁ accup. OTMeEH OTMEHUTb U BEepPHYTbCA B rnas-
A paccup _omuen | s v

Mpun=HepT. TRPAGCHpP.3HAY. TPACCHP.

BBecTu cmeLleHnsa onopHoM
T""{ V1 |FIBC|

MJIOCKOCTH.
Hr 1.800mz)) Lok ] o s npvopa
Bﬂonb 5-000 M|123| SLF;C:((;ITITGHI:HO TOYKMU Tpaccu-
H 6.000 m|'2;|
CMeLjeHWe 0.200 m|'z;|

OTmeH | CumeLy | OK

HanpaBneHne 0THOCUTENBbHO TOUYKHU TPACCHUPOBKU

Mpu6op BbIPABHMBAETCA B 3TOM OKHE OTHOCUTENBHO TPACCUPYEMO# TOUKM; NPX 3TOM NPUBOP NOBOPaYMBAETCA A0 TEX
nop, NoKa KpacHbIi ykasarenb HanpaBNeHUs He YCTAHOBUTCA Ha HYNEBOW OTMETKE.

B aTOM Cnyyae LeHTp NepeKpecTva oToBparkaeTcaA B HanpasieHU TOUKM TPACCUPOBKH.

Mocne aToro 3putensHan TpyGa nepemeLLaeTca No BEPTUKaNM A0 TeX Nop, Noka oba TpeyronbHUKa He ByayT 3anonHeHsbI.

YKASAHUE

Mpu 3an0NHEHNN BEPXHETO TPEYrONbHUKA 3PUTENbHYIO TPYOY CMECTUTh BHU3. MpK 3aN0NHEHNU HUXKHErO TPeyronbHUKa
3pUTENBHYIO TPYOYy CMECTUTB BBEPX.

[Mpn BO3MOXHOCTU CMeyuanuct ¢ NOMOLLbIO BCMOMOrareslbHoro I'IpMCI'IOCOﬁJ'IeHMH MOXXeT BbINONMHUTL HaBeAeHue
CaMOCTOATENbHO AaXKe MO BUIUPHOW IMHUK.
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iy

BblpaBHHBaHlﬂe W U3Mepe

Mpun=BepT. Tpaccup./Toura TpaccKp

Hr 1.800 m|'z;|
V1

Tuk
72°22' 00"
Ip 3.600mM

dBy -45° 09" 46"

/.b o
il [l
s\ \\\\\“ il

=
B =

il

dly 33704 33"

Hazag M3m

KoppeKTUpOBKHU TPAaCCUPOBKHU

Hazag,

Bosspar k BBOAy 3HaueHWi
TPaCCHUPOBKH.

]

M3mepuTtb paccTonHue u ne-
PEeiTH K MHAMKALUKN KOPPEKTUPO-
BOK NapamMeTpoB TPaCCUPOBKH.

[yTemM MHAMKauMKM 3HAYEeHUH KOPPEKTUPOBKU Aep)KaTeflb MULLEHU MAW MULLEHb HAaBOAWTCA BBEPX, BHU3, BNEBO,

Bnpaeo.

C NOMOLLbIO U3MEPEHUS PACCTORAHMUA TAKKE NPOUCXOAUT KOPPEKTUPOBKA BNepea Uiv Hasaa.
Mocne KakAoro M3MepeHWA PacCTOAHWA OTOOpa)kaeMble 3HAYEHUA KOPPEKTUPOBKM AATMPYKOTCA ANA Mo3TanHoro

I'IpVIﬁJ'IM)KeHVIﬂ K KOHEYHOW nosuuuu.

BepT. Tpaccup.

Mpun=BepT. TPaccHp S Touka TPAGCHP

Hr 0.400 M|z
V1

Tuk

Bosspar k BBOAy 3HaueHuWi
TPaCCHUPOBKH.

[MokasaTb U COXpaHuTb pesysb-
TaThbl.

M3mepuTb pacctoaHne u npo-
CTaBUTb aTbl KOPPEKTUPOBKM
napameTpoB TPACCUPOBKH.

Bnpaeo 2876 m i
Beepx 5292 m B
Hazag, 1.689 m

Hazag, | Pe3 | Mam ‘ Cn. T4YK

WUnavkaumna yl(asarmﬁ ANA CMeLleHUA B HanpaBsieH!UU Lenu U3aMepeHHun.

Beectu cneayioLLyto TOuKy.

Bnepea JHeprkatenb MULLEHN (MULLEHB) CneayeT CABUHYTbL
Janblue B HanpaBneHU OMOPHOW MIOCKOCTH.

Hasaza Jepxatenb MULLEHH (MULLEHDB) CneayeT CABUHYTb
Janblie B HanpaBneHW OT ONOPHON MIOCKOCTH.

BneBso Jepxatenb MULLEHM (MULLEHB) CiealyeT CABUHYTb
BNEBO OT NpuOopa Ha yKasaHHyto BENMYUHY.

BNpaso Jepxatenb MULLEHN (MULLEHB) CielyeT CABUHYTb
BMpaBo OT Npubopa Ha yKasaHHYo BENNUMHY.

BBEPX Jepxatenb MULLEHM (MULLEHB) CieayeT CABUHYTb
BBEPX OT NpUBopa Ha yKasaHHyH BENUUMHY.

BHM3

Leprkarenb MULLEHN (MUALLIEHb) CiedyeT CABUHYTb BHU3
OT Npu6opa Ha YKasaHHYo BENUUMHY.

Pe3ynbTaTtbl TPaCCUPOBKH

MHavKkauma pasHOCTeN 3HaYeHUn TpaccUpoBKM AnA «Baonb», «Bbicota» U «CMeLLeHne» Ha OCHOBaHMK MOCNEAHUX

M3MEPEHWI PaCCTOAHWUIA U YrNoB.
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PeaynbTaTbl Thacc Hazag, Bosspar k BBOAy 3HaueHWi
Y P :I TPacCHPOBKM.

Mpun=BepT. TpaccHp./PesyneTaTh TRAGCHP.

CoxpaHuTb 3HaYeHWUs Tpaccu-

Tuk V1 POBKU W NOCNEAHWe 3HaYeHnA
pasHoCTH.
dL -1.316 M Cr1. THK Beectu cneayioLLyto TOuKy.
- Fa
dH 7.268 M &4
dH
Q 2301 M| E—
-dL
Hazag, | Coxp ‘ Cn. T4k
CoxpaHeHWe AaHHbIX TPACCMPOBKU CO CTPOUTENbHBIMU OCAMU

Tuk 0O603HaYEHNE TOUKM TPACCUPOBKH.

Baonb (BBEA.) BBeaeHHoe NpoAosibHOE PacCTOAHNE OTHOCUTENIbHO
OMOPHOW OCH.

BeicoTa (BBEA.) BeeneHHoe 3HayeHne BbICOThI.

CwmelleHue (BBea.) BBeneHHoOe 3HayeHne CMeLLeHna No BEPTUKaIN OTHO-
CUTENBbHO OMOPHON NNOCKOCTU.

Baonb (M3mep.) M3mepeHHoe NpoAoNbHOE PacCTOAHNE OTHOCUTENBHO
OMNOPHOW OCH.

Beicora (M3mep.) M3mepeHHan BbicoTa.

CwmelleHune (13mep.) M3mepeHHoe CMelLeHne OTHOCUTENbHO OMOPHON NoC-
KOCTH.

dL PasHOCTb B 3HaY€HUM MPOAONBHOrO U3MEPEHUA C yye-
TOM OnopHo#n ocu: dL = «Baonb» (M3mep.) - «<Baonb»
(BBEA.)

dH PasHocTb BbIcOT: dH = BbICOTa (M3MeEP.) — BbICOTa
(eBea.)

dOffs PasHOCTb B 3HaY€HUM MONEPEYHOro M3MEPEHHA C yue-
TOM onopHo#i ocu: dOffs = «[Monep.» (M3mep.) - «lo-
nep.» (8eea.)

11.2.3 BepTvKanbHasa TpaccupoBKa C KoopAUHaTaMu

KoopanHaTbl MOryT MCNonb3oBaTbCA, €CMM, HanpuMep, MMEIOTCA OMOPHbIE TOYKM B BUAE KOOPAMHAT M TOYKM Ha
BEPTUKaNbHOW NIOCKOCTU TAKXKe NPUCYTCTBYIOT B BUAE KOOPAMHAT B TOW XKe CamMOKn cucteme.

310 MMeeT MecCTo, ecnu, Hanpumep, NPeABapUTENbHO ObiNO BHINONHEHO U3MEPEHUE BEPTUKANbHOW NIOCKOCTU C
KOOpAWHAaTaMM.

BBoA TOUeK TPaCCUPOBKHU
BBOZA TOUEK TPACCMPOBKM C TOYKAMM KOOPAMHAT MOXET NPOUCXOANTb TPEMA PA3NIMUHBIMKU CriocoBamu:

1.  py4yHOV BBOA KOOPAMHAT TOYEK;

2. Bbl6OP KOOPAMHAT TOYEK U3 CMIUCKA COXPAHEHHBIX TOYEK;
3.  BbIGOP KOOPAMHAT TOYEK U3 CMIUCKA COXPaHEHHbIX Touek B CAD-rpaguke.
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Beoa 3HAYeHWH Thaccup. | G OTMEHUTb U BEPHYTLCA B rNas-
A paccup _omer |

Mpun=BepT. TpaccHp.f3Hay. Tpaccup.

[MoatBepanTL BBOA M NEPENTH

oK

Tuk V1 |HBC| - K MHAMKaLWK BbIBEPKK Npubopa
OTHOCHTENBHO TOYKM TPACCH-

Hr 0.400 M|123| POBKM.

Baonb 7.000 m|'2;]

H 6.800 m|'2;|

CMeLyeHme 0.746 m|'2;|

OTmeH | Cmewy | OK

BBoa Touek TpaccupoBKkH (uepTer CAD)
TOuKM TPacCUPOBKHM 3aAAK0TCA HENOCPEACTBEHHO M3 YepTexa CAD.
Mpw aTOM TOUKa y)Ke 3afaHa B 3- Uin 2-MepHOM BUAE U COOTBETCTBYHOLMM 0OPA30OM M3BNEKaeTca oTTyaa.

BblﬁpaTb Ha nnaHe Otobparkaet BbIOPaHHYO TOUKY
13 rpapuKm.
Mpun=Mpr ynpaen. AaHHEMAITIpo2ET
BepHyTbcA Kk BBOAY 3HAYEHWI
Y OTMEH
< > :] TPaCCHUPOBKHY.
v
. Q Bbi6path TOuKy 13 nnaxa.
. . BblBparth TOUKy 13 CriMcKa.
Axis 1
BbInonH1TL pyyHOI BBOA KOOP-
Q AnHar.
[ R oK MoATBEPAUTL BLIGOP TOUKK.

Hazaa ([1naH

3nuc0|‘ Pyu4H ‘ OK

PesynbTathl TPaCCUPOBKM C KOOpPAMHaTaAMU
MHAvKaumA pasHOCTM NapameTpoB TPACCMPOBKM Ha KOOPAMHATHOW CETKE Ha OCHOBAHWW MNOCNEeAHUX M3MEPEHWN
PacCTOAHWIA 1 YrNoB.

Hasag BosBpart k BBOAY 3Ha4EeHMiA
TPACCUPOBKM.

PesynbTaTbl Tpaccup.

Mpun=BepT. TpaccHp./PesyneTaTh TRAGCHP.

| N
CoxpaHuTb 3HaYeHWUs Tpaccu-
Tuk V1
[on.m

POBKMK 1 NOCneaHne 3Ha4yeHua

pasHOCTH.
dL 2875 M P m— BBecTu cneayioLLyto TOUKy.
dH -5.291 M &4
dH
Q 1689 M | B—
L

Hazag, | Coxp ‘CH.T'-II{

CoxpaHeH1e AaHHbIX TPAaCCUPOBKU C YKazaHMeM KoopAWHaT
Tuk O603HaYeHNE TOUKM TPACCHUPOBKM.

KoopauHara no aécuucce (BBea.) BBeaeHHan KoopauHaTa no abcumcce OTHOCHUTENBHO
OMOPHOM CUCTEMBI KOOPAWHAT.

162



BeicoTa (BBEA.)

BBeneHHOe 3HayeHne BbICOTHI.

KoopawuHara no opaunHare (sBea.)

BBeaeHHana koopanHaTta no opAnHaTe OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CUCTEMBI KOOPAMHAT.

KoopauHara no aécuucce (M3mep.)

M3mepeHHan KoopanHaTa no abeumcce OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CUCTEMbI KOOPAMHAT.

BeicoTa (M3mep.)

MsmepeHHaﬂ BblCOTa.

KoopauHara no opanHare (M3mep.)

MsmepeHHaﬂ KoopAnHaTa no opAnHaTe OTHOCUTENIbHO
OI'IOpHOﬁ CUCTEMbl KOOPAWUHAT.

dN

PasHocTb koopaunHat no aécumcce Ha
OCHOBaHWM OMOPHON CUCTEMbI KOOP-
avHar: dN = koopauHata no aécuucce
(M3mep.) - koopanHarta no abcumncce
(BBEA.)

dH

PasHocTb BeIcOT: dH = BbICOTa (M3Mep.) - BbICOTa
(BBeEA.)

dE

PasHocTb KOOpAMHaT No opAnHaTe Ha OCHOBaHWKU onop-

HOW cucTembl KoopAanHart. dE = koopAnHaTta no opau-
Hate (M3mMep.) - KoopAuHaTa No opavHate (BBea.)

YKA3AHUE

BepTukanbHaa TpaccMpoBKa BCEraa UCnonb3yeT TpeXMepHbIE ONMCaHNUA TOYeK. [pu TpacCUpPOBKE CO CTPOUTENbHBIMU

OCAMU 1 TPACCUPOBKE C KOOPAUHATAMK UCNONL3YHOTCA BENNYUHBI «Baonb», «Beicotar n «CmelLleHne».

YKA3AHUE

Cneuyloume OKHa aHanorMyHbl OKHam, ONUCaHHbIM B npeabluymeﬁ rnaee.

11.3 «O6mep»

11.3.1 NpuHumn paboTbl npunomenua «0O6mep»

MpurHUMNMansHO o6Mep MOXHO paccMaTpuBaTh Kak MHBEPCHUIO MPUOXEHHA «[op. Tpaccup.».

CyLyecTByoLME NO3ULMM C 0OMEPOM CPABHUBAIOTCA C NO3ULMAMM Ha NNaHe, OTKNOHEHUA OTOBPaXKAIOTCA U COXpaHs-

HOTCA.

CornacHo HaCTpOHKe NO3MUMOHUPOBAHUA AaHHbIE C MfaHa WK cpaBHMBaAeMble NO3WLMW MOIyT BBOAWTLCA B BuAe

BEMYMH UM PACCTOAHUIA, UCMONB3OBATLCA B BUAE KOOPAMHAT UIKM TOUEK C rpaduKON.

Mpu nepepaye AaHHbIX U3 nnaHa B Buae yeptexxa CAD c MK Ha TaxeomeTp M BbiGope B KayecTBe rpaduyeckon
TOUKKM/rpapuUecKkoro obbLEKTa Ha TaxeoMeTpe ANA TPACCUPOBKU HET HEOBXOAMMOCTU B 0OpaLLEHUN C MHOXECTBOM
Yncen Unu YUCNOBLIMU MHOXKECTBAMM.

CraHaapTHeIMK 00NnacTAMM NPUMEHEHHA STOW OMLMK ABNAKOTCA NPOBEPKA CTEH, KONIOHH, onanyBku, 6onbLmux NpoemMos
M Ap. AnA 3TOro BLINOMHAETCA CPaBHEHUE C MO3ULMAMM Ha MnaHe; PasHOCTU OTOBPAaXKAKTCA MM COXPaHATCA

HEeNnoCpeACTBEHHO Ha MecCTe.

[nAa 3anycka npunoXexua <<06Mep>> B MEHI0 NPUNOXeHNA cneayet HaXkaTb COOTBETCTBYHOLLYH KHOMKY.



BepHyTbCA K NpeablayLen MHan-
Kauuu.

MeHro ApHUNoXeHUA

Mpun=Bubop NnpanoxeHKa

/j

lop. Tpaccup.

MepeiiTn K BEIGOPY APYrUX Npu-
NOXEHWN.

Bbi3Batb npunoeHue «O6Mep».

4+
++
/R‘ ;
BEET. TRaccHp. zaocTaroLan JuHL

Hazag Danee

Mocne BbI30Ba NPUNOXKEHUA HA AWCTINEE MOABMAIOTCA OKHA MPOEKTOB/BbIGOPA NPOEKTa U COOTBETCTBYIOLLMIA BEIGOP
NO3ULMUM UM HACTPOMKU MO3ULIMOHUPOBAHUA U3MEPUTENBHON CTAHLMK.

Mocne 3aBepLUEHUA HACTPOMKW NO3ULMOHUPOBAHKA 3anycKaeTcs npunoxenue «O6mep». B 3aBUCUMOCTH OT BbiBopa
NO3ULIMK M3MEPUTENBHON CTaHLMK CYLLIECTBYeT [iBa Bap1aHTa YCTaHOBNEHUA TOUKKU oBMepa:

LL L

1. oBMep TOYeK CO CTPOUTENBHBIMU OCAMM;
2. obmep TouYek C KoopAWHaTaMM U/MIK C TOUKaMK, B3ATEIMK U3 yepTexxa CAD.

11.3.2 O6mep co CTPOUTENbHBLIMM OCAMM

Mpu 06Mepe Co CTPOUTENBHBIMM OCAMU BBOAUMBIE 3HAUEHUA OBMeEpa BCeraa OTHOCATCA K CTPOUTENBHOM OCH, KoTopan
6bina BoIGpaHa B Ka4eCTBE OMOPHO.

Beoa nosuuun ana obmepa

Beoa nosvumn obmepa B BWAE BEMUMHBI, 3aBMCMMON OT ONpEeAeneHHOM B XOAe HACTPOMKM MO3MLMOHMPOBaHMA
CTPOUTENLHON OCH MM CTPOUTENBHOM OCH, HA KOTOPOW YCTaHOBAEH NPHBop.

3HaueHna BBOAA ABNAIOTCA NPOAONbHLIMM M MOMNEPEYHBLIMU PACCTOAHMAMM OTHOCHTENLHO ONPEAENEHHON CTPOUTENbHON
ocu.

BepHyTbCA K npeablayLen MHan-

Beog, gaHHbIX 06Mepa

Kauuu.
Mpun>06mep/Beos RaHHEX ofimepa rIO.qTBep.CIMTb BBOA U nepeﬁm
Tuk H1 |HBC| K MHAMKaLWK BbIBEPKK Npubopa
OTHOCMHTEJIbHO TOYKKU TpaCCH-
Hr 0.400 m|'2;| poBKH.
Baonb 0.000 m|'2;|
Monep. 0.000 m|2;|
H 0.000 m|'2;|
Hazag, OK
YKA3AHUE

3HaueHnua oémepa Ha CTpOMTeﬂbHOH ocu B nepe,quM/sauHeM HanpasnieHnu oT MSMepMTeJ’IbHOH CTaHUuMu ABNAKTCA
npoAOo/IbHbIMU 3HAYEHUAMMU, a 3HAYeHUA oémepa, pacnonoXeHHble cnpaesa U cneea oOT CTpOMTeﬂbHOH ocu, — none-
PEeYHbIMWN. «Bnepe,q» M «CnpaBa» ABNAKTCA MONOXUTENIbHbIMU 3HAYEHUAMMU, «Ha3ad» U «CneBa» — OTpUlaTes/ibHbIMU.

HanpaeneHue k Toukn o6mepa

Mpubop BbIPaBHMBAETCA B 3TOM OKHE OTHOCHUTENLHO TOYKM oBmepa: Mpu 3TOM NpUBOP noBOpauMBaeTcA A0 Tex
nop, Noka KpacHbIi yKasaTtenb HanpaBneHus He YCTAaHOBHTCA Ha «0» U PaCMONOXeHHbIH BHU3Y LMGMPOBOI yKasarenb
PasHOCTH YINOB TAKKE HE YCTAHOBUTCH TOUHO HA HyNIeBOW OTMETKE.

B aTOM Crnyyae LeHTp NEPeKPECTUA yKasbIBAET B HANPaBEHWM TOUKWM OBMepa AnA HaBeAeHUA AepKatensa pednekropa
1 MASHTUOMKALWM TOUKKM oBMmepa.
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YKASAHUE

Kpome Toro, cyLyecTByeT AONONHUTENbHAA BO3MOXHOCTb aBTOMATUYECKOro HaBeAEHUs Aeparena pednexropa no
BM3UPHOW NTIMHAW C MOMOLLIbIO BCMIOMOTaTeNbHOro NPUCnocooneHus.

BbIDGEHWBAHWE U U3MEDeE Haaa BosBpar K BBOAY 3HAYEHW
P P Il TPaCCUPOBKM.

MNpun=Top. TpaccHp./ToNEa TPACCHP

E M3mepuTb pacctofHue v ne-
Hr 0.400 m|'24|| —~ © peitt K uhankauun otknonermi. [
ey u

THK H1 z,
ry 400 03. 27.. dly 24762 48"
p 1.803 M

Hazag M3m

PesynbTathl o6Mepa

MHavkauma pasHocTer nosvuui no Hanpaenexnuio «Baonb», «[lonepek» n «CmelyeHne» Ha OCHOBaHUW NOCNEAHWX
M3MEPEHWIA PACCTOAHWUIA U YrNOB.

Bosspar k BBOAY 3HAueHMi
Hazsa,
PezynbTaThl 06mepa A4 ToaoooB.

Npun=06mep/FesyneTate ofimepa

CoxpaH!Tb 3Ha4eHWA Tpaccu-
Tuk H1 POBKM M NOCNeAHWe 3HaYeHnA
+0 pasHoCTH.
dL 1312 m +_$dL I:C"' — BBecTn cneaytoLLyto TOUKy.
Q 1.311 M &
dH 0.520 m
Hazag, | Coxp ‘ Cn. T4k
YKA3AHUE

Ecnu npu HaCTpOﬁKe nosnyMoHMpoOBaHNA M3MepMTeJ’IbHOl7I CTaHUuMn He 6bina 3apaHa HU oaHa onuuAa AnAa BbICOTHI,
AaHHble BbICOThI U BCE pefieBaHTHble MHAWKaLUKU GonbLue He 0T06pa)+(aPOTCF|.

CoxpaHeHue AaHHbIX obmepa co CTPOUTENbHLIMU OCAMM

Tuk 0O603Ha4YeHNe TOUKU TPACCHUPOBKH.

Baonb (BBEA.) BBeaeHHOe NpoAosibHOE PaCcCTOAHNE OTHOCUTENIbHO
CTPOWUTENBHON OCH.

Monep. (BBeA.) BBeaeHHOe nonepeyHoe pacCTOAHUE OTHOCUTENBHO
CTPOUTENBLHOW OCH.

BricoTa (BBeaA.) BBeaeHHan BbicoTa.

Baonb (M3mep.) M3mepeHHoe NpoAoNIbHOE PacCTOAHME OTHOCUTENBHO
CTPOWUTENBLHON OCH.

Monep. (u3mep.) BeeneHHoe nonepeyHoe paccToAHME OTHOCUTENbHO
CTPOWTENBLHOW OCH.

Beicora (u3mep.) M3amepeHHan BbicoTa.

dQ

PasHOCTb B 3HaY€HWW NMONEPEYHOro UBMEPEHUA C yue-
TOM CTpouTenbHo ocu: dQ = «[onep.» (M3mep.) - «[o-
nep.» (8eea.)
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dL PasHOCTb B 3Ha4eHWW NPOAONBLHOTO U3MEPEHUA C
y4yeToM cTpouTenbHoi ocu: dL = «Baonb» (M3mep.) -
«Bnonb» (BBEA.)

dH PasHocTb BbicoT: dH = BbicOTa (M3Mep.) - BbicOTa
(8BEA.)

11.3.3 O6mep ¢ KoopaUHaTamu

Beoa Touku obmepa
BBOA KOOPAWHAT TOYEK MOXKET BLINOMHATLCA TPEMA PA3IMUHBIMKU CMIOCOBaMM:

e PY4HOI BBOA KOOPAMHAT TOYEK;
o BbIGOP KOOPAMHAT TOUEK U3 CMIMCKA COXPAHEHHbIX TOUEK;
e BbLIGOP KOOPAMHAT TOUEK U3 CMIMCKA COXPaHeHHbIX Touek B CAD-rpaduke.

Hazag, E:LF‘:’MHMyTbCH K npeablayLien MHam-

Beog, AaHHbIX o6Mepa

Mpun=06mep/Beoa aaHHEx obmepa

[MoatBepanTL BBOA U NEPENTH

it

TuK R104 §| K MHAMKaLWK BbiBEPKK Nprubopa
OTHOCHTENBHO TOUKK OBMepa.

Hr 0.400 m|'2;|

E(Y) 0.800 M

N(X) 0.900 M

H 0.400 m

Hazag OK

Beoa nosuuumn obmepa (4eptema CAD)
Toukn oBMepa 3a4atoTCA HEeNOCPEACTBEHHO U3 uepTexka CAD.
Mpu 3TOM TOUKa YrKe 3azaHa B 3- Unn 2-MEePHOM BUAE U COOTBETCTBYHOLLMM 06pa3oM M3BNEKAETCA OTTyAa.

BblﬁpaTb Ha nNnaHe OtoBparkaeT BbIOpaHHYH TOUKY
O 13 rpapuKm.
Mpun=Mpr ynpaen. AaHHEMAITIpo2ET
OTMEHHTbL 1 BEPHYTLCA K BBOAY
OTMeH
¢“) :J Touek obmepa.
. M. Bbi6patb TOuKy 13 nnaxa.
5 ) L BbiBpartb TOUKy 13 CriMcKa.
Axis 1
BbInonH1TL pyyHOI BBOA KOOP-
Q AnHar.
e oK MoATBEPANTL BLIGOP TOUKM.
Hazaa ([1naH 3nuc0|‘ Pyu4H ‘ OK
YKA3AHUE

Ecnn npu Hactpoiike NO3MLUMOHWMPOBAHWUA W3MEPUTENbHOW CTaHUMK He Obina 3ajaHa HWU ofHa ONuMA ANA BbICOTHI,
AaHHble BbICOThbI U BCE pefieBaHTHble MHAWKaLUKU GonbLue He 0T06pa)+(aPOTCF|.

YKA3AHUE
CneaytoLme OKHa aHanornyHbl OKHam, ONUCaHHLIM B NPeabIAyLLei rase.

PesynbTaTtbl TPaCCUPOBKU C KOOpAUHATAMH

MHAvKaumA pasHOCTM NapameTpoB TPACCMPOBKM Ha KOOPAMHATHOW CETKE Ha OCHOBAHWW NOCNEeAHUX M3MEPEHWN
PacCTOAHWIA W YrNoB.
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PeaynbTaTbl obMepa Hazag, Bosspar k BBOAy 3HaueHWi
Y P :I TPacCHPOBKM.

MNpun>=06mep/PesyneTate ofimepa

CoxpaHuTb 3HaYeHWUs Tpaccu-

Tuk R104 POBKU W NOCNEAHWe 3HaYeHnA
pasHOCTH.
dE(Y) -2.031m Beectu cneayioLLyto TOuKy.
dNQO) -1.861 M |—
dANEX)
dH 0.547 M
~dE(T)

Hazag, | Coxp ‘CH.T'-II{

CoxpaHeHue AaHHbIX TPACCMPOBKU C yKasaHWeM KoopAuHaT

Tuk 0O603HaYEHNE TOUKM TPACCUPOBKH.

KoopawuHarta no abcuucce (BBeA.) BBeaeHHas koopauHaTa no abcumcce OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CUCTEMbI KOOPAMHAT.

BeicoTa (BBEA.) BBeneHHoOe 3HauyeHne BbICOThI.

KoopawvHara no opavHare (Beea.) BBeneHHaA koopanHata no opAvMHaTe OTHOCHTENbHO
OMOPHOW CUMCTEMbI KOOPAMHAT.

KoopauHara no aécumucce (M3mep.) M3mepeHHaa KoopanHaTta no abcuynucce OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CUMCTEMbI KOOPAMHAT.

BeicoTa (n3mep.) M3mepeHHan BbicoTa.

KoopauHara no opanHare (namep.) M3mepeHHan koopanHata no opAnHaTe OTHOCUTENBHO
OMOPHOW CMCTEMbI KOOPAMHAT.

dN PasHocTb koopauHar no aécuncce Ha

OCHOBaHWM OMOPHOMN CUCTEMBI KOOP-
auvHart: dN = koopauHara no aécuucce
(M3mep.) - KoopanHata no abeuucce

(8BeEA.)

dH PasHocTb BeicOT: dH = BbICOTa (M3Mep.) - BbICOTa
(eBEA.)

dE PasHOCTb KOOPAMHAT NO OPAMHATE HA OCHOBaHUM OMOpP-

HOW cUCTEMbI koopaunHart. dE = KoopauHarta no opau-
HaTe (M3mep.) - KoopAuHarta no opauHare (eesea.)

YKA3AHUE

O6mep c KoopAUHaTaMK MO CBOEMY NPOLIECCY aHanormyeH obMepy no CTPOUTENbHBIM OCAM C TOW NLLb PasHULEN, YTO
BMECTO NPOAOJbHBIX M NMOMNEPEUYHbIX PACCTOAHWIA KOOPAMHATLI UIK Pa3NMYMA KOOPAMHAT OTOOPaXKaTCA UK BBOAATCA
B BMAE PEe3ynbTaToBs.

11.4 <Hepocrarowana nMH1A»

11.4.1 NpuHymn paboTbl npunomeHusa «<HegocTarowan NUHUA»

C NOMOLLbIO MPUNOXXEHUA «Heqomarou.(aﬂ JINHUA>» BbINONHAETCA U3MEpPEHUEe ABYX MPOU3BOJIbHO PaCnOIOMKEHHbIX B
NPOCTPaHCTBE TOYEK AnA onpeAeneHuAa ropusoHTaibHOro pacCTtoAHUA, pacCToAHMA NoA YrioMm, pasHOCTU BbICOT U
HaK/IOHa MexXay TOYKaMMu.
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K onpepeneHuro HaknoHa ¢ NOMOLLbIO HEAOCTarOLWEN IMHUKU

1 B i -
MeHI NpUNoKeHUA DQ . Hazag, €PHYTLCA K NpeablayLen nHau
p alitizg] o
Mpun=Befop NpHNOEEHKA =
Hanee MepeiTn K BIGOPY APYrUX NpK-
NOXEHUN.

BbizBaTb npunoxkeHue «Heno-
cTatoLan MH!s».

| o m

- lop. Tpaccup. Obmep
L X
+ +
+

A ¢

BEET. TRaccup. zAocTaroLlan nHi

Hazag Danee

Mocne BbI30Ba NPUNOXEHUA NOABNAETCA MHAMKALMSA NPOEKTOB WM OKHO BbiGopa npoekTa.
Onuua «3aanatb N03.» 30€Cb HE HYXHA.
[nA onpeaenexna HEAOCTaKOLEN IMHAM CYLLECTBYET ABa PasnnyHbIX BapUaHTa M3MepeHus:

LL L}

1. pesynbTathl MeXAay NepBon U BCEMMU OCTasIbHBIMU U3MEPEHHBIMU TOUKaMMU;
2. pesynbTaThl MeXAY ABYMA U3MEPEHHLIMU TOUKAMU.

1-1 BAPUAHT — OTHOCUTENBHO penepa

B
@

MpumMep ¢ TOUKaMK Ha rpyHTe
Mocne usMepeHna NepBO TOUKM BCE OCTaNIbHbIE U3BMEPEHHBIE TOUYKM COOTHOCATCSH C TOW TOUKOW.
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2-i BapUaHT — OTHOLLUEHUE MeX Ay NepBOX U BTOPOW TOUKOH
P

@

P, ¥ \

MpuMep ¢ TOUKaMK Ha rpyHTe
U3mepeHue nepBbix ABYX TOUEK.

Mocne nonyyenna pesynbtara cnelyeT BbiGpaTb HOBYIO NIMHUIO, @ TAKXKE U3MEPHTb HOBLIA penep U HOBYKD BTOPYHO
TOUKY.

U3mepeHune no nepeoi ONopHoOH Touke

Onpea,. 1 ToukK 21/06/1 '_I Ha=am BepHyTbcA K BLIBOPY NpOeKTa.

MNpun=HepocTawwaa nuuMaklzmep. TuK

AKTUBMPOBATL U3MEPEHUE NO
TOUKeE.

Hanee MepenTtn Kk cneayowemy usme-

Hr 0.400 M|z

ry 355° 19' 20" oo,
By 74° 17" 39"
Mp 4.551 M iU\/\

Hazag, | Mam ‘ﬂanee

U3mepeHre nNo BTOPOM OMOPHOMN TOUKe

onpea. 2 TOYKH 2 : Hasag, BepHyTbCa K NnpeablayLyen Hamn-
pea i e o

Mpun=HepocTawwaa NHHAAKEMep. TUK

Hr 0.400 M|z

M3mepuTb yron u paccTofAHue.

Mokasartb pesynbtar paboTsl

My 54° 16' 04" npunoxenus «Heaocrarowan
NMHMS>.

By 80" 12' 27"

Ip 3.268 m

Hazag, | Mam ‘ Pes
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UHnaukauyma pesynbrarta

HeaocTarowas MAHWUE Haaa, BepHyTbcA K npeablayLien nHam-
A Ly _Hasaa | o

MNpunzHeaocTawwas nMHMAP esneTaTe

CoxpaHutb pesynbrar

PH 4.069 M

BapuaHT «HoBana nuHua». lMe-
rp 4.006 M peWiTn K BBOAY HOBOM 1-i onop-

HOW TOYKM.
dH -0.716 M @ BapuaHT «CneaytoLyan TouKa»:
H -17.87% pacueT HeaocTatoLen MHWK OT-

aKnoH . HOCUTENbHO 1-1 ONMOPHOW TOYKM.

Hazag |HOB. HHH‘ Cn. T4K

11.5 «<M3amep. & Peructp.»

11.5.1 NpuHumn pabotel npunoxenus «Usmep. & Peructp.»

C nomotybto «M3mep. & Pernctp.» BbINONHAETCA U3MEPEHNE TOUEK, NO3ULMA KOTOPbIX HEU3BECTHA.

BbinonHeHne naMepeHuit AMCTaHumMii BO3MOXKHO C MOMOLLbIO Na3epa, €Cu NasepHblit Iyd MOXHO HanpasBuTb Heno-
CPEeACTBEHHO Ha NOBEPXHOCTb.

Mo3nLMK TOUEK PACCUUTLIBAIOTCA COMNTACHO HACTPOMKE MO3ULMOHUPOBaHNUA U3MEPUTENBHOM CTaHLMKU TGO C MOMOLLbIO
napamMeTpoB CTPOUTENbHBIX OCEM, MO0 C MOMOLLLIO KOOPAWHAT U/ NapamMeTPOB BbICOTHI.

M3mepeHHble TOUKM MOTYT UMETb U COXPAHATLCA C Pa3NUYHBIMU 0B03HAYEHUAMM.

YKA3AHUE
C Ka)xablM NPOLECCOM COXPaHeHnA 0603HaueHNe TOUKM aBTOMaTUYECKHU YBENMUMBAETCA Ha «1x.

CoxpaHeHHble To4YeuHble AaHHble MoryT nepeaasatbeA Ha MK u otobpakatsca B CAD unu nofo6HOW cucteme 1 B
nocneayroLlemM peAakTMpoBaTbCA MK BbIBOAUTLCA HA NeYaTb UM apXMBMPOBATLCA B LiENIAX JOKYMEHTUPOBaHUA.
[na 3anycka npunoxenua «Mamep. & Peructp.» B MEHIO NPUNIOKEHUI CneayeT HaXkaTb COOTBETCTBYHOLLYIO KHOMKY.

Hazag, BepHyTbCA K npeablayLen MHan-
Kauuu.
n B
pHn=Bubop npunoxenua I:nanee I'IepeﬁTM“ K Bblﬁopy ApYyrvx npm-
NOXEHUN.
|£ Bui3Batb npunoxenue «U3mep.
Ig & Peructp.»
M3mep & Per Mnowanb UibisBIBiED

28 !

2PT. BblpaBHHWBAH KocB. BbicoTa

Hazag, Hanee

Mocne BbI30OBa NPUNOXEHUA HA AMUCMIEe NOABNAIOTCA OKHA MPOEKTOB/BbIGOPA NPOEKTA U COOTBETCTBYHOLLMIA BbIGOP
NO31LMKU UM HACTPOWKM NO3ULMOHUPOBAHNUA U3MEPUTENBHOW CTAHLUM.

Mocne 3aBepLUEHNA HACTPOMKKU NO3ULIMOHUPOBAHHA 3anycKaeTcs npunoxeHue «Mamep. & Peructp.».

B 3aBUCUMOCTH OT BbIGOpA NO3ULMKM U3MEPUTENBHOW CTaHLMK CYLLECTBYET ABa BapuaHTa yCTaHOBNEHUA TOUKK oBMepa:

1. To3vumM TOUKM B 3aBUCUMOCTH OT CTPOUTENBLHOW OCH
2. To3nuuM TOYKKM B 3aBUCMMOCTH OT CUCTEMbI KOOPAUHAT

11.5.2 U3amepeHHre u perucTpauma co CTPOUTENbHLIMUA OCAMM
Mo3uULnK U3MepPEHHBIX TOYEK COOTHOCATCA CO CTPOUTENBHOM OCbIO, KOTOPaA Bbina UCMOoNb3oBaHa B BUAE OMOPHON OCH.
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Mo3unynM onucLIBaKOTCA NPOAOSLHON BENIMUMHOM Ha CTPOUTENLHON OCH U NEPMEHANKYNAPHBIM NONEPEYHLIM PaCCTOsA-
HUEeM.

PO — nosuuma npuéopa nocne yCTaHOBKMU.
Mpw BLINONHEHUU UBMEPEHUIA ANA ONPEAENEHNA YIOB U PACCTOAHWIA PACCUUTLIBAIOTCA U COXPAHAIOTCA COOTBETCTBY-
OLLMEe pacCTOAHUA CTPOUTENBHBIX ocer L n Q.

OnpeaeneHne TOYEK CO CTPOUTENBHbLIMU OCAMU
Mocne 3aBepLUEeHNA HACTPOMKN NO3ULMOHUPOBAHUSA MOXHO NPUCTYNaTh HENOCPEACTBEHHO K U3MEPEHUAM.
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Onpep, TOYKW 1 Hazag, OTMEHUTb U BEPHYTLCA B MEHIO
. BblBopa.

Mpun>=Hamep. & PernoTp./Mem & Per

Ancnnee 3Ha4eHUA ropusoHTanb-
HOro paccToAHuA, rOPU3OHTaNb-

CoxpaHuTb OTOBPaXKEHHbIEe Ha
TuK e A

I'y 131° 14' 29" HOrO W BePTUKaNbHOro yrnoB
M3MepHTb 1 COXPaHWUTb TOPU3OH-
o U " A C
By 74° 49 58 E TanbHOE PacCTofHUE, FOPU3OH-
rp 4437 M E TanbHbIA W BEPTUKaNbHbIA yron

- E M3mepuTtb pacctodHue.
1

IH & CM MepexntounTb AUCnNen Ha uH-
AMKaLUMIO PacCTOAHUA Mexay

CTPOUTENBbHBIMU OCAMMU.

Yron I'IepeKmoqmb WHAWKALMIO Ha
YrnoBble 3Ha4YeHuA.

Hasag, | pex | &P | Viam |1H & Cm

Onpea,. TOYKK
Mpun>Kamep. & Perncrp.iiam & Per

Tuk 1%,
L 0217 m
Q -0.003m| ,

E

Hasaa | pex |M&P | Vam | vron

11.5.3 U3amepeHure n peructpauyma co CTPOUTENbHLIMU OCAMM

Mo3nuMn M3MEepeHHbIX TOYEK COOTHOCATCA C TOM >Ke CUCTEMOM KOOPAMHAT, B KOTOPOW BLIMOSHAETCA HACTPOWKa
NO3WLMOHNUPOBAHUA UBMEPHUTENBHOM CTAHLMM; MO3ULMKM OMUCHIBAIOTCA/OTOBPAXKAOTCA 3HAUYEHUAMMU KoopauHat E unm
Y, N vnu X u H ansa BbICOThI.

N(X)
3

>E(Y)

PO — nosuuus npubopa nocne ycTaHOBKH.
Mpu BLINONHEHNU U3MEPEHUI ANA ONPeaENeHnA YINOB U PACCTOAHUI PACCUUTLIBAIOTCA U COXPaHAIOTCA COOTBETCTBY-
toLMe KoopanHaThI.

OnpeaeneHue TO4eK C KOOpAUHATaMU
HwkenpuBeaeHHbIE OKHA MOXHO NEPEKoYaTb MeXay MHAMKAUMENR YINOB U KOOPAWHAT.
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OTMEH OTMEHUTb U BEPHYTbCA B MaB-
HO€ MEHI0.

OnpeA,. TOYKK

Mpun>=Hamep. & PernoTp./Haem & Per

AKTMBMpPOBAaTL 13-
MepeHue, BKtoyan

Tuk 3%
4‘ g coxpaHeHne AaHHbIX. Tuk
My 130° 49' 59" (0603HauEeHHE) yBENMUMBAETCA
Ha «1»,
By 72° 45 03"

p 4.680 M

EE

MamepuTb paccTosHue.

—————-

Koopa, Mokasatb KOOpAUHaThbI.
! °

Yron I'IepeKmoqmb WHAWKALMIO Ha
YrnoBble 3Ha4YEeHHUA.

Hasaa | pex |VI&P | Viam | Koopa

CoxpaH1Tb 0TOBPaKEHHbIE Ha
ZMCnnee 3HaYEHNA rOPU3OHTaSTb-

, 29/06/1 HOrO PacCTOAHWA, TOPU3OHTaNb-
Onpep.. TOHKK 3 HOrO M BEPTUKANLHOrO YrioB

BB

Mpun>Hamep. & PerncTp.fHem & Per

Tuk 3|,
ECY) -0.150 M
N(X) 0.021m| ,

E

Hasaa | pex |VI&P | Viam | yron

YKA3AHUE
Ecnu npu HacTpoiike MO3WULUMOHUPOBAHUA M3MEPUTENbHOW CTaHUMM He Obina 3a4aHa HU OAHA ONUMA ANA BbLICOTHI,
NaHHble BbICOTLI M BCE PENeBaHTHLIE MHAMKALMK BonblUe He OTOBpaXKatoTCA.

YKA3AHUE

I'IyTeM U3MEepPEHUA PacCTOAHUA PUKCUPYETCA 3HAYEHUE FOPU3OHTaNbHOMO PaCCTOAHKA. Ecnu nocne atoro 3putenbHan
pr6a BCe elle nepemMellaeTcq, MISMeHAKTCA TOJIbKO 3Ha4eHUA rOPU30HTaJ/IbHOrO U BEPTUKAIbHOTIO YrioB.

MHoraa Cno)kHoO vnu Aarke HEBO3MOXHO aBCOMOTHO TOUHO onpeaenuTb TOYKY (Hanpumep LEeHTP cton6a unu ,qepeBa).
B atom Cnyyae BbINONHAETCA U3MepeHne pacCTtoAHMA OTHOCUTENIbHO NoONepevyHo pacnono»(eHHoﬁ TOYUKM.

1. Tocne BU3UPOBAHWA NONEPEYHO PACMONOMEHHON TOUKM MBMEPLTE PACCTOAHUE A0 STON TOUKM.
MoBepHUTE 3pUTENBHYIO TPYOY U 3aBU3UPYHTE HEMOCPEACTBEHHO ONPEAENAEMYHO TOUKY AR ONPEAENEHUa COOT-
BETCTBYHOLLUX YITOB.

3. COXpaHMTe pesynbTat MSMepeHMH pacCcToAHUA OTHOCUTENIbHO NonepeyHo pacnonomeHHoﬁ TOYKHU U YyrnoB OTHO-
CUTENIbHO Hee.

CoxpaHeHue aaHHbiX «<U3mep. & Perucrp.»

Tuk O603HaYeH1e U3MEPEHHOW TOUKM.

E(Y), Monep. M3mepeHHan koopanHaTta no opAauHate Unv nonepey-
HOE pacCTOAHUE OT CTPOUTENbHOM OCK

N(X), Baonb MamepeHHaa KoopanHaTta no aécuucce unm Npoaonb-
HOE pacCTOAHUE MO CTPOWUTENIbHON OCH

BeicoTa (M3mep.) M3mepeHHan BbicoTa
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11.6 «BepTuKanbHoe BbipaBHUBaHWE»

11.6.1 MpuHuun paboTkl npunoxeHua «BepTUKanbHOe BbipaBHUBaHUE»

C nomoLUblo BEPTUKaNbHOrO BbipaBHUBAHMA OGBEKTbl MOrYT yCTaHaBiMBATLCA B NPOCTPAHCTBE BEepPTUKANbHO WK
NePEeHOCUTLCA B BEPTUKANIbHOM OTOBPaXKEHUM.

34ecb, B 4aCTHOCTH, creayeT ynoMsiHyTb NPO NPEeUMyLLECTBA BEPTUKANbHLIX MOMOXEHWH OnanyOKn Ha KOMOHHAX Un
Ha TO, YTO TPaCCUMPOBKA WK NPOBEPKa PAaCMONIOXEHHbIX BEPTUKaNbHO APYr HaA APYrOM TOYEK BO3MOXKHbI Yepes
HECKONbKO aTaXKew.

.

YKA3AHUE
Kak npasuno, BbINONHAETCA NpoOBEepKa ABYX U3MEPEHHbIX TOYEK Ha NpeAMET TOro, pacrnonoXXeHbl M OHU NPOCTPaH-
CTBEHHO BEPTUKaNIbHO APYyr Ha4 APYromM Unu HeTt.

YKA3AHUE
Mpu1 HeOBXOAMMOCTH UBMEPEHNA MOTYT BLINOJHATLCA CO CTEPXKHEM pednekTopa uinm 6e3 Hero.

BepHyTbCA K npeablayLwen MHan-

Hasag,
Kauuu.
Mpun=Bubop NpAnoxeHna -
Hanee MepeiiTn K BEIGOPY APYrUX Npu-
NOXEHUN.

Bbi3Batb npunoxkexue «Beptu-
KanbHOEe BblpaBHUBAHUE.

L .

M3mep & Per Mnowagb KocB. BbicoTa

28 !

2PT. BblpaBHHWBAH KocB. BbicoTa

Hazag, Hanee

Mocne BbI30Ba NPUNOXKEHUA NOABAAETCA MHAMKALMA NPOEKTOB MM OKHO BbIGOpa NpoeKTa.
Onuwna «3aaatb N03.» 3A€Ch HE HY)XHa.

UsmepeHua OTHOCUTENbHO 1- ONOPHON TOUYKH

[nAa onpeaenexuna 1-# ONOPHON TOUKM BLINOMHAETCA USMEPEHMWE YrNa U PACCTOAHMUA.

PaccTofaHne MOXHO M3MepATb HENOCPEACTBEHHO MO 3TOW TOUKE MIM C MOMOLLbIO CTEPXKHA pedreKTopa (B 3aBUCUMOCTH
OT AOCTYMHOCTH N3MEPEHUA OTHOCHTESNBHO 1-/ ONMOPHOW TOUKHK).
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BepT. EblpaBHUBaHWE | Hazag, BepHyTbCA K BEIGOPY NpoekTa.

Mpun=BepT. eppasHnEanne/Onpes. ocH. T E l/lsmepwrb yron v paccrofHve

Hr 0.400 M H OTHOCHTENBHO 1- ONOPHON

TOUKM.
Fy 357° 54' 50" Nanee MepenTn K cneaytouiemy usme-
peHuio.

By 73° 00" 55"
Ip 4645 m

Hazag | M3m ‘ﬂanee

U3mepeHHA OTHOCUTENBHO APYIHUX TOUEK
M3amepeHure no apyrum Toukam Bceraa NnpoucXoAuT NOCPEACTBOM U3MEPEHMA YINIOB U PACCTOAHUNA.

[Mocne BTOPOro 1 KaXkaoro NocneayoLero USMepeHma 3HauyeHna KOPPEKTMPOBKKU AATMPYHOTCA B CONOCTaBneHun ¢ 1-i
OMOPHOW TOYKON B HUXKENPUBEAEHHOM OKHE.

BepT. BbIpaBHUBAHWE ' Hasag BepHyTLCA K USMEpeHHio no
P P g :I nepBOM ONOPHOW TOYKE.

Mpun=BepT. eHpaeHHEIHHe/BHEMPOEATE 0N, TUK

Hr 0.400 M|z

CoxpaHuTb pesynbtar

M3aMepuTb Yron u pacctosHue 1
dly -51° 14' 40" \E’ NPOCTaBHTb AaTbl BHECEHNA 3Ha-
UEHUI KOPPEKTUPOBKM B oTOBpa-
Bneeo 4.154 M A >KaeMOM OKHe.
o
Hazag, 0.000 m
dH 5.050 m

Hazag, Mam

11.7 «<M3mepeHHne NNOCKOCTU»

11.7.1 NpuHumn paboTbl npunoxeHua «<M3aMmepeHre MIOCKOCTU»

Ha ocHoBaHuu Makc. 99 nocneaoBaTenbHO U3MEPEHHBIX TOYEK MPUBOP ONPEAENAET NPOMEXYTOUHYHO FOPU3OHTAIBbHYH
MNW BEPTUKANBHYIO NIOCKOCTb.

MocnenoBaTenbHOCTb TOYEK MOXET N3MepPATbLCA NO yacoBoMm CTpenke nnu NpoTuMB Hee.
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YKASAHUE

M3MepeHMH TOYeK AO/MKHbI BbIMNOSHATLCA TaKUM oépasoM, yToBbl COEAUHUTENBHBIE NIMHUK Mexay UsMepeHHbIMKU
TOYKaMM He nepeceKanncb, B NPOTUBHOM Cllydyae NNOCKOCTb pacCynTbiBaeTCA HeBEepPHO.

MeHI NPbUAoKEHUS 17 Hazaa BepHyTbCa K npeablayLyen nHamn-
p _Hasen | o
Mpun=Befop NpHNOEEHKA =
Hanee MepeiTtn K BoIGOPY APYrMX NpU-
NOXEHUH.
|£ Bbi3Batb npunoxkenue «U3mepe-
HWe MIIOCKOCTH.

Mamep & Per Mnowanb

\2a ;

:pT. EblpaEHHUBAH Koce. EbIcOTA

Hazag Danee

Mocne BbI30Ba NPUNOXEHUA BLIGEPUTE FOPU3OHTANBHYIO UK BEPTUKANBHYHO MAOCKOCTb.

YKA3AHUE
Onuma «3aaatb No3.» 34eCb HE HYXXHA.

YKASAHUE

FopwsoHTaanaﬂ MIOCKOCTb pacCYuUTbiBAETCA NyTeM NpoeuMpoBaHMA N3MEPEHHbLIX TOYEK COOTBETCTBEHHO B rOPU30H-
TanbHYK NNOCKOCTb.

YKASAHUE

BepTukanbHaa NnocKoCTb paccyuTbiBaeTcA nytemMm npoeunpoBaHnAa U3MEPEHHbIX TOYEK B BEPTUKAIbHYHO MNOCKOCTb.
BepTMKaﬂbHaﬂ NNOCKOCTb onpeaenaeTcA NOCpPeACTBOM NepBbIX ABYX USMEPEHHbIX TOYEK.

U3mepeHua anA onpeaeneHna NIOCKOCTHU

TOUYKM AOMKHBI UIBMEPATLCA B OAHOM NOCNEA0BATENBHOCTHU, YUTOOLI OHU OKPYXKasM NIOCKOCTb.

[na pacueta nnocKoCTb BCeraa 3aMblKaeTca OT NocneAHen A0 NePBOH U3MEPEHHOM TOUKU.

M3MepeHUa TOUEK AOMKHbI BLINOAHATLCA TakMM O6Pa3oM, YTOObl COEAMHWTENbHLIE NIMHUK MEXAY W3MEPEHHbIMM
TOYKaMK He NepeceKanucb, B NPOTUBHOM Clyyae MAOCKOCTb PACCUUTLIBAETCA HEBEPHO.

M3amepeHWe nnowaam Hasag, BepHyTbcA K BLIGOPY NpoekTa.
MpunzTineuane/iismeperna YAannTb NOCNEAHIO TOUKY 13-
Mnowaap 18.99 m MEPORVA.
E AKTMBMPOBATb U3MEPEHHKE MO
MNeprm 18.347 M TOuKe.
Mokasatb pesynbTar MsmMepeHua
K-BO THK 5/99 pesy. P

MIOCKOCTH.

Hazag |y',a,an. T'-IH| M3m Pea

PesynbTarbl

Pe3ynbTathl COXpaHatoTca BO BHYTPEHHEM 3Y 1 MOTYT 0TOBpaXkaTbCa Ui BbIBOAUTLCA Ha nevatb Ha MK ¢ nomMoLybto
MO Hilti PROFIS Layout.
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COXpaHIﬂTb pezynbTaTt | Hazag, BepHyTbCA K BEIGOPY NpoekTa.

Mpan#MnowaaeMnowaae CoxpaHutb pesynbTaTthl U3mepe-

MNrowaap 18.99 wm? HUA MOLLAAMN.
Mnowaab 0.00 ra
Mepurm 18.347 M
Mepum 0.02 km
K-BO TYK 5

Hazag, Coxp

11.8 «<KocBeHHOe U3MepeHue BbICOTbI»
11.8.1 NpuHumn pa6oTbl npunomeHus «<KocBeHHOe U3MepeHHe BbICOTbI»

MyTem KOCBEHHOTO M3MePEHUA BbICOTbLI ONPEAENAOTCA PA3HOCTH BbICOT OTHOCUTENBHO HEAOCTYMHbBIX ANA NPOBEAEHHA
M3MEPEHUI HaNPAMYIO MECT UMK TOYEK.

Brarosapa KOCBEHHOMY U3MEPEHUIO BbICOTHI MOXKHO ONPEAENUTb NPaKTUUYECKHM NOBYHO BEICOTY UK ryGuHY, Hanpumep
BbICOTY BEPXHUX TOYEK KpaHa, My6uHy KOTI0BaHOB U MHOTOe Ap.

YKA3AHUE

O6nasatenbHbIM YCNOBMEM MPU 3TOM ABNAETCA PACMONIOXKEHUE OMOPHON TOUKM M APYrUX HEAOCTYMHbIX TOYEK Ha
BEPTUKASIbHON NIOCKOCTH.

MeHI0 NDUMNONEHUS 214061 B BepHyThCA K NpeablaylLeit MHaN-
p Hesea | o
Mpun=Bubop NpAnoxeHna -
fanee Mepeiitn K BEIGOPY APYrUX Npu-
NOXEHWN.
|£ BeizBatb npunoxkeHune «KocseH-
rI HOE U3MEpPEHNE BbICOTbI»

HMamep & Per Mnowaab

28 !

2PT. BblpaBHHWBAH KocB. BbicoTa

Hazag, Hanee

Mocne BbI30Ba NPUNOXKEHUA NOABAAETCA MHAMKALMA NPOEKTOB WM OKHO BbIGOpa NpoeKTa.
Onuua «3aaatb No3.» 3A€Cb HE HYXXHA.

Koce. BbicoTa
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11.8.2 KocBeHHOE M3MepeHHe BbICOTbI
U3mepeHnA oTHOCUTENBLHO 1-1 ONMOPHON TOUKK
[na onpenenenHna 1-i ONOPHON TOYKM BLINOIHAETCA U3MEPEHWE Yrna U PACCTOAHMA.

PaccTofHWe MOXHO M3MEPATb HEMOCPEACTBEHHO MO 3TOW TOUKE WM C UCMONb3OBAHMEM CTEPXKHA pedrekTopa (B
3aBUCMMOCTH OT AOCTYMHOCTU U3MEPEHUA OTHOCUTENBHO 1-i OMOPHOM TOUKK).

Onpea. 1 ToukN Hazag, BepHyTbcA K BbIGOPY NpoeKTa.

NpunzKoce. ucoTafKocE. EHGOTA @ AKTMBUPOBaTb U3MEPEHHE MO
Hr 0.400 m|'2;| i
Hanee MepenTtn Kk cneaytoLemy usme-
peHuio.

By 94° 53' 03"
p 4423 M

Hazag | M3m ‘ﬂanee

U3mepeHHUA OTHOCUTENbHO APYrUX TOHEK
M3mepeHne OTHOCUTENbHO APYrMX TOYEK BbIMOSHAETCA TONMbKO NYTEM M3MEPEHMA BEPTUKaNbHbLIX YrnoB. PasHOCTb
BbICOT OTHOCHTESLHO 1-# OMOPHOW TOUKM OTOBPaXKAETCA HENPEPLIBHO.

npea. 2 TOYKM HoBoe (cneaytolee) kocBeHHOe
M3MepeHNe BbICOTbI HA OCHOBA-
HWM HOBOW OMOPHOW TOYKHK.

Mpun=Koce. eucoTalKoce. EHCc0TA

CoxpaHuTb pesynbTart
B 63° 04' 07"
Y T
Ip 4423 m RN
E -:{'L—
dH 3.025M -S:f:jj-

Hoeasa B

11.9 OnpepeneHne TOYKU OTHOCHTENBHO OCHU
11.9.1 NpuHumn paboTbl NpunomeHua «ToUKa OTHOCUTENbHO OCH»

MpunoxeHue «Toyka OTHOCUTESNIBHO OCU» NO3BOJIAET ONPEAENUTL MONOXKEHNE KaKOM-IMBO TOUKM (HANPUMEP, ONIOPHOM)
OTHOCHTENBHO OCH. Kpome Toro, onpeaeneHne Touek BO3MOXHO nNapanienbHo, oA NPAMbBIM UK MPOM3BOSLHO 3a4aH-
HBIM YIIOM, @ TAKKE Ha Y)Xe CYLLECTBYIOLLEH OCK. DTO NPUNoXKeHue ByaeT NonesHo, Hanpumep, Npu HeoBXoAMMOCTH
pasMelLeHnA rBosae (Co LHYPOBON OCHACTKOW) ANA MapKUPOBKKM NapaninenbHbIX OCei Ha CTPONNOLLaAKe.

[aHHblM MeToa BKouaeT B cebs ABa aTana:

1. onpeaeneHue ocy;
2.  Bbl6OP UK oNpeaeneHne ONoPHOM TOUKK

Ecnu cTaHumA Gbina ycTaHOBNEHa B PEXKUME CUCTEMbI KOOPANHAT/rPadUUECKOM PEXMME, ONPeaeNeHe OCH U ONOPHOM
TOYKM BO3MOYHO HEMOCPEACTBEHHO 13 3Y.

Ecnu cTaHums BCe elle He ycTaHOBNEHA, OCb 3aAaETCA MyTeM ONpeAeneHnus ee HayanbHOW U KOHEeYHO Touek. OnopHas
TOYKA TaKXKe ONPEAENAETCA MyTEM HENOCPEACTBEHHOMO U3MEPEHMS.
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11.9.2 Onpepenexue ocu
OnpeaeneHve unu BbIGOP NepBO OCEBONH TOUKH

Onpega,. on. Tuk 1

Mpun=Tauka kK NHHHK

Tuk INuH 3ac...|"s

My 74° 48' 50"
By 76° 48' 25"
p 4369 M

Hazag,

OnpeaeneHve unv BbIGOP BTOPOM OCEBOM TOUKH

| Mam ‘ﬂanee

Onpega,. on. Tuxk 2

Mpun=Tauka kK NHHHK

Tuk INuH 3ac...|"s

—
My 90° 58' 00"
By 76" 48' 45"
p 4331 M

Hazag,

CmeLyeHue ocu

| Mam ‘ﬂanee

Mepeonpeaentts ONOPHYHO OCb
nnu BbiGop 13 3Y

Hazag,

BepHyTbCH K U3MEepPEeHUo OTHO-
CUTEJIbHO TOYKU-OPUEHTUPA.

AKTUBMPOBATL U3MEPEHUE NO
TOUKeE.

HEEL

Oanee

K cneaytowemy atany

MepeonpeaenuTb ONOPHYO OCb
nnu BbiGop 13 3Y

Hazag,

Hasag K usmepeHuto nepsoim
TOYKM

AKTUBMPOBATL U3MEPEHUE NO
TOUKeE.

Oanee

HEEL

K cneaytowemy arany

HavanbHaa Touka ocu MOXeT BbiTb CMeLleHa AnA UCnonb3oBaHuA upyroﬁ 0I'|0pH0171 TOYKM B KayecTBe WUCXOAHOWM
TOYKKU CUCTEMbI KOOpAUHAT. Ecnu BBeaeHHOE 3HaAYeHWEe ABNAETCA MONOXKUTENbHBIM, OCb CMeLlaeTca Bnepea, ecnu
oTpuuyatenbHbiM — Hasaa. B cnyyae NONOXUTEeJNIbHONo 3Ha4YeHUA HayanbHaA TOYKa CMellaeTcA BrpaBo, B Clyyae
oTpuuaTtenbHOro — BneBO.

CmemeHue on. NMHUK

Mpun=TpaccHp. CMEW,

Baonb 0.000 M|z
Monep. 0.000 m|'2;)

BepHyTbCA K npeablayLen MHau-
Kauuu.

BBecTn oceBoe cmelyeHne
BPYYHYO

AKTUBMPOBATH U3MEPEHHE MO
Touke OToBpaXKkatoTcA 3HaUYeHuA
M3MEPEHNA OCH, PACCTORHMSA U
BbICOTbI. EAMHULLI U3MEpeHHA
AnA oTo6parkaembix 3HaUEH!I
MOTryT 3aaBaTbCA B MHAMBUAY-
anbHOM MOPAZKE.

Hazag, |BpaLL|aTb| Mam ‘ﬂanee

BpalueHue ocu

BpawyeHve ocu

Oanee

K cneaytowemy arany

Ocb MOXHO Bpalyatb BOKPYr HauyanbHOW TOUKKM. [pu BBOAE MONOXKMTENbHBLIX 3HAYEHWI OCb BpaLlaeTcs No 4acoBOWH
CTperkKe, Npu BBOAE OTpULATeNbHbIX — NPOTUB YaCOBON CTPENKM.
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Hazag, BepHyTbCa K npeablayLyen Han-
Kaumu.

Moatsepantb KO3GOULMUEHT

OTMeH OK

11.9.3 MNpoBepKa TO4YEK OTHOCUTENBHO OCHU
Bbi6op unu onpeaeneHne onopHON TOUKU

BbibepeTe UNK M3M. KOHTP.

L

E’ Bbi6partb Touky 13 3Y

Mpun=Touka ¥ NHHKK E AKTMBMPOBATb U3MEPEHHUE MO
Tuk cil: I TOuKe.
— +0 MHAMKaumMA M3MEPEHHBIX 1N
Baonb 2838 m —ih BbIOPAHHBIX TOYEK OTHOCUTENBHO
dL OMOpPHOMN OCcH
Monep 0.024 m 4 C
o o Cox OXPaHuTb pesynbTatsl U3Mepe-
Lcow | o
[Mepeonpeaen1ts ONOPHY OCb
Hazag, | Coxp | K3m ‘HOB. nvH

12 JaHHble 1 paboTa ¢ AaHHbLIMM

12.1 BeegeHue

Kak npasuno, Taxeometpsbl Hilti coxpaHAtoT AaHHbIe BO BHyTPEHHeM 3Y.

[aHHble NpeacTaBnaoT COO0M 3HAYEHNUA U3MEPEHUH, T. €. 3HAUYEHMUA YITIOB U PACCTOAHUI, 3HAYEHWA, COOTHOCUMbIE B
3aBUCMMOCTM OT HACTPOEK UMK MPUIOXEHNA CO CTPOUTENBHOW OCbIO (Hanpumep «Baonb» 1 «Monep.») unu KoopanHaTbI.
C nomoLybto MO BO3MOXKeH 0OMEH AaHHBIMU C APYrMMU CUCTEMAMM.

B npuHumne, Bce AaHHbIE TAXEOMETPOB ClielyeT pacCMaTpuBaTh Kak ToYeUHbIe JaHHbIe, 38 UCKIIOUYEHNEM rpadUUeCcKUX
JaHHBbIX, B Clly4ae KOTOPbIX TOUKKU CBA3AHbI C rpaduKon.

[ns BeiBopa (MCnonb3oBaHUsA) 34eCk AOCTYMHLI COOTBETCTBYHIOLLME TOUKM, @ HE rpaduKa, KoTopaa NPUCYTCTBYET B BUAE
ZOMNONHUTENBHON MHPOPMALUK.

12.2 ToyeyHble AaHHble
ToueuHble JaHHbIe MOTyT ABNIATLCA BHOBb M3MEPEHHBIMU TOUYKAMM WK Y)Ke CYLLECTBYIOLLMMMU TOUKamu. Kak npasuso,
TaxeoMeTp U3MEPAET Yribl U PACCTOAHMA.
C nomolLybto «YcTaHOBKa N03.» BbINONHAETCA pacyeT KOOPANUHAT BUSUPHOM TOUKMU.
Takum o6pa3om, B CUCTEME TaxeomeTpa ANA KaXAOW TOUKM, KOTopan yKasaHa LEHTPOM NEPEKPECTUA UK NasepHbLIM
yKasarenem u OTHOCUTENIbHO KOTOPOK BbINOMIHAETCA U3MEPEHUe PACCTOAHMA, CO34aeTCA TPeXMepHan TouKa.
Or1a TpexMepHan ToYKa OAHO3HAYHO MAEHTUPULMPYETCA C MOMOLLbIO 0603HAYEHHA.
[Ins Ka)KAOW TOUKM NPEAYCMOTPEHO CBOE 0603HaYeHUe, koopanHata Y, koopanHata X U Npu HeoOX. BbicoTa.
CyLuecTByloLME TOUKU ONPeaenAoTCA NOCPEACTEOM UX KOOPAUHAT WIIU TOUEK C rpadUUECcKUMU 06 beKTaMu.
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12.2.1 Toukun B BUAE TOYEK U3MEPEHHUA
[aHHble “3MepeHMnt — M3MEpPEHHble TOYKM, CreHEePUPOBAHHbIE B PENEBaHTHbIX NPUAOXKeHUAX (Hanpumep «op.
Tpaccup.», «<BepT. Tpaccup.», «O6Mep» 1 «<M3mep. & PETUCTP.») U COXPaHEHHbIE HA TAXEOMETPE B BUAE KOOPAUHATHBIX
TOYexK.
TOuKM M3MEepPeHUa B paMKax OAHOW CTaHLMK BCTPEYAIOTCA TONbKO EANHOXAbI.
MpK1 NOBTOPHOM UCMONB30BAHUM OAHOTO W TOTO XKe 0603HAYEHUA TOUYKN M3MEPEHHA CYLLECTBYIOLLAA TOYKA M3MEPEHNA
MOXXeT ObITb Nepesanucana unu 3aaaHa noA APYruM UMeHeM (0603HayeHnem).
TouKM U3MEepeHUA peAaKTUPOBaHUIO He noanexar.

12.2.2 Touku B BUAe KOOPAUHATHBIX TOUEK

Mpv paboTe B cMCTEME KOOPAMHAT BCE NO3ULMK, KaK NPaBuio, 3a4atoTcA Yepes 0603HaUYEHUE TOUKM U KOOPAUHATLI; ANA
ONUCaH1A NO3ULMKM TOUKW HEOOXOAMMO MO KpanHen Mepe 0AHO 0603HAUYEHUE TOUKM U ABA 3HAYEHUSA FOPU3OHTANBbHBLIX
koopanHat X, Y unn E, Nu T. a.

BbicoTa, Kak NnpaBuno, OT 3HaueHui koopamHat XY He 3aBUCHT.

TaxeomeTp UCMONb3YeT TOYKM B BUAE KOOPAWMHAT TOYEK, TaK Ha3. KOHTPOMbHbIE (MM MOCTOAHHbLIE) TOUKU U TOUKU
M3MEpPEHUA C KOOpAWHATaMMU.

[MOCTOAIHHbIE TOUYKM — STO TOYKM C 3aAaHHBLIMM KOOPAMHATAMM, KOTOpble BBOAATCA B TaXeMOMETP BPYYHYLO WU
nepexHocATcA ¢ nomotybto MO Hilti PROFIS Layout yepe3 USB-Hakonutenb unu HanpAMylo C MCMONb30BaHWEM
USB-kabens.

3TV TOUKKU MOTYT TaKXKe ABNATLCA TOYKAMM TPACCUPOBKU. KOHTPOSbHAA (MOCTOAHHASA) TOUKa B OAHOM MPOEKTE CyLle-
CTBYET TONIbKO OAHA.

KOHTpOnbHbIe (NOCTOAHHBIE) TOUKHU MOMHO peAaKTMPOBaTh Ha TaxeomeTpe (HeobxoanMMoe ycnoeue: oTCyTCTBUE
rpapuueckoro o6beKkTa, CBA3aHHOIO C TOUKOM).

12.2.3 Touku ¢ rpadnueckumn obbekTamu

C nomouybto MO Hilti PROFIS Layout B TaxeoMeTpe BO3MOXKHa 3arpyska, 0To6paxeHue 1 BbIGop rpapuueckux AaHHbIX
13 CAD-NpUNoXeHui.

Cucrtema Hilti obecneunBaeT reHeppOBaHHUE TOUYEK U TPAPUUECKUX INEMEHTOB Pa3NMYHBIMKU CNOCOBaMU C MOMOLLbHO
MO Hilti PROFIS Layout, a Takxe ux nepeaavy (MCronb3oBaHWE) Ha TaXeoMeTpe.

Touku, cBA3aHHble C rpadUUECKUMU OBBLEKTaMu, Ha TaxeoMeTpe He PeAaKTUPYIOTCA, peAaKTUpOBaHUe BO3-
MoxHo TonbKo Ha MK ¢ nomowsto MO Hilti PROFIS Layout.

12.3 leHepupoBaHUe TOUYEUHbIX AaHHbIX
12.3.1 C TaxeomeTpom
JTto6oe namepeHne reHepupyeT Habop AaHHbIX UBMEPEHUA UM OAHY TOUKY U3MEPEHHs. TOUKM UBMEPEHUA — 3TO TGO

TOJNIbKO 3HA4YeHUA YrnoB U paCCTOHHMVI, 0603HaYeHNe TOUKU CO 3HAYEHUAMM yrnose u paCCTOﬂHMVI unm o6o3HaueHue
TOYKHU C KOOpAUHATaAMU.

12.3.2 C nomouwybto MO Hilti PROFIS Layout

1. Co3paHne TOUKU Ha OCHOBE Pa3MepOB, YKa3aHHbIX Ha NiaHe, NyTeM CO3AaHNA NMHUIA, KPUBLIX M OTOBpameHue
c rpaduyecKUMn o6beKTamMmn
B MO Hilti PROFIS Layout Ha ocHOoBe pasmepoB W3 MfiaHa WM pasmMepoB, YKasaHHbIX Ha CTPOUTENbHOM NnaHe,
BO3MOXKHO CO3AaH1e U30BPaXKEHHNA, KOTOPOE Kak Bbl BOCNPOWU3BOAUT CTPOUTENbHBINA NNaH.
B NO ana 310ro BLINOAHAETCA NOBTOPHOE BOCNpOu3BeaeHWe nnaHa Ha MK B ynpoLueHHoi popme, B pesyibTarte Yero
BO3HUKAIOT JIMHWM, KPUBBIE W T. M. B BUAE TOYEK C rpadruyecKum pOHOM.
3aechb TaKe MOryT reHepupoBaThCA CreluanbHble KpUBble, M3 KOTOPbIX MOTYT CO3AaBaTbCA TOUKM, PACMONOXKEHHbIe
HanpuMep Ha OAMHAKOBbLIX PACCTOAHUAX APYT OT Apyra.

2. l'eHepupoBaH1e ToYeK Ha ocHOoBe umnopTa AaHHbix CAD u CAD-coBMeCTUMbIX AaHHbIX

C nomolwysto MO Hilti PROFIS Layout Ha MK nepeaatotca HenocpeactBeHHo CAD-aaHHble B dopmatax DXF wnm
AutoCAD (DWG-coBMeCTUMbIH popmar).

Ha ocHoBe rpapuyecknx AaHHbIX (T. €. TMHUIA, KPUBbIX U T. M.) CO3AAIOTCA TOUKM.

B MO Hilti PROFIS Layout cyLecTByeT BOSMOXHOCTb reHEpPUPOBaHNA AaHHbIX KOHEYHbIX Touek rpadpuyeckux CAD-
0OBEKTOB, TOYEK NEPECEYEHNA IMHUI, TOUYEK LIEHTPOB OTPE3KOB, TOYEK OKPYXHOCTH U T. M.

CreHep1poBaHHbIM TakMM 06Pa3oM TOYEUHBIM AaHHLIM 33Aat0TCA NepBOHaYasbHble rpaduyeckue anemenTs u3 CAD.
HanHble, HaxoaAwmeca B CAD, MOryT HaxoAnTbCA Ha pasnnyHbix «cnofax». B MO Hilti PROFIS Layout 3T AaHHble npu
nepenaye B TaxeomeTp, 06 bEANHAIOTCA B OAUH «CHOW».
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YKA3AHUE
30ech Crieayert yyecTb, UTo NPy CTPYKTYPUPOBaHWK AaHHbIX Ha MK KOHeUYHas oyKuaaeman NioTHOCTb TOYEK yKasbiBaeTcn
nepea nepegavei Ha npuéop.

3. UMNOPT TOUEUHBIX AaHHbIX U3 TAGNUUHBIX NN TEKCTOBbIX $hannos
ToueuHble AaHHbIE MOTYT UMMOPTUPOBATLCA M3 TEKCTOBLIX MM XML-¢pannos B MO Hilti PROFIS Layout, o6pa6atsi-
BaTbCA W NepeaaBaTbCA Ha TaXeoMeTp.

12.4 3Y paHHbIX U pe3ynbTaToB U3MEPEHUI

12.4.1 BHyTpeHHee 3Y TaxeomeTpa

TaxeomeTp Hilti coxpaHaeT B NPUNOXEHUAX AaHHble, KOTOPblE COOTBETCTBYHOLLMM 06Pa3oM CTPYKTYPUPOBaHbI.
ToYeuHble AaHHbIE MW AaHHbIE U3MEPEHHUIA CTPYKTYPUPOBaHbI B CUCTEME MO NPOEKTaM 1 CTaHLMAM.

MpoekTt
K oAHOMy MPOEKTy OTHOCUTCH €AMHCTBEHHBIM BI0K KOHTPOSBHLIX (MOCTOAHHLIX) TOUEK Wi TOUEK TPACCUPOBKU.
OAHO# TOYKE MOXKET BbITb HA3HAYEHO HECKOMNBKO CTaHLMM.

Mo3nunoHupoBaHue CTaHUUK + OPUEHTUPOBaHHUE (rAe HYMHO)
K oaHoW cTaHumK BCceraa OTHOCUTCA OLMH OPUEHTUP.
K onHOM CTaHLMM OTHOCATCA TOUKM U3MEPEHUA C OAHO3HAYHO MASHTUPULMPYEMBIM OBO3HAYEHHUEM.

YKA3AHUE
MpPOEeKT MOXET paccMaTpuBaTbCa Kak noaobue daina.

12.4.2 USB-HaKonutenb

USB-HakonuTenb npeaHasHayeH ana obmeHa AaHHbiMM Mexay MK u Taxeometpom. OH He UCnonb3yeTca B BUAE
nononHutensHoro 3Y.

YKA3AHUE
B KkauecTBe akTMBHOro 3Y B TaXeOMeTpe Bceraa UcnonbayeTca BHyTpeHHee 3Y Taxeometpa.

13 NMporpamma ynpaBneH1Ua AaHHbIMU TaxeomeTpa

13.1 O630p

C nomoLyblo NporpaMmMbl ynpasneHus AaHHBIMU BO3MOXEH AOCTYN K AaHHbIM, COXPaHEeHHbIM BO BHyTpeHHem 3Y
Taxeomerpa.

C NOMOLLBbI NporpamMmebl ynpasneHua AaHHbIMU AOCTYNMHbI creayroLue onuuu:

e CO3JaHMe HOBOro NpoekKTa, yaaneHne n KonnposaHue;
e BBOJ, PEAAKTMPOBAHWE U YAaneHUe KOHTPOMbHBIX (MOCTOAHHbIX) TOYEK;
e VHAWKAUMA U yaaneHue TOYEK USMEepPEeHHUA.

MeHI0 NPUMoXKEHUSA Hasag, BepHyTbCA K NpeablayLen MHan-
p _Hesea | o
Mpun=Brbop NpAAoEEHKA

ﬁ Bubi3Batb npunoxkenue «po-

E,'-: rpamMmma ynpasneHua 4aHHbIMU».
\ ﬁ T YNpaesn. AaHHbl

ToYKa K TMHMM | F YNPaBn. AaHHbI

gy

KoHdurypauna

Hazag,
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YKA3AHUE
KOHTPOMbHbIE MK MOCTOAHHBIE TOUKW MOTYT PeAaKTMPOBaTLCA TONBKO B TOM Clly4ae, ECAM OHW He CBA3aHbI C rpaduKoi.

13.2 Bui6op npoekTa

[Mocne 3anycka nporpammbl ynpasneHua AaHHbIMU 0T06pa»<aeTcn CMUCOK CYLLEeCTBYHOLMX NPOEKTOB BO BHYTPEHHEM
3v.

Mepea akTuBayuen GpyHKLUMIA TOYEK U TOYEK U3MEPEHUA CHAYana cneayet BuibpaTh CyLLEeCTBYHOLLMIA NPOEKT.

Hazag, BaepHyTbCFl K NpeablayLen MHAan-
Kauuu.

BuibpaTb npoekT

Mpun=Nprynpaen. AaHHEMAITpoakT

o A
BL

CMOTpeTb onucaHue npoeKTa

KonupoBartb BbiBpaHHbIA NPOEKT

FEEE) B

YaanuTb BblIBpaHHbI NPOEKT
Yaan
VADUZ

Bbibpatb unu cosaatb HOBbIM
GASSNER_MR S npOGKT.
LOP

Hazag, [WHdo| Kon [Yaan|Co3gatb

OnucaHne NpoekTa Hasaa, EaequuyTbCH K NpeAblayLei MHau-
Mpun=Nprynpaen. AaHHEMAITpoakT — BblépaTb q)yHKLlMM MR NOGTORH-
MpoekT BLD - HbIX TOUeK

Bbi3BaTb GYHKUMM ANA TOUKK 13-
Oata 28/06/11  [Tuwem. e
Bpema 06:42
K-E0 TUK 26
K-e0 noas. 1

Hazag |¢u|{c T!-||{| TUK N3M. ‘

13.2.1 MocToAHHBIE TOUKU (KOHTPOJIbHbIE TOUKK MNIU TOUKK TPACCHUPOBKH)

Mocne Bbl60pa COOTBETCTBYHOLLEro NnpoeKta nytem Bbl60pa onuun «TOYKKU» MOXHO BBOAWUTb TOYKK C KOOPAMHATaAMM
WY pefakTMpoBaTb/yaanaTb UMEIOLLMECH TOYKM C KOOPAMHATAMMU.

13.2.1.1 BBoA TOYKM C KOOpAUHATaMH

Py‘-IHOVI BBOJ 0603HAYEHUA TOUYKM U KOoopAuHart.

Ecnu noao6Hoe o603HaueH1e Toukn YXe CyulecTByeT, NoABNAETCA COOTBETCTBYHOLee npeaynpexxaeHne o Heobxoau-
MOCTU UBMEHEHWA 0B03HaYEHNs.
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Buibop py4Horo eeoaa

Hazag, BepHyTbCa K npeablayLyen Han-

_Hesea | o
Mpun=MNprynpaesn. aanHemalpoect
- Bbi6path TOuKy 13 nnaxa.
T""{ 38|HBC| W -
biOpaTb TOUKY M3 CrIUCKA.
£ oo el v
-\ bINMOSIHUTL PYYHOW BBOA TOUKM.
N(X) 21.000 m|2;| [ ]
ru MoaTBEPANTL M NPUHATL AAHHbIE
H 2.000 m|'2;] sBOZA.

Hazag |I'InaH

':nucm‘ PyuH ‘ OK

YKA3AHUE
KHOMKa GpYHKLMM, UCMNONb3YEMOM B HACTOALLMI MOMEHT, OTOBPAXKAETCA «CEepPbIM» LBETOM.

13.2.1.2 Bbi6op TOUKM U3 CNMCKa UnK rpadUUecKoe npeacTasneHne

Hwxe npeactasneH npumep BbIGOpa TOYKKU U3 CIUCKA U FPpadUKU.

OTMen OTMEHHTb M BEPHYTLCA K Npeabl-
AyLien UHAMKaUuK.

BuibpaTb Ha nnaHe

Mpun=Mpr ynpaen. AaHHEMAITIpo2ET

<“, Bbi6path TOuKy 13 nnaxa.
v - BblBparth TOUKy 13 CriMcKa.

LR

- Q PyuH Bbibpatb TOuKy MyTem py4yHOro

. BBOZJA.
Q MoaTBEPANTL U NPUHATL AaHHbIE
Q BBOAA.

 — e
Hazaa ([1naH 3nuc0|‘ Pyu4H ‘ OK

Boibpatb 13 cnucka

Mpun=Mpr ynpaen. AaHHEMAITIpo2ET

Tux - "

Tuk | ECY) | NGO | H u
&1 1.000

0500 |-
|10 1.000 1500 (0200
SINN 1.000 |1.000 (0.000

Hazag, |I'InaH

3nuc0|‘ Pyu4H ‘ OK

13.2.1.3 YpaneHue U pegakTMpoBaHUe TOYEK

Mocne BbIBOPA TOUKM U NOATBEPIKAEHUA TOUKY MOXKHO YAaNfATb UM PEAAKTUPOBATL B HKECNeAyoLeM OKHE MHAMKA-
Lmu.

Mpu peaakTMpoBaHUM BOSMOXHO M3MEHEHUE NULLIb KOOPAMHAT U BbICOThI, HO HE 0603HAYEHUS TOYKM.
[nA n3aMeHeHna 0603HaYeHNUA TOYKU HEOOXOAMMO BBECTH TOYKY C HOBbIM o6o3sHaueHneMm.
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Moka3aTb AaHHbIE TUK 217081 s BepHYTLOR K NpeabiayLLed UHAN-
A _Hasaa | o

Mpun=MNprynpaesn. AaHHEMAAHHEE TOYKH

T = Yaan Ynanute oToBpa)kaemyto TOUKy.
YK

- Penaxtposarb otobpakaemble

Peaakt
E(Y) 0.000 m - TOYKM.
N(X) 1.500m|
H - N
E

Hazag | Yaan |Pe,u,a|{'r‘

YKA3AHUE

Touku ¢ npunaraemMon rpaduKon HU peaaKTMpoBaTh, HU YAANATb HeNMb3A. OTO BO3MOXHO Tonbko Ha MK ¢ MO Hilti
PROFIS Layout.

13.2.2 Toukn nsmepeHus

Mocne Bbléopa COOTBETCTBYHOLWEro nNpoeKta BO3MOXXHO OToépameHme CTaHUM C NpUHAANEXaMMKU UM TOYKaMu
U3MepeHUAa.

Mpu 3TOM AaHHbIE CTAHLMK MOXHO YAanUTb CO BCEMU PENeBaHTHbIMU AaHHLIMW U3MEPEHMA.
[nA atoro npv BbiGope NpoeKTa cneayeT BeIGpaTh ONLMi0 «TOUKA U3MEPEHHA».

13.2.2.1 Buibop cTaHuyun

Hwke npeacTasneH BIGOP CTaHUMK U3 CNEAYIOLLMX BAPUAHTOB: PYYHOW BBOZ, U3 CMIUCKA, U3 rpadmKu.

BbibpaTb U3 cnuUcka

OTMEHUTb 1 BEPHYTLCA K Npeabl-
ayLieih HAMKauuu.

Mpun>lop. Tpaccup./33aaTe nos.

Bbi6path TOuKy 13 nnaxa.
Tuk ||
Yaan
~nucol
N

Yaanutb AaHHble UBMEpPUTENBHOM
Tuk | ECY) | NOO | H uu
|1 1.000

CTaHUMW M BCE COOTBETCTBYIO-
LUME TOUKM MSMEPEHNS.
0500 |---
Ol10 1.000 (1500 |0.200
oK MoATBEPAUTL W MPHHATL AaHHLIE

Q| 1.000 (1.000 |0.000 BBOJAA.

~ BblépaTb TOYKY M3 CMUCKa.

OTMeH Il'lnaH

-MUco | PyuH] OK

Bbi6paTh Ha NnaHe DD 2106711

09:30
Mpun>MNprynpaen. aanHumniMpoerT

)

< >

h 4

e Q

Q

| — ) Q
Hazag, |InaH :nucon|PyuH] OK
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13.2.2.2 Bbi6op TOUKM U3MEpPEHUA

Mocne BbIGOPa CTaHLMKU MOXKHO BPYUHYIO BBECTH TOUKY M3MEPEHMS ANS NMOUCKA UK BbIOPATbL €€ U3 COOTBETCTBYHOLLIETO
CMNUCKa Mnu 13 rpaduKu.

" OTMEHUTL 1 BEPHYTLCA K Npessl-
O
BbibpaTb U3 cnucka TMEH 2yLLi6 MHAVKALAN,
Mpun>Nprynpaen. AaHHEMKITOUKH HEMEPEHHA
Bbi6parb TOUKy 13 nnaHa.
Mnad
i o :
Yaan AaNUTb TOYKY.
Tak | EC) | NeO [ H e, —
blIBpaTb TOUKY 13 CrMCKa.
o[t [1000 0500 |-
MoAaTBepAnTb M NPUHATL AaHHbIE
X |14 1000 [-2.351 |1408 BBOJA.

OTMeH I MNnaH ICHMCOI{I OK

BbibpaTb Ha nnaHe

Mpun>Nprynpaen. AaHHEMKITOUKH HEMEPEHHA

Q
X Q
Q

| —

OTMeH

MnaH ICHMCOI{I OK

13.2.2.3 UHauKauyuA 1 yaaneHve ToUeK U3MepeHuUn.

Mocne BbiBOpa TOUKK U3MEPEHUA BO3SMOXHO OTOOPaXKeHWe 3HaYeHWH M3MEPEHUA M KOOPAMHAT, a TakXKe yaaneHue
TOUKM UBMEPEHMA.

ToukKn n3IMepeHUn E EaeL;‘DMHM)fTbCH K npeaplayLien nHam-
Mpwn=Mpr ynpaen. AaHHLMATONEN HIMEPEHHA _ — E—

THk nos. i 0| = | Mokasatb AaHHbIe M3MEePEeHni
Tuk 14):=| [oren - '
ry 138° 02 12" @ OKasaTb KOOpAMHATHI.

By 72035 20r  MEOM crpomensmon comn

Ip 3.851m

Hazag | Yaan | Koopga,

13.3 YpaneHue npoekrta

I'Iepe,q yAaneHnem npoekta noABnAeTcA COOTBETCTBYHOLLEEe OKHO C 3anpOCOM MOATBEPXAEHUA, KOTOpPOE AaeT BO3-
MOXHOCTb eLle pas B3rMAHYyTb Ha OnnucaHue npoekTa.
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YKA3AHUE
Mpu yaaneHun NnpoekTa CTUPatoTCA BCE PENEBAHTHLIE AaHHbIE.

13.4 Co3paHue HOBOro NpoeKTa
Mpv BBOAE HOBOro NPOEKTa cneayeT y6eauTbca B TOM, YTO AaHHOE UMsA NPOEKTa ToNbKo oaHo B 3Y npubopa.

HoBoe MMS npoexTa | = BBecTn HasBaHue npoekTa.
OTMEHUTL W BEPHYTLCA K BbIGOPY
Mpun=Mprynpaen. aaHHemuiNpoeT OTMeH
= :J npoekxrta
npoem "'| BCl MoATBEPANTL M NPUHATL AaHHbIE
Oata 21/06/11 2503,
Bpema 09:28

OTMeH OK

13.5 KonupoBsaHue npoekTa
MpeaycMoTpeHbl cneayoLLmMe BapuaHTbl KOMMPOBaHUA NPOeKTa:
e W3 BHyTPEHHEro Ha BHyTpeHHee 3Y;

e 13 BHyTpeHHero 3Y Ha USB-Hakonutens;
e C USB-Hakonutena Ha BHyTpeHHee 3Y.

Mpy KONMPOBaHUM UMA NMPOEKTa MOXHO pelakTMpoBaThb B Lenesom 3Y.
Takum 06pasom nyTeM KOMMPOBaHUA NPOEKT MOXHO NEPENMEHOBbIBATL U AyGnMpoBaTh AaHHbIE NPOEKTa.

KonupogaTb NpoeKT 21/081 Bryp namam_ [l Bbi6paTh OCHOBHOE 3Y.

Npun=Mpr ynpaen. AaHHLMWITIpoeET BHYTp namaTb H Beibparth Lenesoe 3Y.

JcH. 3Y BHyTp namMaTb . OTMeH OTMEHUTb U BEPHYTLCA K Npeabl-

AyLen UHAUKaLmu.

LI|EJ'I. 3Y BHYTP NnamATe MoATBepANTL M NPUHATL AaHHbIe

MpoexT Layout_New_Bldg|=| =
Cosaarb n| --- ||
OTMeH OK
YKA3AHUE

Ecnun uma NPOEKTa y)Ke CyLleCTBYeT Ha LieneBomM 3y, cneayet BBECTU Apyroe uMAa unu yaanutb CyLLleCTByIOLLtMH NPOEeKT
C TAKUM XXe UMEHEM.
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14 O6meH JaHHbIMU C

14.1 BeegeHuve

O6MeH AaHHbIMK Mexxay TaxeomeTpom U MK Bceraa npoucxoant nocpeactsom MO Hilti PROFIS Layout.
MepeHocumble AaHHbIE MPEACTABNAT COOOM ABOMUHBIE AaHHBIE, KOTOPLIE HENb3A CuuTatb 6e3 YCTaHOBKM AaHHOMO
nporpamMmHoro o6ecneyeHus.

O6MeH AaHHBIMU MOXKET NPOUCXOAUTbL IMOO C MOMOLLbIO BXOAALLEro B KOMMNEKT noctaeku USB-kabens, nu6o yepes
USB-Hakonutens.

14.2 HILTI PROFIS Layout
Kak npaeuno, 06MeH AaHHbIMM OCYLLECTBAAETCA B PAMKax LIENOro NPoeKTa, T. €. Mexay Taxeometpom Hilti u MO Hilti
PROFIS Layout BbINOnHAETCA 0OMEH BCEMMU PENEBaHTHBIMU JaHHBIMK B PAMKax OMpeaeNieHHOro NpoekKTa.
OAMH NPOEKT MOXKET COAEPXaTb MU KOMOUMHUPOBATL TONLKO KOHTPOSbHBIE/MOCTOAHHBLIE TOUKK C FpaduKoi 1 6es Hee,
T. €. KOHTPOJbHbIE/MOCTOAHHBIE TOUKKU U TOUKM USMEPEHUA (AaHHBIE M3MEPEHMIA) BKIIOYAA pe3ynbTartkl, NOSTyYeHHbIE 13
COOTBETCTBYIOLLMUX MPUNOKEHNN.

14.2.1 Tunbl AaHHBbIX

ToueuHble AaHHbIe (KOHTPOJIbHbIE TOUKU UK TOUYKHU TPACCUPOBKH)

KOHTPOnbHbIE TOYKM OIHOBPEMEHHO ABMIAIOTCA TOUKAMMU TPACCUPOBKU U MOTYT COOTHOCUTLCA C rpadUiecKuMn 06 beK-
TaMu B LENAX OBNENYEHUA MASHTUPUKALMM MM CXEMATUYHOTO NPEACTaBNEHHS.

Ecnn aTm ToukM c rpaduueckummn obbektamu nepeHocATca ¢ MK Ha TaxeomeTp, 3TW AaHHble OToBpaXkaloTCA Ha
TaxeoMeTpe BMeCTe C rpadpuKon.

Mpu nocneaytoLieM pyyHOM BBOAE KOHTPOJSIbHBIX TOYEK (TOUEK TPACCUPOBKM) HasHayeHue unu fgobaeneHue rpapuye-
CKUX 3N1EMEHTOB Ha TaxeOMETPE HEBO3MOXXHO.

JlaHHble n3MepeHun

TOYKM M3MEPEHUA MW AaHHbIE U3MEPEHUH U pesynbTaTbl PaboThl MPUIOXKEHHUA, Kak NpaBuno, MOryT NepPeHOCUTLCA
Tonbko ¢ Taxeometpa B 10 Hilti PROFIS Layout.

MepeHeceHHbIe TOUKM MBMEPEHUA MOTYT NepeAaBaTbCA ANA AasbHeNLLEeN 06paboTKK1 B APYrUX CUCTEMAX KaK TOYEUHble
JAaHHbIE B TEKCTOBOM dopMaTte C pasaenurensamMu B Buae npobenos, 3anatoit (CSV) unu B Apyrux opmarax (Hanpumep
DXF n AutoCAD DWG).

PesynbTathl paBoThl NPUNOXEHUS, HANPUMEP PasHOCTM NapameTpoB TPACCUMPOBKW, U3MEPEHHUA MIOCKOCTM U T. M.,
MoryT BelBoAUTLCA ¢ nomotybto MO Hilti PROFIS Layout B TekctoBOM popmarte B BUAE «OTYETOB».

3akntoueHue
Mexay Taxeometpom v MO Hilti PROFIS Layout Bo3mMo)keH 060H0AHbIA 0OMEH AaHHBIMM.

Ot Taxeometpa B MO Hilti PROFIS Layout:

o [laHHble amepeHuit: 0603HaYEHNE TOUKM, YTON U PaCCTOAHME.
o ToueuHble AaHHbIE: 0003HAYEHNE TOUKMU, KOOPAUHATLI + BbICOTA.

M3 MO Hilti PROFIS Layout Ha TaxeomeTp:

e ToueyHble AaHHble: 0603HaueH1e TOYKM, KOOPAMHATbLI + BbICOTA.
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o [paduyeckne aaHHblE: KOOPAUHATLI C rPadpUIECKUMU obbeKTamu.

YKASAHUE
MpAmoit 06MeH AaHHBIMKU Meay TaxeomMeTpoMm u apyrumu MK He NpeaycMoTpeH, 0BMeH BO3MOXEH TONBbKO Yepes
Hilti PROFIS Layout.

14.2.2 BeiBoa paHHbix Yepe3 Hilti PROFIS Layout (akcnopr)

B cneaytowmx NpunoXeHnsax BbINONHAETCA COXpaHeHne AaHHbIX M MX BbiBOA ¢ nomouybto MO Hilti PROFIS Layout B
pasnnuHbIX popmatax:

1 «['op. Tpaccup.»

2. «Bepr. Tpaccup.»

3. «O6mep»

4.  «Mamep. & Peructp.»

5. «M3mepeHne NNOCKOCTU» (pe3ynbTaT MBMEPEHUA MIIOCKOCTH)

JaHHble BbiBOAa
Hilti PROFIS Layout cunTbiBaeT COXpaHeHHbIE AaHHbIE C FMaBHOM CTaHLMK U SKCTParupyeT HUXKENPUBEAEHHbIE AaHHbIE:

1. o6o3HauyeHWe TOYKM, FOPU3OHTANbHBIA Yron, BepTUKalbHbIA Yron, paccTofHWe, BbicoTa pedrektopa, BbicoTa
npubopa;

2. obosHaueHue Touku, kKoopauHata E(Y), koopaunara N(X), BbicoTa;

3.  pesynbrathl paboTbl NPUIOXKEHHUA, HANMPUMEP Pa3HOCTU NapaMETPOB TPACCUPOBKM U UBMEPEHUS MIOCKOCTH.

dopmarbl BbiBOAA

dopmar CSV OtaenbHble AaHHble, pasaeneHHble 3anaTow.

TeKcToBbIM popmar OtAenbHble AaHHble, pasaeneHHble 3HakoM npobena
(BCNEACTBME Yero AaHHbIe OTOOPAXKAIOTCA B BUAE
cTOn6LOB).

®opmar DXF CoBmecTumeblii ¢ CAD TeKCTOBbIN popmar.

®opmar DWG CoBmecTuMmblii ¢ AutoCad ABOMYHBIA pOopMAT AaHHBIX.

14.2.3 Beoa aaHHbIx B Hilti PROFIS Layout (umnopT)

JHaHHble BBOAA
C nomouybto MO Hilti PROFIS Layout MO)HO cuuTbiBaTh, NpeoBpasoBbiBaTb W NEPEHOCUTL MOCPEACTBOM Kabena
HEeMnoCPEeACTBEHHO Ha TaxeoMeTp uin Ha USB-Hakonutenb cneaytolme AaHHbIe:

1. 0603HayYeHWs TOYEK (MOCTOAHHBIE TOYKM) C KOOPAWHATAMMU U 3HAYEHUAMU BbICOTHI;
2. NONUrOHBbI (MMHWUK, KPUBBIE) M3 APYTUX CUCTEM.

®dopmarbl BBOAA

dopmar CSV JaHHble, pazaeneHHble 3anaTon

dopmar TXT [JaHHble, pasaeneHHble 3Hakom npobena.

TexcToBbIN hopmar OtAenbHble AaHHble, pasaeneHHble 3HakoM npobena
(BCNeAcTBMe Yero AaHHble OTOBpaXkatoTcA B BUAE
cTon6LOB).

dopmar DXF Yepterk CAD ¢ nMHUAMU U AyramMu B BUAE CTaHaapT-
HOro ¢popmara And 06MeHa AaHHLIMU MeXay MPUNoXxe-
Huamu CAD.

dopmar DWG Yepterxk CAD ¢ nuHuAMM 1 ayramu B Buae AutoCAD-

COBMECTUMOro popmara.
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15 KanubpoBKa U HacTpomKa

15.1 Kannbpoeka B MoONeBbIX YCAOBUAX

Mpw noctaBke NPUGOP HACTPOEH NPaBUIBLHO.
OpHako, BCcneacTBue TeMneparypHbiX KonebaHui, TPaHCNOPTUPOBKM U CTAPEHUA C TEUEHUEM BPEMEHW BO3MOMKHbI
M3MEHEHWs1 YCTaHOBOYHbIX 3HAUEHU npubopa.

Moatomy npubop ocHalleH PYHKUMEN NPOBEPKM YCTAHOBOYHbLIX 3HAYEHWH U NMPU HEOOXOAUMOCTH GYHKLMEN UX KOp-
PEKTUPOBKM B NONEBbIX YCINOBUAX.
[nA aToro Npuéop MOHTUPYETCA Ha HAAEKHbIW LUTaTMB, MOCE YEero BU3UPYETCA XOPOLUO BUAMMARA W TOYHO pacmno-
3HaBaemMan Lenb Ha paccTofAHun oK. 70-120 M B AvanasoHe +3° OTHOCWUTENBLHO rOPU3OHTaNK. 3aTem BbIMOMHAETCA
M3MEPEHWE B NONIOXEHNUN 3pUTENBHON TPYObI 1 1 2.

YKA3AHUE
[JaHHbli npoyecc oTobparkaeTcs B MHTEPAKTUBHOM PEXMME Ha AUCTNEE, TaK UTO BCE, YTO HY)KHO, Tak 3TO CnejoBaTb
yKasaHuAM.

3T0 NPUNOXKEHME BLINOHAET KANMOPOBKY U FOCTUPOBKY CNeayroLMX TPEX ocei npubopa:

e BM3WpHaA OCb;
e By-3Hau,;
e JIBYXOCEBOW KoMneHcatop (0be ocw).

15.2 BoinonHeHue KanMbpoBKK B NONEBbIX YCNOBUAX

YKA3AHUE
Bo 136exaHne BO3MOXHbIX OTKIIOHEHHI ByAbTE OCTOPOXKHBI NPU OBpaLLEHUM C NPUBOPOM.

YKA3AHUE

Mpun BbINONHEHUN KaﬂMépOBKM B MONEBbIX YCNOBUAX Heobxoanmo OBbiTb npeaenbHO BHUMatenbHbIM U CcoCpeno-
TOYeHHbIM. Bcneacteue HETOYHOro BU3MPOBaHMA U konebaHui an()opa MOXHO NONYy4YUTb HEBEPHbIE 3HA4YEeHUA
KaﬂMﬁpOBKM, KOTOpPbIE B nocneaywuiemMm npuBeayTt K HETOYHbIM USMEPEHUAM.

YKA3AHUE
B cnyyae coMHeHua caainte Nnpubop AnA NPOBEPKMU B CEPBUCHLINM LeHTP Hilti.

1. YcTaHoBuTe NPUOOP Ha HAAEKHOM LUTATUBE.
2. Bblbepute B MEHIO NPUNOXKEHNUA onuuto «KoHdUrypauus».

OTMEHHTb U BEPHYTLCA B MEHIO

BbiGopa.
MNprn=KoHgKrypagHa
® Bhbi3Batb MeHIo «KanubpoBka»
@ = C VIH,ElVIKaLlVIeH COXpPaHeHHbIX B
[Gn e npuéope 3HauYeHwN.
u Bl
Hactporkn | KanubpoBka
- + f*‘
I + +
*McT. MHgpopmaum) K-so kKanubpoBoK

Hazag

3. Buibepute mMeHio «Kanubposka».
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3HaYeHWA KanuBpoBKK Mg e Cospats 3anycTuTb NPOLECC KAMGPOBKH.

MpunzKongurypauna/Kanniiposxa MoatBepanTb OTOBParKaeMble
Bv-2Hay -0° 00' 02" 3HAYEHUA KanMOPOBKM W BEP-
Y - HYTbCA B MEHIO KOHpUrypaLmu.
BuzupHasn ocb 0° 00' 04"
Cozgate OK

4.  3anycTuTe Npouecc KanMbpOBKM UM MOATBEPAUTE OTOBPAKEHHDBIE 3HAYEHUA KANIMOPOBKM M OTKAXKUTECH OT HOBOW
KanMOpPOBKHU.

5. Bblbepute XOpOLO pacnosHaBaeMyto Lenb B AuanasoHe + 3° OTHOCUTENbHO FOPU3OHTANN HA PACCTOAHUM OK.
70-120 m 1 3aBU3MpYiiTe ee.
YKA3AHMUE Haitante noaxoAsLuyto Lenb, KOTOPYH MOXHO 3aBU3UPOBaThb C G60MbLIEN TOYHOCTbHO.
YKA3AHUE Ecnu npubop He HaxoauTcs B 1-M NONOXEHUM 3pUTENBHOM TPYObI, HA AUCNee NOABNAETCA COOTBET-
CTBYHOLLMI 3anpoc.

Hazag BepHyTbCA K NpeablayLei MHAN-
Kauuu.

Npun=KoHgmrypaunalKanmbpoera

BbINOnHKTL 3MepeHue B nono-
YKEHUM 3PUTENBHOM TPYObI 1.

]

KanvbpoBKa MHCTRYMEHTA
38EM3MPOBATE UeNk NOg ynom £3° K
FOLMBOHTANM,

My 325" 25" 55"
By 73° 12 36"

Hazag M3m

6.  BbINONHUTE NU3MEPEHUE B MONOXKEHWUN 3PUTENBHOM TPYOHI 1.
Mocne 3TOro NOABUTCA 3aNPOC Ha BbINONIHEHUE KANMOPOBKM B NMONOXEHWN 3PUTENBHOM TPYOHI 2.
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Npun=KoHgmrypaunalKanmbpoera

BepHyTbCA K npeablayLei MHAN-
Kauuu.

@ BbINOnHUTL M3MepeHne B Nono-

YKEHUU 3pUTENbHOMN TPYObI 2.
KanvbpoBKa MHCTRYMEeHTA P 24

TOYHD ZEEMHPOEETE Ty ¥ ek,

dly -0° 01' 00"
dBy 0° 00' 05"

Hazag M3m

8.

3aBu3npyinTe Ty e Lenb NOBTOPHO B AvanasoHe + 3° OTHOCUTENbHO FOPU3OHTaNN.

YKA3AHMUE lMpoueaypa BU3MPOBaHUA OTOOpaXkaeTcs Ha AUCniee B BUAE pasHOCTEN BEPTUKaNIbHOTO U FOPU30H-
TanbHOro Kpyros. 910 HEOBXOAWMO NULLb ANA YNPOLLEHUA NMOUCKA LENU.

YKA3SAHUE 3HaueHWA [OMKHbI ObiTb BAN3KKM K HYHO MW OTKNOHATLCA BCErO HA HECKOMBbKO CEKyHA, eCcnu Lenb
3aBU3MPOBaHA BO BTOPOM MOJSIOXEHUU 3PUTENLHON TPYObI.

BbINONHATE U3MEPEHUE B NONIOXKEHUN 3PUTENBHOMN TPYOLI 2.

B cnyyae ycnelHo BbINOMHEHHbIX U3MEPEHUI B 0BOUX MONOXEHUAX 3PUTENBHON TPYObl OTOBPaXKatOTCA HOBbIE U
cTapble YCTAaHOBOYHbIE 3HAUEHNA AnA «By-3Hau.» 1 BUSMPHOMR OCH.

3agaTb HOBbIE 3HAYEHUA DD | OTMen OTMEHUTb U COXPaHUTb NPeab-

Npun=KoHgmrypaunalKanmbpoera

Ayuine 3HayeHuA.

3agato MPUHATL M COXPaHUTL HOBbIE

By-2Hau. (cTap.) -0° 00' 02" 3HAYEHMA KaMOPOBKM.
By-3Hau. (HoB.) 0° 00' 00"
BuzupHasn ocb (cTa 0° 00" 04"
BuzupHas ocb (HOE 0° 00' 01"

OTMeH 3ajgare

10.
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MpuMUTE M COXPaHWUTE HOBblE 3HAYEHWA KaNMBGPOBKK.
YKASAHUE C nomoLbio npeaLwecTsytoLiei npoueaypbl Kanuéposku AnA «By-3Hau.» U BU3MPHOW OCH Takxe
ObInK onpeAaeneHbl HOBbIE YCTAHOBOYHbIE 3HAYEHWA ANA 2-0CEBOro KoMrneHcatopa.

MNPy NPUHATUM HOBLIX 3HAYEHWI KANMMOPOBKM TaKXKe NPUHUMAKOTCA HOBLIE YCTAHOBOYHLIE 3HAYEHUA AN KOMMEH-
caropa.



15.3 Cnyw6a kanubpoeku Hilti

Mbl peKOMEHAYEM PerynapHO NPoBePATb NPUOOPLI B cnykbe kanubposku Hilti ana obecneyenns ux HAAEXHOCTHU K
COOTBETCTBMA CTAHAAPTaM W NMPaBOBLIM TPEOOBAHUAM.
Cnyxba kanmbpoBkn komnanun Hilti Bceraa rotoBa Bam NOMOYb; KanMOGPOBKY PEKOMEHAYETCA MPOBOAUTL Kak
MUHUMYM OAIMH pa3 B roA.
Cny6oi kanubposku Hilti noaTBepykaaerca, Yto Ha AeHb NPOBEPKU XapakTepUCTUKKM NpoBepAemoro npubopa
COOTBETCTBYIOT TEXHUYECKUM JaHHbIM, YKa3aHHbIM B PYKOBOZCTBE MO KCMyaTaumm.

Mpu 0BHAPYIKEHUM OTKNOHEHUH OT 3aAaHHBIX 3HAYEHUH U3MEPHTENBHBIE MPUBOPBI HACTPAUBAKOTCA 3aHOBO.

Mocne HacTPOWKKM U KOHTPOSBbHBIX UCTbITAHWI Ha NPUOOP NPUKPENNAETCA KanMOPOBOUHBIN 3HAK W BblAAeTCA Kanubpo-
BOYHbI CEPTUDUKAT, NOATBEPXKAAIOLLMIA, UTO NpUOOP paboTaeT B Npeaenax TEXHUYECKUX XapaKTEPUCTHK.
KanubpoBouHble cepTuduKkarel Bceraa TpedytoTcs AnA NPeanpuaThin, ceptuduumpoBaHrHbix no ISO 900X. JononHu-
TeNbHYI0 UHPOPMALMIO Bbl MOXETE NONYYUTb B Bninxkaiiuem cepBUCHOM LeHTpe Hilti.

16 YXoa 1 TexHM4YecKoe obcnymuBaHue

YKA3AHUE YKA3AHUE

OO6MenmBaiiTe NOBPEXAEHHbIE AETANM HA HOBbIE B CeP- | [Mepen XPaHEHWEM BbICYLLMTE M OUUCTUTE MPUBOP, KO-
BUCHOM LieHTpe Hilti. POBKY 1 KOMMIIEKTYIOLME.

16.1 OuucTKa U cyllKa YKASAHUE

CayBaiiTe Nbinb CO CTEKNA. Mepea ucnonb3oBaHWeM npubopa nocne ANUTENbHOTO
OCTOPOXHO XPaHeHWA UNu ANUTENbHOM TPaHCMOPTUPOBKK NPOBEAUTE

He kacaiitech cTexkna nanbLamu. KOHTPONBHOE H3MEPEeHKe.

QOuuwyaite NpMOOP TONBKO YUCTOM M MArKOW Matepuen. OCTOPQMHO
MpU HEOBXOAMMOCTH CRerka CMOuMTE TKaHb uncTbim | VI3BNEKaWTe BnemeHTHl nuTaHuA, ecnu npuéop He Uc-

CMIMPTOM WM BOAOH. nonb3yeTca B TeUEHWe ANMTENBHOTO BPEMeHU. MoTexKLume
OCTOPOXHO JNIEMEHTbI I'IMTaHVIFl/aKKyMyﬂFlTOpr MOryT NOBpPEeAnUTbL NpU-
6op.

He ucnonb3yiTe HUKAKUX WHBbIX >XUAKOCTEW, Kpome
cnupTa unuM BoAbl. B nNpoTMBHOM cnyyae BO3MOMXHO

NOBPEXAEHUE NNacTMaCCOBbIX AeTaNEN. YKASAHHE N N
Mpu xpaHenun npubopa cobntopaite TemnepatypHbIi
YKA3AHUE PEX1M, OCOBEHHO 3UMOWM U NETOM, €CNIU OH XPaHUTCA

~ . _ o, + o,
O6meHuBaiiTe NnoBpeXAeHHble AeTann Ha HOBblE B Cep- B aBTOMOGue: (o7 -30 C 8o +70 C)

BUCHOM UeHTpe Hilti.
16.3 TpaHCcnopTUPOBKa

16.2 XpaHeHue OCTOPOXHO
YKA3AHUE MNepena TpaHCNOPTMPOBKOI NPpU6Opa Bbl AONMHBI U30-
nUpoBaTh UMM U3BMeYb U3 HEero ANeMeHTbl NMUTaHUA.
MoTeKwmne aneMeHTbl NUTaHUA/aKKyMynaTopbLl MOryT no-
BpeauTb Npuoéop.

Henb3a xpaHuTb NpuBOp, ECM HA HEM UMEETCA Bhara.
[aiite Bnare BbICOXHYTb Nepes TeMm, Kak yoparb npuéop
Ha XpaHeHue.

MpumeHAITE ANA TPAHCNOPTUPOBKM MW NEPECHINKK 060-
pyaoBaHua ynakoBky ¢upmbl Hilti nnm apyryto ynakosky
aHanorMyHoro Kayecrea.

17 YTunusauyma

BHUMAHUE

HapyLueHre npasun ytunusaummu o60pyaA0BaHUsA MOXKET UMETb CrleZlytoLLme NOCNeACTBUA:

NPy CXKUraHWW JeTanei W3 nnactMacchl 00pasyroTCA TOKCHUYHbIE rasbl, KOTOpbIE MOTyT MPeACTaBnATb Yrposy And
310POBbA.

Ecnu 6arapeu nuTaHWA NOBPEXAEHbI MW MOABEPKEHbI BO3AENCTBUIO BEICOKUX TEMNEPATYP, OHU MOFYT B30PBaThCA U
cTaTb NPUYUHON OTPABNEHUA, BO3rOPaAHUIA, XMMUYECKUX OXOTrOB WK 3arpPA3HEHNA OKPYXXatoLen cpeabl.

Mpyn HapyLeHWn nNpaBun yTunusauum obopyaoBaHUe MOXET BbiTb UCMONb30BAHO MOCTOPOHHUMM NIULAMM, HE 3HaKO-
MbIMU C NPaBuiamu 06paLLeHUA C HUM. OTO MOXKET CTaTb NMPUYUHON CEPbESHBIX TPABM, a TAKXKE NPUUMHOMN 3arpasHeHNns
OKpy)XatoLLewn cpeabl.
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BONbLWMHCTBO MaTtepuanos, M3 KOTOPbLIX WM3roToBMeHbl uaaenua Hilti, noanexxut BropuuHoi nepepabotke. Mepea
yTUAM3auuei cneayeT TWatenbHO paccopTupoBarb matepuansl. Bo MHorvx ctpanax Hilti y)xe opraHusosana npuem
cTapbix NPMBOPOB ANA yTUAM3aumuu. JONOAHUTENBHYIO MHGOPMALMIO MO STOMY BOMPOCY MOMXHO MOMYy4UTb B OTAENE NO
06CNY)KUBAHUIO KITMEHTOB UIM Yy KOHCYNbTAHTOB MO NpoAaykam komnanuu Hilti.

Tonbko ana ctpaH EC

He BblépaCbIBaﬁTe ANIEKTPOHHbIE U3MEPUTENbHbIE UHCTPYMEHTLI BMECTE C 0BbIYHBIM MyCOpOM!

B cootBeTcTBUM C AMpeKTHBOi EC 00 yTUnM3aumum ctapbiX INEKTPUYECKUX WU BNEKTPOHHBIX YCTPOWCTB

1 B COOTBETCTBUM C MECTHLIMM 3aKOHAMM 3NEKTPONPUBOPbI/-UHCTPYMEHTBI U aKKYMYNATOPHbIE GNOKH,
ObiBLUME B 3KCMIyaTauuu, AOMKHbI YTUNN3UPOBATLCA OTAENBHO Ge30nacHbIM ANA OKpyXKatoLwei cpeabl

cnoco6om.

YTUANBUPYITE 3NEMEHTbI MTUTaHWA COMMACHO HauMOHabHLIM TpedoBaHMAM. 3a60TbTECH 06 OXpaHe OKpPY-

arowen cpefpi.

18 NapaHTUa npoussoauTens

Komnanua Hilti rapaHtMpyeT oTCyTCTBME B nocrasnse-
MOM WHCTPYMEHTE MNPOU3BOACTBEHHbLIX AedeKToB (ae-
dekToB MatepuanoB M cOopkM). Hacroswaa rapaHTuA
AeNCTBUTENbHA TONBKO B Cryyae COBMOAEHUs cneayto-
LMX YCTOBWI: 3KCMyatauua, OBCny)KMBaHUE M YMuCTKa
MHCTPYMEHTa NPOBOAATCA B COOTBETCTBUM C YKa3aHUAMM
HacToALLero PyKOBOACTBA NO 3KCMyaTaluumn; CoxpaHeHa
TEXHUYECKas LeNOCTHOCTb MHCTPYMEHTA, T. €. Npu pabote
C HUM MCMONb30BaNUCh TONBKO OPUrMHaNbHbIE PACXOA-
Hble Marepuabl, NPUHAANEXHOCTU U 3anacHble AeTanu
npoussoacTsa Hilti.

Hacroswas rapaHta npeaycmartpusaeT 6ecnnarHblit pe-
MOHT unu BecnnatHylo 3ameHy AedeKTHbIX Aetanei B
TeyeHne BCEro CpoKa CNyxOBbl MHCTPYMeHTa. [eicTaue
HacTofALel rapaHTUM He PacnpOCTPaHAETCA Ha AeTanu,
TpebyloLme pemMmoHTa Unn 3ameHbl BCNEACTBUE UX ecTe-
CTBEHHOrO M3HOCa.

Bce ocTanbHble NpeTeH3Mn He paccMaTpUBatoTcA, 3a
WCKIOUEHWeM Tex cryuyaeB, Korga atoro Tpebyer
MecTHOe 3aKoHopaaTenbcTBo. B uyacTHocTH, Komna-
HuA Hilti He HeceT OTBETCTBEHHOCTH 3a NPAMON UNU
KOCBEHHbIN yliep6, y6bITKM Unu 3aTpaTbl, BO3HMK-
liMe BCNeACTBUE NPUMEHEHUA UK HEBO3MOMHOCTH
NPUMEHEHUA AAHHOTO MHCTPYMEHTA B TEX WUAMU MHbIX
yenax. Henb3A ucnonb3oBaTb MHCTPYMEHT ANA Bbl-
NOSHEHUA He YNOMAHYTbIX paborT.

Mpu oBHapPY)KEHUN AedEKTa UHCTPYMEHT UMK OedeKT-
Hble AeTanu cnefyeT HeMeANeHHO OTNpaBuTb ANA pe-
MOHTa UMK 3aMeHbl B BnnrKailiee NpeacTaBUTeNbLCTBO
Hilti.

Hacrosan rapaHTis BKIOYAET B Ce65 BCE rapaHTUiiHbIe
obazarensctea komnanuu Hilti 1 3ameHseT Bce npouve
00A3aTenbeTBa U MUCbMEHHBIE UK YCTHBIE COrMaLLeHus,
KacaroLmneca rapaHTum.

19 Npeanucanue FCC (ana CLUA)/npeanucanue IC (ana KaHaagbl

OCTOPOXHO

OTOT MHCTPYMEHT BblEPXKan TeCT Ha NpeAenbHble 3Ha-
YeHus, KoTopble onucaHbl B pasaene 15 ctanaapta FCC
ANA UMPPOBBIX MHCTPYMEHTOB Knacca B. 3tn npeaens-
Hble 3HaYeHUA NPeayCMOTPEHbI ANA 06EeCNeUeHHUn B -
NOW 30HE AOCTATOYHOW 3aLUUTHI OT M3Ny4eHuA. UHCTpY-
MEHTbI TaKOrO THUMa reHepPUPYIOT U UCMONb3YHOT BICOKUE
YaCTOThI M TAKXKE UCMyCKatoT U3nyyeHue. Moatomy B cny-
yae HeCOBNOAEHUA NPABUI U yKa3aHWiA MO YCTaHOBKE W
SKCMNyaTaunn MHCTPYMEHTA OH MOXET CTaTb UCTOYHUKOM
nomex paauonpuemy.
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Henb3sa rapaHTMpoBarh, YTO MPW ONpeAeneHHbIX 06CcTon-
TENbCTBax He BO3HWUKHYT nomexu. Ecnu npubop cospaet
NnoMexW paano- U Tenenpuemy, YTo MOXKHO ONpeaenuThb,
COMOCTaBUB MOMEHTbI NMOABIEHNUA U UCHE3HOBEHNA MOMEX
C BK/IIOYEHWEM W OTKIOYEHUEM NpHUBOpPa, MOMEXU MOXHO
YCTPaHUTb OAHWUM W3 NEPEUNCTIEHHBIX HUXKE CNIOCOBOB:

MepeHnacTpoite nnu nepemecTute NPUEMHYH aHTEHHY.



YBenuubTE pacctosHue mexay npuéopom u npuemuu- | YKASAHUE
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NPOWU3BOAWTENEM, MOFYT OrpaHuMuuTbL npasa nonb3oBa-
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ORIGINALNi NAVOD K OBSLUZE

Tachymetr POS 15/18

Pired uvedenim do provozu si bezpodmine¢né
prectéte navod k obsluze.

Tento navod k obsluze uchovavejte vzdy u pfi-
stroje.

Jinym osobam predavejte pfistroj pouze s na-
vodem k obsluze.

H Cisla vzdy odkazuiji na vyobrazeni. Vyobrazeni k textu
najdete na rozkladacich strankach. P¥i studiu navodu
k obsluze méjte tyto stranky oteviené.
V textu tohoto navodu k obsluze oznacuje vyraz "pfistroj"
vzdy tachymetr POS 15 nebo POS 18.

Casti pristroje zezadu €

Q) Prostor pro akumulator vievo s uzaviracim roubem

% Stavéci Sroub trojnozky
Aretace trojnozky

(4) Ovladaci panel s dotykovou obrazovkou
(5) Zaostiovaci §roub

(6) Okular

(7) Dalekohled s dalkomérem

Préizor pro hrubé zaméfeni

Casti pristroje zepiedu B

Svisly pohon

Rozhrani USB 2x (malé a velké)

(12) Prostor pro akumulator vpravo s uzaviracim $rou-
bem

@ Vodorovny resp. bo¢ni pohon

(14) Stavéci $roub trojnozky

(5 Trojnozka

(i6) Laserova olovnice

(17) Navad&ci zatizeni

(18) Objektiv

(19) Transportni rukojet
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5.1 Zakladni bezpe€nostnipokyny . . .. ..o i e e s r e aaaaaas 206
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5.5 VSeobecna bezpecnostniopatifeni . ...t i i i i e 207
5.6 = 10T o o T 208
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6.4
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71
7.2
7.3
7.4
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7.5.2
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7.5.5
7.5.6
757
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7.6
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1 VSeobecné pokyny

1.1 Signalni slova a jejich vyznam

NEBEZPECI

Pouzivad se k upozornéni na bezprostfedni nebezpedi,
které by mohlo vést k téZzkému poranéni nebo k timrti.

VYSTRAHA
Pouziva se k upozornéni na potencialné nebezpecnou
situaci, kterd mize vést k tézkym poranénim nebo k umrti.

POZOR

Pouziva se k upozornéni na potencialné nebezpenou
situaci, kterd by mohla vést k lehkym poranénim nebo
k vécnym Skodam.

UPOZORNENI
Pokyny k pouzivani a ostatni uzite¢né informace.
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1.2 Vysvétleni piktogrami a dalSi upozornéni
Symboly

.V

Pred Obecné Odpady Nedivejte se
pouzitim varovani odevzdavejte do paprsku
Ctéte navod k recyklaci
k obsluze

Nesroubujte
Sroub

Symboly tfidy laseru Il / class 2

Laser Radiation
Do not stare into beam
Class 2 Laser Product
Po<TmW CW ¥=630-6300m

1EC60825-1:2001

Trida laseru Il podle Trida
CFR 21, § 1040 laseru 2
(FDA) podle
EN 60825:2008

Symboly tfidy laseru lll / tiida 3

&Lasev Radiation
Avokd drect oye exposurs

ss 3R Laser Product
Por G80m

Ppsi 75mW
1251 Gnsec. 1-320-400MHz
|EC60825-1: 2007

Tida laseru Ill podle
CFR 21, § 1040 (FDA)

Nedivejte se
do paprsku,
ani do néj
pfimo
nenahlizejte
optickymi
pristroji.

Vystupni otvor laserového paprsku

4

LASER APERTURE

Vystupni otvor
laserového paprsku

Umisténi identifikaénich udaja na pfistroji

Typové oznaceni a sériové oznaceni je umisténé na ty-
povém stitku vaseho vyrobku. Zapiste si tyto udaje do
svého navodu k obsluze a pfi dotazech adresovanych
nasemu zastoupeni nebo servisnimu oddéleni se vzdy
odvolavejte na tyto udaje.

Typ:

Generace: 01

Sériové Cislo:

2.1 Pouzivani v souladu s uréenym tucelem

Pfistroj je uréen pro méfeni vzdalenosti a smérd, vypocet
trojrozmérnych zamérnych poloh a odvozenych hodnot
i vyty€eni danych souradnic nebo osoveé vztazenych hod-
not.

Pouzivejte pouze originalni pfisluSenstvi a nastroje firmy
Hilti, abyste predesli nebezpeci poranéni.

Dodrzujte Udaje o provozu, péci a udrzbé, které jsou
uvedeny v navodu k obsluze.

Zohlednéte vlivy okoli. Nepouzivejte pfistroj tam, kde
hrozi nebezpedi pozaru nebo exploze.

Upravy nebo zmény na pfistroji nejsou dovoleny.

2.2 Popis pristroje

Tachymetr Hilti POS 15/18 umozriuje uréovani objektl
jako poloh v prostoru. Pfistroj ma vodorovny a svisly
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kruh s digitalnim délenim, dvé elektronické libely (kom-
penzator), koaxialni dalkomér zabudovany v dalekohledu
a procesor pro vypocty a ukladani dat.

Pro pfenosy dat mezi tachymetrem a PC v obou smé-
rech, zpracovani dat a pfedavani dat jinym systémim je
k dispozici pocitacovy software Hilti PROFIS Layout.



2.3 Ke standardnimu vybaveni patfi:

Tachymetr

Sitovy adaptér véetné kabelu pro nabijecku
Nabije¢ka

Akumulatory typu Li-lon 3,8 V 5 200 mAh
Reflektorova ty¢

Rektifika¢ni kli¢ POW 10

Vystrazny Stitek na laser

Certifikat vyrobce

Navod k obsluze

Kufr Hilti

Volitelné: Hilti PROFIS Layout (CD ROM se
softwarem)

1 Volitelné: Ochrana proti kopirovani softwaru

J U OO | Oy

1 Volitelné: Datovy kabel USB

Obrazek Oznaceni Popis
Akumulator POA 80
Sitovy adaptér POA 81
Nabijecka POA 82
Reflektorova ty¢ (metrické jed- Reflektorova ty¢ POA 50 (metrické
notky) POA 50 jednotky) (sklada se ze 4 tyCovych
prvki (kazdy o délce 300 mm), hrotu
tyGe (délka 50 mm) a reflektorové
desky (vyska 100 mm, resp. vzdale-
¢ nost od stfedu 50 mm)) slouzi k mé-
&/ feni bodl na zemi.

=
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Obrazek Oznaceni

Popis

Reflektorova ty¢ (imperialni jed-
notky) POA 51

Reflektorova ty¢ POA 51 (imperialni
jednotky) (sklada se ze 4 ty¢ovych
prvkl (kazdy o délce 12 palct), hrotu
tyce (délka 2,03 palcli) a reflektorové
desky (vyska 3,93 palct, resp. vzda-
lenost od stfedu 1,97 palct)) slouzi
k méFeni bodi na zemi.

Reflektorova folie POAW-4

Samolepici folie pro umisténi refe-
renénich bodd na vyvy$ené cile, jako
jsou stény nebo sloupy.

Stativ PUA 35

Rektifikacni kli¢ POW 10

Pouze pro pouziti odbornym persona-
lem!

HILTI PROFIS Layout

UZivatelsky software pro vytvareni
pozi¢nich bodl z dat CAD a jejich
prenos do pfistroje.

Ochrana proti kopirovani POA 91

Datovy kabel POW 90
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4 Technické udaje

Technické zmény vyhrazeny!

UPOZORNENI

Kromé presnosti méfeni UG se oba pfistroje neodliduji.

Dalekohled
ZvétSeni dalekohledu 30x
Nejkratsi zamérna vzdalenost 1,5 m (4,9 ft)

Zorné pole dalekohledu

1°20':2,3m /100 m (7,0 ft / 300 ft)

Otvor objektivu 45 mm (1,8")
Kompenzator
Typ 2 osy, kapalina

Pracovni rozsah +3’
Presnost 2"

Méfeni uhlt
Presnost POS 15 (DIN 18723) 5"
Presnost POS 18 (DIN 18723) 3"
Systém snimani GhlG diametralni

Méreni vzdalenosti
Dosah

340 m (1 000 ft) Kodak Sed& 90 %

Presnost

+3 mm + 2 ppm (0,01 ft + 2 ppm)

Tfida laseru

tfida 3R, viditelny paprsek, 630-680 nm, Po < 4,75
mW, f = 320-400 MHz (EN 60825-1/ IEC 60825-1);

class Il (CFR 21 § 1040 (FDA))

Navadéci zafizeni
Rozbihavost

1,4°

Typicky dosah

70 m (230 1)

Laserova olovnice

Presnost 1,5mmna1,5m(1/16 na 3 ft)
Trida laseru tfida 2, viditelny paprsek, 635 nm, Po < 10 mW
(EN 60825-1/ IEC 60825-1); class Il (CFR 21 §1040
(FDA)
Datova pamét
Velikost paméti (datové bloky) 10 000

Datové pfipojeni

Host and Client, 2x USB

Indikator
Typ Barevny displej (dotykova obrazovka) 320 x 240 pixell
Osvétleni 5stupriové
Kontrast Prepinani den / noc

Trida ochrany IP
Trida

IP 56




Bocni pohony

Typ nekoneény
Zavit stativu

Zavit trojnozky 5/8"
Akumulator POA 80

Typ Li-lon

Jmenovité napéti 3,8V

Kapacita akumulatoru 5200 mAh

Doba nabijeni 4h

Doba provozu (pfi méfenich vzdalenosti/Ghlt kazdych 16 h

30 sekund)

Hmotnost 0,1 kg (0,2 Ibs)

Rozméry 67 mm x 39 mm x 25 mm (2,6" x 1,5" x 1,0")

Sitovy adaptér POA 81 a nabijeéka POA 82

Napajeni 100...240V
Sitova frekvence 47...63 Hz
Jmenovity proud 4 A
Jmenovité napéti 5V

Hmotnost (sitovy adaptér POA 81)

0,25 kg (0,6 Ibs)

Hmotnost (nabijeCka POA 82)

0,06 kg (0,1 Ibs)

Rozmeéry (sitovy adaptér POA 81)

108 mm x 656 mm x 40 mm (4,3" x 2,6" x 0,1")

Rozméry (nabijeCka POA 82)

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

Teplota
Provozni teplota

-20...+50 °C (-4 °F az +122 °F)

Skladovaci teplota

-30...+70 °C (-22 °F az +158 °F)

Rozméry a hmotnost
Rozméry

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

Hmotnost

4,0 kg (8,8 Ibs)

5 Bezpecnostni pokyn

5.1 Zakladni bezpeénostni pokyny

Vedle technickych bezpeénostnich pokynd uvede-
nych v jednotlivych kapitolach tohoto navodu k ob-
sluze je nutno vzdy striktné dodrzovat nasledujici
ustanoveni.

5.2 Nespravné pouziti

Pristroj a jeho pomocné prostfedky mohou byt nebez-
pecné, kdyz s nimi neodborné zachazi nevyskoleny per-
sonal nebo kdyZz se nepouzivaji v souladu s uréenym
ucelem.
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Pristroj nikdy nepouzivejte bez dodrzovani pri-
slusnych instrukci nebo bez precteni tohoto na-
vodu.

Nevyrazujte z ¢innosti zadna bezpecénostni zafi-
zeni a neodstranujte informacni a vystrazné stitky.
Pristroj davejte opravovat pouze do servisnich stre-
disek Hilti. Pfi neodborném otvirani pfistroje mize



vzniknout laserové zareni, které presahuje tridu
3R.

d) Upravy nebo zmény na piistroji nejsou dovoleny.

e) Rukojet ma na jedné strané z konstrukénich davodd
vili. Nejedna se o zavadu, je to z divodu ochrany
alhidady. Utahovani $roubl na rukojeti mdze mit za
nasledek poskozeni zavitu a ndkladné opravy. Neu-
tahujte Srouby na rukojeti!

f) Pouzivejte pouze originalni pfisluSenstvi a pfidavna
zafizeni firmy Hilti, abyste predesli nebezpeci pora-
néni.

g) P¥istroj nepouzivejte ve vybusném prostiedi.

h) K ¢isténi pouzivejte pouze Cisté a mékké hadry. Po-
kud je to nutné, muizete je mimné navihcit Cistym
alkoholem.

i) Laserové pristroje nenechavejte v dosahu déti.

) Méfeni provadéna na pénovych plastovych materia-
lech, napt. styroporu nebo styrodoru, na snéhu nebo
silné reflexnich plochach apod. mohou vést k chyb-
nym hodnotam.

k) Méreni na podkladech s nizkou odrazivosti a vysoce
odrazivym okolim mohou vést k chybnym hodnotam.

) Méeni pfes sklo nebo jiné predméty mlze zkreslit
vysledky.

m) Rychla zména podminek méfeni, jako napf. preru-
Seni paprsku prochéazejici osobou, mdze znehodnotit
vysledek méreni.

n) Nemifte pfistrojem proti slunci, ani jinym silnym své-
telnym zdrojdm.

0) Pristroj nepouzivejte jako nivelaéni pfistroj.

p) Pred dllezitym méfenim, po padu nebo po plsobeni
jinych mechanickych vliva pfistroj prezkousejte.

5.3 Spravné usporadani pracovisté

a) Zajistéte méfici stanovisté a pfi instalaci pfistroje
dbejte na to, aby nebyl paprsek namifen proti jinym
0sobam nebo proti vam samotnému.

b) Pristroj pouzivejte pouze v definovanych mezich po-
uziti, tj. neméfte na skle, chromové oceli, lesténych
kamenech atd.

c) Dodrzujte specifické predpisy pro prevenci Urazi
platné v dané zemi.

5.4 Elektromagneticka kompatibilita
Ackoli pristroj splfiuje pfisné pozadavky pfislusnych
smérnic, nemdze firma Hilti vylou¢it moZnost, Ze pfistroj
- bude rusit jiné pfistroje (napf. naviga¢ni zafizeni letadel)
nebo
- bude ruseny silnym zafenim, coz miize vést k chybnym
operacim.

V téchto pfipadech, nebo mate-li néjaké pochybnosti,
provedte kontrolni méteni.

5.4.1 Klasifikace laseru pro pristroje tfidy 2

Laserova olovnice pristroje odpovida tfidé laseru 2 podle
normy IEC825-1 / EN60825-01:2008 a CFR 21 § 1040
(Laser Notice 50). Oko je pfi nahodném, kratkodobém po-
hledu do laserového zareni chranéno zaviracim reflexem
ocniho vicka. Tento ochranny reflex vicka mohou vSak

negativné ovlivnit Iéky, alkohol nebo drogy. Pfistroje se
sméji pouzivat bez dal$ich ochrannych opatfeni. Pfesto
se nedoporucuje divat se pfimo do svételného zdroje, tak
jako do slunce. Laserovy paprsek nemifte proti osobam.

5.4.2 Klasifikace laseru pro pristroje tfidy 3R

MéfFici laser pfistroje pro méfeni vzdalenosti odpovida
tfidé laseru 3R podle normy IEC825-1 / EN60825-1:2008
a CFR 21 § 1040 (Laser Notice 50). Pristroje se sméji
pouzivat bez dalSich ochrannych opatfeni. Nedivejte se
do laserového paprsku a nezamétuijte ho proti osobam.

a) Pristroje tfidy laseru 3R a llla by mély pouzivat pouze
vySkolené osoby.

b) Oblasti pouziti by mély byt vyznaceny na varovnych
Stitcich laseru.

c) Laserové paprsky by mély probihat daleko pod nebo
nad Urovni oci.

d) Pomocibezpecnostnich opatfeni je nutné zajistit, aby
laserovy paprsek neumysiné nedopadl na plochu,
ktera odrazi jako zrcadlo.

e) Pomoci ochrannych opatfeni je nutné zajistit, aby se
osoby nedivaly pfimo do paprsku.

f) Laserové zafeni by nemélo presahnout do nestfeze-
nych mist.

g) Nepouzivané laserové pristroje by se mély skladovat
tam, kam nemaji pfistup nepovolané osoby.

5.5 VSeobecna bezpec¢nostni opatieni

a) Pred pouzitim pfistroj zkontrolujte, zda neni po-
Skozeny. Pokud je poskozeny, svéfte jeho opravu
servisnimu stredisku Hilti.

b) Dodrzujte provozni a skladovaci teplotu.

c¢) Po padu nebo pusobeni jiného mechanického
vlivu zkontrolujte pfesnost pristroje.

d) Kdyz prenasite pfistroj z chladného prostredi do
teplejSiho nebo naopak, nechte ho pred pouzitim
aklimatizovat.

e) PFi pouziti se stativy zajistéte, aby byl pfistroj
pevné nasroubovany a aby stativ stal spolehlivé
a pevné na zemi.

f) Udrzujte vystupni okénko laseru ¢isté, abyste za-
branili chybnému méreni.

g) Ackoliv je pfistroj konstruovan pro pouzivani v ne-
pfiznivych podminkach na stavenisti, méli byste
s nim zachazet opatrné, podobné jako s jinymi op-
tickymi a elektrickymi pfistroji (dalekohled, bryle,
fotoaparat).

h) Prestoze je pfistroj chranény proti vihkosti, pred
uloZzenim do transportniho pouzdra jej do sucha
otrete.

i) Z bezpeénostnich divodi prekontrolujte dfive
stroje.

j)  PFi vyrovnavani pfistroje pomoci krabicové libely
se na pristroj divejte Sikmo.

k) Kryt prostoru pro akumulator peclivé zajistéte,
aby akumulator nemohl vypadnout nebo aby ne-
mohl vzniknout kontakt, v disledku kterého by se
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pristroj neimysiné vypnul a ddsledkem toho by 5.6 Transport

doslo ke ztraté udaju. PYi zasilani pristroje akumulator izolujte nebo vyjméte
z pfistroje. Kapalina vytekla z baterii/akumulatord mize
pristroj poskodit.
Aby nedochazelo k poSkozovani zivotniho prostredi, mu-
site se pii likvidaci pfistroje a akumulator(/baterii Fidit
platnymi mistnimi predpisy.
V pfipadé pochybnosti kontaktujte vyrobce.

6.1 VSeobecné pojmy

6.1.1 Souradnice

Na nékterych stavbach zeméméri¢ské firmy misto stavebnich os nebo v kombinaci s nimi vyznacuji dali body a jejich
polohu popisuji souradnicemi.

Zéakladem soufadnic je obecné pozemni soufadnicovy systém, ktery vétSinou pouzivaji zemépisné mapy.

NE)

E(Y)

L 2000 |50 4500 se00 | asoo |

| 13850 | 5300 | 4500

Ko

13.850 | 3760 | 2.850 2E50) 3.750) 12045

Pred zahajenim stavby obvykle vyznaci geodeticka spole¢nost nejprve v misté stavby a v jejim okoli vySkové znacky
a stavebni osy.

U kazdé stavebni osy se na zemi vyznaci dva konce.

Podle téchto znacek se umistuji jednotlivé stavebni prvky. U vétsich budov existuje mnoZstvi stavebnich os.
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6.1.3 Specifické odborné pojmy
Osy pristroje

a  Zamérna osa

b  Svisld osa

¢ Klopna osa

Vodorovny kruh/vodorovny uhel

00

P
y

Z naméfenych hodnot odec¢tenych na vodorovném kruhu 70° k jednomu cili a 30° k druhému cili Ize vypoditat svirany
Uhel 70° - 40° = 30°.
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Svisly kruh/svisly uhel

v =50° /
0° .

Y

E -

al
/% 180°

Tim, Ze je svisly kruh vyrovnan na 0° ke sméru gravitace nebo 0° k vodorovnému sméru, jsou zde Uhly v podstaté
uréeny smérem gravitace.
Na zékladé téchto hodnot jsou z naméfené Sikmé vzdalenosti vypocitany vodorovna vzdalenost a vyskové rozdily.

6.1.4 Polohy dalekohledu A

Aby bylo mozné odec¢tené hodnoty na vodorovném kruhu spravné prifadit ke svislému Uhlu, hovofime o polohach
dalekohledu. Tzn. ze podle sméru dalekohledu vici ovladacimu panelu Ize urcit, ve které "poloze" se méfilo.

Mate-li pfimo pred sebou displej a okular, je pfistroj v poloze dalekohledu 1. E1
Mate-li pfimo pred sebou displej a objektiv, je pfistroj v poloze dalekohledu 2.

6.1.5 Pojmy a jejich popis

Zamérna osa

Linie prochazejici nitkovym kfizem a stfedem objektivu (osa dalekohledu).

Klopna osa Osa otacéeni dalekohledu.

Svisla osa Osa otaceni celého pristroje.

Zenit Zenit je smér zemskeé pritazlivosti nahoru.

Horizont Horizont je smér kolmy k zemskeé pfitazlivosti - vSeobecné se oznacuje
jako horizontalni (vodorovny).

Nadir Nadir je smér zemské piitazlivosti dold.

Svisly kruh Jako svisly kruh se vyznacuje kruh pro odecitani uhld, jehoz hodnoty se
méni, kdyZz se dalekohled pohybuje nahoru nebo dold.

Svisly smér Jako svisly smér se oznacuje odectena hodnota na svislém kruhu.

Svisly uhel (VU)

Svisly Uhel je hodnota odectena na svislém kruhu.
Svisly kruh se vétsinou vyrovnava ve sméru zemskeé pfitazlivosti pomoci
kompenzatoru, ode¢tenim "nulové hodnoty" v zenitu.

VySkové thly

U vyskovych Uhld je "nula" ur¢ena horizontem, kladné jsou smérem na-
horu a zéporné doll.

Vodorovny kruh

Jako vodorovny kruh se oznacuje kruh pro odec¢itani thld, jehoz hodnoty
se méni, kdyz se pfistroj otaci.

Vodorovny smér

Jako vodorovny smér se oznacuje odectena hodnota na vodorovném
kruhu.

Vodorovny ahel (HG)

Vodorovny Uhel je dan rozdilem dvou odec¢tenych hodnot na vodorov-
ném kruhu, ale ¢asto se jako Uhel oznac¢uje hodnota odectena na kruhu.

Sikma vzdalenost (Sv)

Vzdalenosti od stfedu dalekohledu k dopadajicimu laserovému paprsku
na zameérné plose.
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Vodorovna vzdalenost (Hv)

Namétend Sikma vzdalenost redukovana na horizontalu.

Alhidada

Alhidada je oto¢na prostiedni ¢ast tachymetru.
Soucasti této ¢asti byvaji normalné ovladaci panel, libely pro vyrovnani
do horizontalni polohy a uvnitf vodorovny kruh.

Trojnozka

Pristroj stoji na trojnoZce, kterou Ize upevnit napf. na stativ.
Trojnozka ma tfi dosedaci body, které Ize svisle nastavovat pomoci sta-
vécich sroubd.

Stanice pfistroje

Misto, na kterém je pfistroj nainstalovany - vétSinou nad vyznacenym
bodem na zemi.

Vyska stanice (Stan Vys)

Vyska bodu na zemi pfislusné stanice s pristrojem nad referenéni vySkou.

Vyska pfistroje (vp)

Vyska od bodu na zemi ke stfedu dalekohledu.

Vyska reflektoru (vr)

Vzdalenost stredu reflektoru od Spice reflektoroveé tyce.

Orienta¢ni bod

Zamérny bod ve spojeni se stanici pfistroje pro uréeni vodorovného refe-
ren¢niho sméru pro méfeni vodorovného uhlu.

EDM

Elektronicky dalkomér

Vychodni soufadnice Vych(y)

V typickém soufadnicovém systému zamérfovani se tato hodnota vzta-
huje k vychodozapadnimu sméru.

Severni soufadnice Sev(x)

V typickém soufadnicovém systému zaméfovani se tato hodnota vzta-
huje k severojiznimu sméru.

Délka (Ln) Toto je oznaceni pro rozmér délky podél stavebni osy nebo jiné refe-
renéni linie.

Pricka (Offs) Toto je oznaceni pro pravouhlou vzdalenost od stavebni osy nebo jiné
referenéni linie.

Vyska (Vys$) Jako vyska se oznac¢uje mnoho hodnot.

Vyska je svisla vzdalenost od referenéniho bodu nebo referenéni roviny.

6.1.6 Zkratky a jejich vyznam
Ha

Vodorovny Uhel

Vua Svisly uhel

dHu Delta - vodorovny Uhel

dvu Delta - svisly Uhel

Sv Sikma vzdalenost

Hv Vodorovna vzdalenost

dHv Delta - vodorovna vzdalenost
vp Vyska pristroje

vr Vyska reflektoru

Ref. vyska Vyska referen¢niho bodu
Stan Vys$ Vyska stanice

Vys Vyska

Vych(y) Vychodni souradnice

Sev(x) Severni soufadnice

Offs Pricka

Ln Délka

dvys Delta - vyska

dVych(Y) Delta - vychodni soufadnice
dSev(X) Delta - severni souradnice
dOffs Delta - pricka

dLn Delta - délka
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6.2 Systém méreni Ghla
6.2.1 Princip méreni

Pristroj vypocita uhly vzdy ze dvou hodnot, které se odecitaji na kruhu.
Pri méfeni vzdalenosti se pomoci viditelného laserového paprsku vysilaji méfici viny, které se odrazeji od objektu.
Z téchto fyzikalnich prvk( se urcuji vzdalenosti.

| b

Pomoci elektronickych libel (kompenzatord) se urcuii sklony pfistroje a upravuji odeéty hodnot, které se vypoditavaji
z namérené Sikmé vzdalenosti, vodorovné vzdalenosti a vyskového rozdilu.

Pomoci integrovaného procesoru Ize pfevadét vSechny délkové jednotky, jako napf. metrické metry aimperialni systém
stop, yardd, palct atd., a diky digitalnimu déleni kruhu zobrazovat rizné uhlové jednotky, jako napf. $edesatinné
déleni 360° (°’ ") nebo gon (g), kde je pIny kruh rozdélen na 400 dild.

6.2.2 Dvouosy kompenzator
Kompenzator je v zasadé nivelacni systém, napf. elektronické libely, pro ur¢eni zbytkového sklonu os tachymetru.

Pomoci dvouosého kompenzatoru se s vysokou presnosti uréuji zbytkové sklony v podéiném a pfiéném sméru.
Korekce vypoctu zajistuje, Ze zbytkové sklony nemaji vliv na méfeni thld.

6.3 Méreni vzdalenosti
6.3.1 Méfeni vzdalenosti @

Méreni vzdalenosti se provadi pomoci viditelného laserového paprsku, ktery vychazi ze stredu objektivu, tj. dalkomér
je koaxidlni.
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Laserovy paprsek méfi "normalni" povrchy bez pomoci zvlastniho reflektoru.

Normélni povrchy jsou v8echny neodrazejici povrchy, jejichz struktura mlize byt zcela hruba.

Dosah zavisi na odrazivosti zamérného povrchu, tj. pouze malo odrazivé povrchy, jako napf. modré, Cervené, zelené
barevné povrchy, mohou ponékud omezovat dosah.

S pfistrojem se dodava reflektorova ty¢ s nalepenou reflektorovou félii.

Méfeni na reflektorové folii nabizi bezpe&né méfeni vzdalenosti i u vysokych dosahd.

Navic umoziuje reflektorova ty¢ méfeni vzdalenosti u bodl na zemi.

UPOZORNENI
Pravidelné kontrolujte sefizeni viditelného laserového paprsku k zamérné ose. Je-li potfeba provést sefizeni nebo
nejste-li si jisti, zaslete pristroj do nejblizsiho servisniho strediska Hilti.

6.3.2 Cile

\

S méficim paprskem se miizete zaméfit na jakykoli pevny cil.

PFi méreni vzdalenosti je tfeba dbat na to, aby se méficim paprskem nepohyboval zadny jiny pfedmét.

UPOZORNENI
Jinak se mize stat, Ze neni uréena vzdalenost k pozadovanému cili, ale k jinému pfedmétu.

6.3.3 Reflektorova ty¢

Reflektorova ty¢ POA 50 (metrické jednotky) (sklada se ze 4 tyGovych prvki (kazdy o délce 300 mm), hrotu ty¢e (délka
50 mm) a reflektorové desky (vy$ka 100 mm, resp. vzdalenost od sttedu 50 mm)) slouzi k méfeni bod na zemi.
Reflektorova tyé POA 51 (imperidlni jednotky) (sklada se ze 4 tyGovych prvki (kazdy o délce 12 palcd), hrotu tyGe
(délka 2,03 palc) a reflektorové desky (vyska 3,93 palc(, resp. vzdalenost od stfedu 1,97 palct)) slouzi k méfeni bodd
na zemi.

Pomoci integrované libely Ize postavit reflektorovou ty¢ kolmo nad bodem na zemi.

Vzdalenost $pice ty¢e od stfedu reflektoru je proménliva, aby byl pres rlizné vysoké prekazky zajistén volny vyhled pro
laserovy méfici paprsek.

Potisk na reflektorové folii zajistuje bezpe&né méfeni sméru a vzdalenosti a ve srovnani s jinymi zamérnymi povrchy
navic reflektorova félie zvySuje dosah.
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Délky reflekto- | | ; L2 L3 L4 L5
rovych tyci

POA 50 (met- 100 mm 400 mm 700 mm 1 000 mm 1 300 mm
rické jednotky)

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

alni jednotky)

= : 0-

L4

L3

L2

97

6.4 Méreni vySek

6.4.1 Méreni vySek

Pfistroj umoziiuje méfeni vysek, resp. vyskovych rozdild.

Méreni vySek vyuzivd metody "trigonometrického uréeni vysky" a pfislusného vypoctu.

Vysky se vypocitavaji pomoci svislého uhlu a Sikmé vzdalenosti ve spojeni s vySkou pristroje a vySkou reflektoru.
dVy$§ = COS(VU)*Sv+vp-vr+(kor)

Pro vypocet absolutni vysky cilového bodu (bodu na zemi) se vyska stanice (Stan Vas) pfi¢te k hodnoté delta vysky.
Vy§ = Stan Vy$ + dVy$
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6.5 Navadéci zafizeni
6.5.1 Navadéci zafizeni
Navadéci zafizeni Ize zapnout nebo vypnout ruéné a frekvenci blikani Ize ménit ve 4 stupnich.
Navadéci zafizeni tvori dvé ¢ervené LED v télese dalekohledu.
V zapnutém stavu blika jedna ze dvou LED, aby bylo jasné zfejmé, zda se osoba nachazi vlevo nebo vpravo od
zamérné linie.
Osoba, ktera stoji alesport 10 m od pfistroje a pobliz zamérné linie, vidi blikajici nebo trvalé svétlo svitit silnéji podle
toho, zda se nachazi vievo nebo vpravo od zamérné linie.
Osoba se nachazi na zamérné linii, kdyz vidi obé LED svitit se stejnou intenzitou.

o>

6.6 Laserovy ukazatel @
Pristroj umozriuje trvalé zapnuti laserového méficiho paprsku.
Trvale zapnuty laserovy méfici paprsek je nadale oznacovan jako "laserovy ukazatel".
P¥i praci ve vnitfinim prostoru Ize laserovy ukazatel pouzivat pro zaméfeni resp. naznaceni sméru méfeni.
Ve vnéjSim prostoru je vSak méfici paprsek viditelny pouze omezené a tato funkce neni piili§ prakticka.

6.7 Datové body
Tachymetry Hilti méfi data, jejichz vysledky vytvareji méfici bod.

Podobné se datové body s pfislusnym popisem polohy pouzivaji v aplikacich, napf. pfi vytyéeni nebo uréeni stanice.
Pro usnadnéni resp. urychleni volby bodd ma tachymetr Hilti k dispozici riizné moznosti vybéru bodu.

6.7.1 Vybér bodu

Vybér bodu je dilezitou sou¢asti systému tachymetru, protoZe obecné se méfi body, které se opakované pouZivaji
pro vytyCeni, pro stanice, pro orientaci a srovnavaci méreni.
Body Ize vybirat riznymi zpdsoby:

1. Zplanu
2. Zeseznamu
3.  Rucni zadavani

Body z planu
Kontrolni body (pevné body) jsou pro vybér bodu k dispozici v grafické podobé.

Body se v grafickém zobrazeni voli klepnutim prstem, resp. poklepanim hrotem.

Zobrazeni vybraného bodu

Zvolte z planu

z grafiky.
Aplik=Spravee dat'Projekt
T 8 8 = Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
< > zimu zobrazeni.

Vybér bodu pomoci ruéniho za-
davani.

Potvrzeni a prevzeti zadavani.

Znazornéni véech bodl v zobra-
zovacim poli.

PO
=S

| —

Zpét | Plan

;eznar‘ Man ‘ OK
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Zvolte z planu

Aplik=Spravee dat'Projekt

Vybér bodu ze seznamu.

ZvétSeni nahledu.

Q
Axis Q
Q

O

| e— =]

Zpét

Plan

;eznar‘ Man ‘ (0]

UPOZORNENI

Bodova data, kterym je pfifazen graficky prvek, nelze v tachymetru ani upravovat, ani smazat. Tuto ¢innost Ize

provadét pouze v softwaru Hilti PROFIS Layout.

Body ze seznamu

Zvolte ze seznamu
Aplik=Spravee dat'Projekt

Bod ID Fd_4|,
BodID| Vych | Sev | Vy§
O|Fd 4 |B.279 |37444 |0.000
|GOW... |1.000 |0500 |1.650
C|OW-1 |7.000 |B.800 |2.746

Zpét | Plan

;eznar‘ Man ‘ OK

Body zadavané ruc¢né

Zvolte ruéni zadavani

Aplik=Spravee dat'Projekt

Bod ID 23", |
Vych |12,
Sev --- |12,
Vs |12,
Zpét | Plan ;eznar‘ Man \ oK

216

Zmens$eni nahledu.

o|2lAlk

ZvétSeni zvolené oblasti.

Zrus

Preruseni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Vybér bodu z planu.

Vybér bodu pomoci ruéniho za-
davani.

OK

| EE e

Potvrzeni a prevzeti zadavani.

Zrus

Preru$eni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Plan

Vybér bodu z planu.

Vybér bodu ze seznamu.

3 [

OK

Potvrzeni a prevzeti zadavani.




7 Prvni kroky

7.1 Akumulatory
Pristroj ma dva akumulatory, které se vybijeji postupné.
Aktudlni nabiti obou akumulatort je neustale zobrazeno.
Pfi vyméné akumulatort Ize jeden akumulator pouzivat k provozu, zatimco se druhy akumulator nabiji.
Pfi vyméné akumulatord béhem provozu a pro zamezeni vypnuti pfistroje je vhodné ménit akumulatory postupné.

7.2 Nabijeni akumulatoru
Po vybaleni pfistroje vyjméte z pouzdra nejprve sitovy adaptér, nabijecku a akumulator.

Nechte akumulator nabijet cca 4 hodiny.

7.3 Vlozeni a vyména akumulatord B

Nabity akumulator viozte do pfistroje konektorem smérem do pfistroje a dold.
Peclivé zajistéte kryt prostoru pro akumulator.

7.4 Kontrola funkce

UPOZORNENI

Méjte na paméti, Ze ma tento pfistroj pro otac¢eni kolem alhidady prokluzovaci spojky a nemusi byt aretovan na bo¢nich
pohonech.

Boc¢ni pohony pro horizontalu a vertikalu pracuji jako nekone&né pohony srovnatelné s optickym nivelacnim pfistrojem.
Nejprve na zacatku a poté v pravidelnych intervalech zkontrolujte funkci pfistroje podle nasleduijicich kritérii:

1. Zkontrolujte prokluzovaci spojky ota¢enim pfistroje rukou opatrné doleva a doprava a pohybovanim dalekohledu
nahoru a dol.

2. Otacejte bocni pohony pro horizontalu a vertikalu opatrné obéma sméry.

3. Otocte zaostfovaci kole¢ko Uplné doleva. Podivejte se do dalekohledu a pomoci kolec¢ka okularu zaostrete
nitkovy kfiz.

4.  Zkontrolujte smér obou prizor( na dalekohledu, zda se shoduje se smérem nitkového kfize.

5. Pred dalSim pouzivanim pfistroje se pfesvédcete, Ze je kryt rozhrani USB Ffadné uzavieny.

6.  Zkontrolujte pevné utazeni Sroubt rukojeti.

7.5 Ovladaci panel
Ovladaci panel obsahuje celkem 5 tlagitek poti§ténych symboly a dotykovou obrazovku pro interaktivni ovladani.

7.5.1 Funkeni tlacitka
Funkeéni tlacitka slouzi k celkovému ovladani.

©

Zapnuti resp. vypnuti pfistroje.

Zapnuti resp. vypnuti podsviceni

displeje.

Vyvolani nabidky FNC pro po-
FNC mocné nastaveni.

Preruseni resp. ukonéeni
vSech aktivnich funkci a navrat

\© ©)/ k Gvodni nabidce.
I Vyvolani napovédy k aktualnimu
?

zobrazeni.

7.5.2 Velikost dotykové obrazovky
Velikost dotykové obrazovky je cca 74 x 56 mm (2,9 x 2,2 in) s celkovym poc¢tem 320 x 240 pixeld.
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A
& T4 mm (2.9 inch)
- 3
2
a
S
v | |

7.5.3 Rozdéleni dotykové obrazovky
Dotykovéa obrazovka je pro ovladani rozdélena na oblasti pro informovani uzivatele.

Radek pokyndi uvadi, co je tieba udélat

©

NMONNNE

4R

Stavovy fadek pro akumulator a laserovy uka-

_

Datova pole

Pomocna méfici schémata

RCN
& zatel
Zobrazeni a zadavani ¢asu a data
Hierarchie Urovni nabidek
Oznageni datovych poli v (§)
N

@0 @E®|®

Cile az s 5 "programovatelnymi klavesami"

7.5.4 Dotykova obrazovka - Ciselna klavesnice

Je-li treba zadavat ¢iselna data, je automaticky zobrazena pfislu$na klavesnice.
Klavesnice je graficky rozdélena nasledujicim zplsobem.

Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-

Zadavani Projekt ) :
zimu zobrazeni.

o Potvrzeni a prevzeti zadavani.

Posunuti mista zadavani vievo.

Posunuti mista zadavani vpravo.

Smazani znaku vlevo od mista
zadavani. Neni-li vlevo zadny
znak, je smazan znak v misté

Zrus | ABC | abc | 123 OK zadavani.

7 8 9 0

B [

7.5.5 Dotykova obrazovka - alfanumericka klavesnice

Je-li tfeba zadavat alfanumericka data, je automaticky zobrazena pfislusna klavesnice.
Klavesnice je graficky rozdélena nasledujicim zplsobem.
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Zrus Preru$eni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Pfepnuti na malé pismena.

23 Prepnuti na ¢iselnou klavesnici.

oK. Potvrzeni a prevzeti zadavani.

Posunuti mista zadavani vievo.

Posunuti mista zadavani vpravo.

Zrus | ABC | abc | 123 OK

Smazani znaku vlevo od mista
zadavani. Neni-li vlevo zadny
znak, je smazan znak v misté
zadavani.

Bl [t el

7.5.6 Dotykova obrazovka - obecné ovladaci prvky

ﬁ Aplikace / Program - Tla¢itko pro spusténi programu nebo funkce.
Spravce dat

18° 08' 50" E Tlacitko pro pfimé zadavani Ciselnych dat, véetné znaménka a desetin-
nych mist.
RAF_78... H T!amtko pro pfimé zadavani alfanumerickych znakd, vé. velkych a malych
pismen.
MOG 14 3 T3|:S Vybér ze seznamu. Seznamy mohou obsahovat numerické nebo alfanu-

merické hodnoty a nastaveni.

= Tak zvana "rozeviraci nabidka'. Zde se ve vétsiné pfipadl oteviraji maxi-
malné tfi moznosti pro vybér nastaveni.
Zpat Pfiklad operacniho tlacitka v dolnim Fadku zobrazeni.

7.5.7 Stavova kontrolka laserového ukazatele
Pristroj je vybaven laserovym ukazatelem.

Laserovy ukazatel ZAP

Laserovy ukazatel VYP

7.5.8 Zobrazeni stavu akumulatoru
Pristroj pouziva 2 lithium-iontové akumulatory, které se podle potfeby vybijeji souc¢asné nebo postupné.
Prepnuti z jednoho akumulatoru na druhy probiha automaticky.
Proto je vzdy mozné vyjmout jeden akumulator, napf. pro dobiti, a zaroven dale pracovat s druhym akumulatorem,
dokud to jeho kapacita umozriuje.

UPOZORNENI

7.6 Zapnuti/vypnuti
7.6.1 Zapnuti

Tlacitko zapnuti resp. vypnuti podrzte stisknuté cca 2 sekundy.

UPOZORNENI

Byl-li pfistroj dfive zcela vypnut, trva postup Uplného spusténi cca 20-30 sekund a béhem néj se postupné vystfidaji
dveé rlizna zobrazeni.
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Postup spusténi je ukoncen, je-li tfeba vyrovnat pfistroj do horizontalni polohy (viz kapitolu 7.7.2).
7.6.2 Vypnuti
Vypnout pfistroj 08/08/1 1 Zrus PFeruSeni a navrat k predcho-

zimu zobrazeni.

AplikzYalba aplikace

Tachymetr pfechazi do klido-

(I) vého stavu. Po novém stisknuti
‘ I ' ® Klidowystay tlacitka pro zapnuti resp. vypnuti
se systém opét spusti a prejde
Klidovy stav Vypnout na stejlnévmisto, ze kte_réholbyl
pfistroj preveden do klidového
P stavu.
-'I: ® Tachymetr se Uplné vypne.
Reset -

Tachymetr se znovu spusti.
Eventudlni neuloZzena data se
pritom ztrati.

Zrus

Stisknéte tlacitko zapnuti resp. vypnuti.

UPOZORNENI

Méjte na paméti, Ze pfi vypnuti a novém spusténi je pro jistotu zopakovana otazka a od uzZivatele je pozadovano
dodate¢né potvrzeni.

7.7 Instalace pfistroje
7.7.1 Instalace pomoci bodu na zemi a laserové olovnice
Pristroj by mél byt vzdy postaven nad bodem, ktery je vyznacen na zemi, aby mohla byt v pfipadé odchylek méfeni

pouzita stani¢ni data a stani¢ni resp. orientacni body.
Pristroj je vybaven laserovou olovnici, kterd se po zapnuti pfistroje rovnéz zapne.

7.7.2 Instalace pristroje E1

1.  Stativ postavte stfedem hlavy stativu pfiblizné nad pfislusny bod na zemi.

2. NaSroubuijte pfistroj na stativ a zapnéte ho.

3. Rucné pohybujte dvéma nohami stativu tak, aby se laserovy paprsek nachazel na zna¢ce na zemi.
UPOZORNENI Dbejte na to, aby hlava stativu byla pFiblizng vodorovng.

4. Poté zatlacte nohy stativu do zemé.

5. Zbyvajici odchylku laserového bodu od znacky na zemi vyrovnejte pomoci stavécich $roubl - laserovy bod se
nyni musi nachazet presné na zna¢ce na zemi.

6. Prodlouzenim nohou stativu vyrovnejte bublinu v krabicové libele na trojnoZzce doprostied.
UPOZORNENI Provedete to prodiouzenim nebo zkracenim protilehlé nohy stativu proti bubling, v zavislosti na
tom, kterym smérem se ma bublina pohnout. Je to iterativni proces a pfipadné se musi nékolikrat opakovat.

7. Kdyz je bublina krabicové libely uprostied, nastavi se posunutim pfistroje na talifi stativu laserova olovnice
vystfedéné na bod na zemi.

8.  Aby bylo mozné pfistroj spustit, musi byt elektronicka "krabicova libela" s pfisluSnou presnosti vystfedéna pomoci
stavécich Sroub(.
UPOZORNENI Sipky ukazuji smér otageni stavécich Sroubl trojnozky, aby se bubliny posunuly do stfedu.
Teprve poté Ize pristroj spustit.
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ZvySeni intenzity laserové olov-
nice (stupné 1-4).

Snizeni intenzity laserové olov-
nice (stupné 1-4).

13

o Potvrdit nivelaci.

Symbol pro zobrazeni laserové

olovnice. Cim vétsi tloustka cary,
tim intenzivnéjsi svétlo laserové

olovnice.

Zobrazeni elektronické libely.
Nastavte bubliny libely do
stfedu.

L: 00" 48"

e @il
Q017 25"

9. Po nastaveni elektronické krabicové libely zkontrolujte laserovou olovnici nad bodem na zemi a pfipadné pfistroj
jesté posunte na talifi stativu.

10. Spustte pfistroj.
UPOZORNENI Tlagitko OK je aktivni, jsou-li bubliny libely pro délku (Ln) a p¥icku (Offs) v rozmezi 45" celkového
sklonu.

7.7.3 Instalace nad trubky a pomoci laserové olovnice

Body na zemi jsou ¢asto vyznacené trubkami.
V tom ptipadé mifi laserova olovnice do trubky, bez vizualniho kontaktu.

Aby byl laserovy bod viditelny, polozte na trubku papir, félii nebo jiny mirné prihledny material.

7.8 Aplikace Teodolit
V aplikaci Teodolit jsou k dispozici zakladni funkce teodolitu pro nastaveni odecitani hodnot na vodorovném kruhu.
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Zvolte kol

[r—— Vyvolani aplikace Teodolit pro
) 10018 _ nastaveni hodnot vodorovného
Aplik=Uvodni nabidka kruhu.
Hu 341° 48" 33"
VU 67° 26' 33"
Hv 3.648 m
Teod | v | Mmer | Aplik

7.8.1 Nastaveni zobrazeni vodorovného kruhu

Odegitani hodnot na vodorovném kruhu je aretovano, novy cil zaméfen a poté je odeditani hodnot na kruhu znovu

uvolnéno.
r 08/06/ - R Zadrzeni aktuélniho odeétu hod-
o Fix Hu
Nastavie Hu 04 |: not na vodorovném kruhu.
Aplik=Teod/MNastavte Hi
Hua 339" 04' 11" 123|
Vi 85°42' 01"

| Fix Ha |Hu=0 ‘ oK

Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni beze zmény hod-
Aplik=TeodfH fixovatinastavit noty Hu.
Hu 339° 04' 08" oK Nastaveni vodorovné hodnoty
- (HU) v zobrazeni.
HU fixowvan.
Zaméte cil, potom stisknéte [OK] a uvolnéte
Hu.

Zrug OK

7.8.2 Rucni zadavani odeditani hodnot na kruhu
V kazdé pozici Ize ruéné zadavat jakékoli odecitani hodnot na kruhu.
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MNastavie Hu 08/06/1 19° 08 50712, Ruéni zadavani hodnoty vodo-
| - rovného uhlu.

Aplik=Teod/Nastawte HO

Potvrzeni udaje.
Ha 339° 04' 11" 123|
Vi 85° 42' 01"

| Fix H |Hu=o \ OK

7.8.3 Nastaveni odecitani hodnot na kruhu na nulu
S moznosti HU "nula" Ize odegitani hodnot na vodorovném kruhu jednoduSe a rychle nastavit na "nula".

Nastavie Hu 081 Ha=0 Nastaveni aktualniho vodorov-
: ' ného uhlu (HU) na hodnotu 0.

Aplik=Teod/Nastavte H

OK Opusténi funkce.

Hu 311° 3¢ 59"123|

Vi 67° 25' 21"

| Fix Hu |Hu=0 \ OK

Nastavte Hi nula OB/DEM” Zrus PFeruseni a navrat k predcho-
ik 4 zimu zobrazeni beze zmény hod-
Aplik=Teod!Hid nula noty Hu.
Hu (stary 311° 39" 36" OK Nastaveni vodorovné hodnoty
( ry) - (HU) na "nula".

Hul (novy) 0° 00' 00"

I [OK] nastawvte HO = 0.

Zru§ OK

7.8.4 Indikace svislého sklonu [

Odecitani hodnot na svislém kruhu Ize pfepinat mezi zobrazenim ve stupnich a v procentech.

UPOZORNENI
Zobrazeni v procentech je aktivni pouze pro tento ukazatel.

Sklony tak Ize méfit, resp. vyrovnavat v %.

223



Zvolte kol | V% Zména zobrazeni svislého dhlu
- mezi stupni a %.

Aplik=lvadni nabidka

Hu 341° 48 48"
Vi 41.537%
Hy 3.648 m
Teod | v | Mmer | Aplik

8 Systémova nastaveni

8.1 Konfigurace
V programové nabidce Ize prejit do konfiguraéni nabidky stisknutim tlacitka Konfigurace.

Nabidka aplikace | Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik.x%Wolba aplikace

Vyvolani nabidky konfigurace.

gy

\ ﬁ Konfigurace

Bod na linku Spravee dat

Dy

Kenfigurace
Zpét

o T— 0g/1 i Zrus Preru$eni a navrat k pfedcho-
9 zimu zobrazeni.

AplikzKonfigurace

Q Vyvolani nabidky nastaveni.
@ Nastaveni
. i - Vyvolani systémovych informaci
Nastaveni Kalibrace I se zobrazenim sériového Cisla
= - - System info a verzi softwaru.
I I f_‘ ,'/‘, Vyvolani zobrazeni kalibrace.
H L) . N |+ )
System info ‘obrazeni kalibrac:

‘obrazeni kalibrac

Zpét
8.1.1 Nastaveni

Nastaveni pro uhly a vzdalenosti, uhlové rozliSeni a nastaveni svislého kruhu na nulu.
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Zméfite nastaveni

Aplik=KonfiguracesN astaveni

Uhlové jednotky  |SMS (°' ") -
Uhlové rozliseni  [1" -
Vi nula Zenit v
Jedn. vzdal. metr =
Decimal format 1000.0 v
Zrus | paisi | ok

Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Dale Pokracovani k dal§imu zobrazeni
s dal$imi nastavenimi.

oK Ukonceni a ulozeni nastaveni.

Nastaveni automatickych podminek odpojeni, zvukového znameni a volby jazyka.

Zméfite nastaveni

Aplik=KonfiguracesN astaveni

nl’

Auto zaphiwyp
Beep

Jazyk

Vyp
Vyp
Cestina

zus | zpat |

Mozna nastaveni

Zrus Preru$eni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

oK Ukonceni a uloZeni nastaveni.

Bl

Uhlové jednotky GMS € )
Gon
Uhlové rozligeni "5 10"
5cc, 10cc, 20cc
Vi nula Zenit
Horizont
Vzdalenost metry

US stopa, mezin. stopa, Ft/in-1/8, Ft/in-1/16

Decimal. format

1000.0

1000,0

Auto zap/vyp

Zap
Zapina ¢asové podminény vypinaci rezim. Po cca 5 min
prepne pfistroj do klidového stavu.

Vyp
Vypina ¢asové podminény vypinaci rezim.

Beep zap/vyp

Zap
Zapina zvukovy signdl v pfipadé chyby.

Vyp

Jazyk

Zde lIze zvolit jazyk pro dotykovou obrazovku.
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8.2 Cas a datum

Pfistroj je vybaven elektronickymi systémovymi hodinami, které mohou zobrazit ¢as a datum v rlznych formatech

a zohlednit pfislusné ¢asové pasmo a pfechod na letni ¢as.

Zvolte kol

Aplik=lvadni nabidka

Hu 341° 48 33"

Vi 67° 26' 33"
Hv 3648 m
Teod | v | Mmer | Aplik

Zadavani ¢asu a data v nasledujicim zobrazeni

Zméfite datum/Cas

Aplik=Hast. datum/éas

Cas 10:22 |12
Datum 08/06/11 |123]
Format ¢asu 24 hodin v

Format data DDMMM/RR -

Zas. z6ne

Zmérite ¢asovou zdnu

Aplik=Mast. datumiéas

Casova zona (GMT-08:00) ...|=|

Zap -

Auto letni ¢as

Zrug

Mozna nastaveni
Forméaty ¢asu

T

Vyvolani nabidek pro zadavani
data a Casu.

Vyvolani zadavani ¢asového
pasma a automatického prepi-
nani zimniho a letniho ¢asu.

Zas. z6ne
[

UloZeni zobrazenych hodnot
a navrat k pfedchozimu zobra-
zeni.

Preru$eni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

UloZeni zobrazenych hodnot
a navrat k pfedchozimu zobra-
zeni.

12 hodin

24 hodin

Formaty data

DD/MM/YY = den/mésic/rok

MM/DD/YY = mésic/den/rok

YY/MM/DD = rok/mésic/den
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Casova pasma GMT -12 hod. az GMT +13 hod.
Casova pasma jsou patrna podle hlavnich mést.

Automaticky letni ¢as Zap

Vyp

9 Nabidka funkci (FNC)

Tlacitkem FNC je vyvolana nabidka funkci.
Vyvolani této nabidky je v systému vzdy k dispozici.

Zvolte funkci 08/08r e Nabidka pro zadavani riiznych
atmosférickych dat.
AplilkzKonfiguracesFunkce - B B P
Prevzeti nastaveni a ukon&eni
“ : | : nabidky FNC.
Nav svétlo: Vyp Laser: Vyp
1
L Y- 4
-0: ]
Jas: 515 Libela

9.1 Navadéci svétlo

Zvolte funkci OBt Zapnuti resp. vypnuti navadé-
2 (x ciho svétla a zména frekvence
AplikzKonfiguracesFunkee Nav svétio: blikani (vypnuti blikéni, 1 (po—

| malu) az 4 (rychle)).
MNay svétlo: Vyp Laser: Yyp
w1,
~O: 1
Jas: 5i5 Libela

227



9.2 Laserovy ukazatel @

Zvolte funkci | Zapnuti resp. vypnuti laserového
i . i * ukazatele.
AplikzKonfiguracesFunkee oo

MNay svétlo: Vyp Laser: Yyp
~O: 1
Jas: 5i5 Libela

9.3 Podsviceni displeje

Zvolte funkci 08/06/ xR Zapnuti resp. vypnuti podsviceni
i e - S displeje a zména jeho intenzity.
Aplik>KonfiguraceFunkee Uasdsiis Cim vys8i svétlost, tim vétsi je
| spotteba proudu.
MNayv svétlo: Vyp Laser: Vyp
1
iy
0: =]
Jas: 515 Libela

9.4 Elektronicka libela
Viz kapitolu 7.7.1 Instalace pomoci bodu na zemi a laserové olovnice.

9.5 Atmosférické korekce

Pristroj pouziva pro méfeni vzdalenosti viditelny laser.

V zasadeé plati, Ze pti pohybu svétla vzduchem je rychlost svétla snizena hustotou vzduchu.

Tyto vlivy se méni podle hustoty vzduchu.

Hustota vzduchu podstatné zavisi na tlaku a teploté vzduchu s vyrazné mensim vlivem vlhkosti vzduchu.
Pro presné méreni vzdalenosti je nezbytné zohledriovat atmosférické vlivy.

Pristroj automaticky vypocitava a koriguje pfislusné vzdalenosti, k tomu je vSak tfeba zadat teplotu a tlak okolniho
vzduchu.

Tyto parametry Ize zadavat v rliznych jednotkach.
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9.5.1 Korekce atmosférickych vlivi

Zvolte funkci 0B/06 1 ppm Nabidka pro zadavani riiznych
10:25 atmosférickych dat.

AplikzKonfiguracesFunkee

Prevzeti nastaveni a ukoncéeni
“ * nabidky FNC.

MNay svétlo: Vyp Laser: Wyp

w1,
~O: 1
Jas: 5i5 Libela

ppm OK

1. Zvolte moznost ppm.

Nastaveni m O8/06M Zrus Preru$eni a navrat k pfedcho-
PP 5 —, zimu zobrazeni.

AplilkzKonfiguracesFunkce

Jedn. tlaku mbar =]
Jedn. tepl. °C -
Tlak 1013 mbar |12
Teplota 20.0 °C |123]
pPpm -1

Zrus OK

2. Zvolte prislusné jednotky a zadejte tlak a teplotu.
Atmosféricka nastaveni a jejich hodnoty
Jednotka (tlak) hPa

mmHg

mbar

inHg

psi
Jednotka (teplota) °C

°F

10 Funkce k aplikacim

10.1 Projekty

Pred pouzitim n&jaké aplikace s tachymetrem musi byt projekt otevien resp. zvolen.

Je-li k dispozici alespoil jeden projekt, zobrazi se vybér projektl, neexistuje-li Zadny projekt, prejde se ihned na
vytvofeni nového projektu.

V8echna data jsou pfifazena aktivnimu projektu a jako takova ulozena.

10.1.1 Zobrazeni aktivniho projektu

Je-li jiz v paméti uloZen jeden nebo vice projektd a jeden z nich je pouZivan jako aktivni projekt, musi byt tento projekt
pfi kazdém novém spusténi aplikace potvrzen, zvolen jiny projekt nebo vytvofen novy projekt.
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Podr. projektu

Zpét Navrat k predchozimu zobrazeni.

Aplik=ybyé ent HIP rojehkt

_zes |
IE Vypér nebo vytvoreni nového
Projekt Layout_New_Bldg projektu. —
Potvrzeni zobrazeného projektu
Datum 18/02/11 jako aktualniho projektu.
Cas 13:29
Poé. bodil 276
Pocet Stan 67

10.1.2 Vybér projektu

Zvolte projekt

Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik=tytydeni HIP rojekt

Nahled Zobl[azenl’ projektovych infor-
; maci.
Foundation — —
Nové Vyper nebo vytvofeni nového
Layout_New_Bldg projektu.
A Potvrzeni vybraného projektu.

Basement_Parking Garage_1

Zpét Nahled | Nové OK

Zvolte jeden ze zobrazenych projektl, ktery mé byt nastaven jako aktualni projekt.

10.1.3 Vytvoreni nového projektu
VSechna data jsou vzdy pfifazena jednomu projektu.
Novy projekt je treba vytvorit tehdy, kdyz maji byt pfifazena nova data a tato data maji byt pouzivana pouze v ném.

P¥i vytvofeni nového projektu je sou¢asné ulozeno datum a €as vytvoreni a pocet pfislusnych stanic tohoto projektu
a zaroven je pocet bodl nastaven na nulu.

NOW nazev projektu 0 |z Zadavani nazvu projektu.

Aplik=Sprivee dat'Projekt Zrus PreruSeni a navrat k vybéru pro-
_ — b o

PrOjekt "'| BCl Potvrzeni a pfevzeti zadavani.

Datum 09/06/11

Cas 08:28

Zrus \—

UPOZORNENI
Pfi chybném zadani se objevi chybové hlaSeni vyzyvajici k novému zadani.
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10.1.4 Projektové informace

V projektovych informacich je zobrazen aktualni stav projektu, napf. datum a ¢as vytvoreni, pocet stanic a celkovy
pocet ulozenych bodd.

Podr. projekiu 0 | oK. Potvrzeni zobrazeni a navrat
prol - - k vybéru projektu.

Aplik=yhyd ent HIProj ekt

Projekt Layout_New Bldg
Datum 18/02/11
Cas 13:29
Poc. bodd 276
Pocet Stan 67

OK
10.2 Staniceni a orientace

Této kapitole vénujte prosim zvySenou pozornost.

Nejjednodussim a nejjistéjsim zplsobem je pfitom postaveni na bodu na zemi a pouZiti bezpe¢ného zamérného bodu.
MozZnosti "volného staniceni" nabizeji vétsi pruznost, predstavuji vSak rizika opominuti chyb, dal§iho zpracovani
chybnych vysledku atd.

Tyto moznosti navic vyzaduiji jistou zkusenost pfi vybéru pozice pfistroje ve vztahu k referenénim bod(m, které jsou
pouzity pro vypocet pozice.

UPOZORNENI

Méjte na paméti: Je-li Spatna stanice, je Spatné vSe, co je nasledné z této stanice méreno - a to jsou vlastni prace jako
méfeni, vytyGovani, sefizovani atd.

10.2.1 Prehled
V urcitych aplikacich, které pouZivaji absolutni pozice, je po fyzické instalaci pfistroje, resp. stanice rovnéz nutné
stanovit pozici stanice pomoci dat, protoZe je v aplikaci tfeba védét, na jaké pozici pfistroj stoji.
Tuto pozici Ize definovat bud pomoci soufadnic, nebo pomoci instalace na stavebni ose.
Tento postup se nazyva nastaveni stanice.
Kromé pozice pfistroje je také treba védeét, v jakém sméru lezi referencni osy, resp. znat smér hlavni osy.
Hlavni osa lezi v pfipadé soufadnic ve vétsiné pripadd v severnim sméru nebo v pfipadé stavebnich os je to smér
stavebni osy.
Je tfeba znat smér referencnich os, protoze vodorovny déleny kruh je svou "nulovou znackou" takfka rovnobézny
nebo otoceny smérem k hlavni ose.
Tento postup se nazyva orientace.
Moznosti uréeni stanice Ize vyuzit takrka ve dvou systémech.
Bud' v systému stavebnich os, kde jsou k dispozici, resp. zadavany délky a pravouhlé vzdalenosti, nebo v pravouhlém
soufadnicovém systému.
P¥i definovani stanice je uréen stanic¢ni, resp. méfici systém.
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4 moznosti urceni stanice pfristroje

Zvoltey stanice Zvolley stanice ED i Preruseni a navrat k pFedcho-
‘AplioVytygant Hitastavie stanic ‘AplioViysent Hastate tanii . ,

Vysky Vp B Wy Vop = zimu zobrazeni.

Bod systém Staveb Osa H Bod systém Sourad/plan H Potvrzeni Vybéru a pokraéovén[
Stan nastav. Nad bodem . Stan nastav. Nad bodem . k uréeni stanice.

Zvolte typ stanice

‘AplioVityden Hilastavte stanici AplioVytyGeni Hiastavte stanici

Vysky Vyp B visky Vop =
Bod systém Staveb Osa ‘ Bod systém Sourad/plan H
Stan nastav. Volna Stan H Stan nastav. Volna Stan H

Zrus oK Zrus oK
UPOZORNENI
Postup nastaveni stanice vzdy obsahuje stanoveni pozice a orientaci.

Je-li spusténa jedna ze ¢tyr aplikaci, jako napf. Vodorovné vyty&eni, Svislé vytyCeni, ProméFfovani, Méfeni a zazname-
nani, musi byt ur€ena stanice a orientace.

Ma-li se navic jeSté pracovat s vySkami, tj. maji byt ur€ovany nebo vyty€ovany zamémné vysky, je treba urcit vysku
stfedu dalekohledu pfistroje.

Shrnuti moznosti instalace stanice (6 moznosti)

Vysky Zap, Vyp
Nastaveni, zda maji byt vysky vypocitany resp. zobra-
zeny.

Bod. systém Staveb. osa

Ruéni zadavani dat, ktera se vztahuji na stavebni osu
(Délka, PFic).
Sourad / Plan
Pouzivani soufadnic nebo planu resp. grafickych dat
CAD.

Instal. stan. Nad bodem
Stanice pristroje se nachézi nad bodem s vyzna¢enou
a znamou pozici.
Volna stan.
Stanice pristroje stoji nezavisle. Pozice stanice musi byt
namérena resp. vypocitana z méficich dat.

10.2.2 Nastaveni stanice na bodu pomoci stavebnich os

Mnoho stavebnich prvkl se kdtovanim nebo popisem pozice vztahuje na stavebni osy v planu.
S tachymetrem Ize rovnéz pouzit stavebni osy a jejich pfislusné kétovani.
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Zvolte typ stanice iD 1 Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-

zimu zobrazeni.

Aplik=tybyéent HNastavte stanici

Potvrzeni vybéru a pokra¢ovani
Vysky k ur€eni stanice.

Bod systém Staveb Osa
Stan nastav. Nad bodem

Zrus OK

Instalace pristroje na bodu na stavebni ose
Pristroj je postaven na oznac¢eny bod na stavebni ose, ze kterého jsou dobfe viditelné mérené body, resp. prvky.
Predevsim je tfeba zajistit bezpecné a pevné postaveni pomoci stativu.

&

Pozice pfistroje PO a orientacni bod P1 leZi na spole¢né stavebni ose.

10.2.2.1 Zadavani stani¢niho bodu

Pro stani¢ni bod, resp. stanovisté pfistroje musi byt zadano oznaceni pro jednoznacénou identifikaci, protoZze na
zakladé ulozeni stani¢nich dat je nutné jednoznaéné oznaceni.

Zadejte stanici 1 = Zadavani nazvu stanice.

Apliketiytyd eni HiNastavte stanici Zpst Névrat k pfedchozimu zobrazeni.

Stan ID Stad g E Potvrzeni zadani stanice a po-

kra¢ovani s orientaci.

N
E

L.
paN—

Zpét Dale
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10.2.2.2 Zadavani zamérného bodu
Pro orienta¢ni bod musi byt zadéano oznaceni pro jednoznacnou identifikaci pfi ukladani dat.

PR 0 i1 A Zadavani ndzvu orienta¢niho
Zdavl orient. bdu NOOB_S ﬂ badis
Ry RHEETS el E\ Navrat k predchozimu zobrazeni.
Stan ID Sta
. ‘E Pokra¢ovani k orientaénimu mé-
Ori Bod R1| ;| Feni.
M&F Méreni uhlu a vzdalenosti. Po-

kra¢ovani se zobrazenim nové
vypocitané vysky stanice.

Zpét Dale

Po zadani orientaéniho bodu musi byt provedeno "méfeni" k orientacnimu bodu. K tomu je tfeba co nejpresnéji zaméfit
orienta¢ni bod nebo zamérny bod.

10.2.2.3 Nastaveni stanice pomoci stavebni osy
Po zméFeni Ghl pro orientaci je ihned provedeno nastaveni stanice.

Nastavie stanici

Zpst Navrat k orientaénimu méreni.

Aplik=\iytyd eni HiNastavte stanic Nahled Zobrazeni stani¢nich dat.

Stan ID Stas H ! e Nastaveni stanice.
10

FEE

Cri Bod

Zpét | Nahled \ Nastav

UPOZORNENI

Stanice je vzdy ulozena ve vnitini paméti. Pokud jiz ndzev stanice v paméti existuje, musi byt stanice pfejmenovana,
resp. zadan novy nazev stanice.

Po nastaveni stanice pokracuje pouzivani vlastni zvolené hlavni aplikace.

10.2.2.4 Posunuti a otoceni osy
Posunuti osy
Pocate¢ni bod osy Ize posunout, aby bylo mozné pouZzit jinou referenci jako po¢atek soufadnicového systému. Pokud

je zadan& hodnota kladnd, posune se osa dopredu, je-li zdporna, pak dozadu. Pocatecni bod se v pfipadé kladné
hodnoty posune doprava, v pfipadé zaporné hodnoty doleva.
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Posunuti ref. linie 0 | Zpat Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik.sPosun. wtySeni E' Ru&né zadat posunuti osy.
- 1 ==
Délka 0.000 m E M&F Spustit méfeni k bodu. Zobrazi
e 1 se naméfené hodnoty osy, vzda-
Pric 0.000 m E T lenost a vySka. Popis hodnot
I maze byt individualni.
I -
Otogcit osu.
.
)_ Dale Prejit na dal$i krok.
Cd

zpet | otacet | Mer | Dale

Otoceni osy
Smér osy Ize otocit kolem pocate¢niho bodu. Pfi zadani kladnych hodnot se osa oto¢i ve sméru hodinovych rucicek,
v pfipadé zapornych hodnot proti sméru hodinovych rucicek.

Zpét Navrat k predchozimu zobrazeni.

_zv# |
’T‘ Potvrdit rotaci.

7 8 9 0

Zrus OK

Po nastaveni stanice pokracuje pouzivani vlastni zvolené hlavni aplikace.

10.2.3 Volné staniceni se stavebnimi osami

Volné stani¢eni umoziuje ureni pozice stanice pomoci méfeni Uhll a vzdalenosti ke dvéma referenénim bodim.
Moznost volné instalace se pouziva v ptipadé, Ze stanici nelze postavit na bodu stavebni osy nebo je vyhled na mérené
pozice znemoznén.

P¥i volné instalaci resp. volném staniceni je tfeba zvlastni peclivosti.

Pro uréeni stanice se provadéji dodateéna méreni, ktera vzdy predstavuiji riziko chyb.

Kromé toho je tfeba dbat na to, aby geometrické poméry poskytly pouzitelnou pozici.

Pristroj pfedevsim provéfuje geometrické poméry, aby vypocital pouzitelnou pozici, a upozorfiuje na kritické pfipady.
Avsak zvlastni peclivost je zde povinnosti uzivatele - protoze software nem(ze rozpoznat véechno.
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Zvolte typ stanice iD 1 Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-

zimu zobrazeni.

Aplik=tybyéent HNastavte stanici

Potvrzeni vybéru a pokra¢ovani
Vysky ke starice,
Bod systém Staveb Osa
Stan nastav. Volna Stan

Zrus OK

Volna instalace pfistroje pomoci stavebni osy

Pro volnou instalaci je tfeba najit bod na pfehledném misté, aby byly dobfe viditelné dva referenéni body stejné
stavebni osy a soucasné byla zaru¢ena co nejlepsi viditelnost k méfenym bodim.

V kazdém pripadé je vhodné nejprve udélat na zemi znacku a poté na ni postavit pfistroj. Tak je vzdy zajisténa moznost
nasledného opétného ovéreni pozice a zjisténi pfipadnych nejasnosti.

Nasledné mérené referenéni body musi lezet na stavebni ose nebo v pfipadé, Ze neni k dispozici Zadna osa, je stavebni
osa resp. referen¢ni osa definovana.

£

P, |

Pozice pfistroje PO lezi mimo stavebni osu. Méfeni k prvnimu referenénimu bodu P1 stanovi poc¢atek stavebni osy,
zatimco druhy referenéni bod P2 zavadi smér stavebni osy do systému pfistroje.

U nasleduijicich aplikaci se pocitani podélnych hodnot vztahuje na smér stavebni osy s hodnotou 0.000 u prvniho
referenéniho bodu.

PFi¢né hodnoty se ke stavebni ose vztahuji jako pravouhlé vzdalenosti.
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10.2.3.1 Méfeni k prvnimu referenénimu bodu na stavebni ose

Zméite Ref Bod 1 I 1 '; gggivéni nazvu orienta¢niho
ApliksViytyéeni HZmafte Bad 1 -
;'e’f ::d”' ; mere Ho T E’ Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
E I
L E Zméfit uhel a vzdalenost.
@ Pokracovani k méfeni ke dru-

Hu 14°4728" hému referenénimu bodu.

CSs
Vi 75023 48| AN\ 05
Hy -

Zpét | MeF ‘ Dale

10.2.3.2 Méreni k druhému referenénimu bodu

Zvolte ref. hod 2 Zpét Navrat k méfeni k prvnimu refe-

renénimu bodu.

Aplik. > H-wyhyéenidfinstalace stanice

Ref. bod 2 16 g H M&F Méfeni Uhlu a vzdalenosti.
N
|LE

Dale Pokracovani k nastaveni stanice.

Hu 165" 19" 12" -
Vi 795 42 47" J—/‘-"A—"L l@ licr;%t;?rﬁ \ézoci;ilfanostl mezi refe-
Hy 3117 m

Zpét |Konir.v| MeF | Dale

Pokracujte kontrolou vzdalenosti mezi stanici a orientacnim bodem podle popisu v pfislusnych kapitolach.

10.2.3.3 Nastaveni stanice
Po zméfeni Uhll pro orientaci je ihned provedeno nastaveni stanice.

Nastavie stanici 0 ! Alfanumerické pole pro zadavani
AL nazvu stanice.

Aplik=\Aytydeni HiMastavte stanici

e G F SR Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Nahled Zobrazeni stani¢nich dat.

Diasta Nastaveni stanice.

Cri Bod

Stan ID Sta|"s, |
R1

Zpét | Nahled | Nastav

UPOZORNENI
Stanice je vzdy ulozena ve vnitini paméti. Pokud jiz ndzev stanice v paméti existuje, musi byt stanice prejmenovéana,
resp. zadan novy nazev stanice.

Pokracujte oto€enim osy a posunutim osy podle popisu v pfisluSnych kapitolach.
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10.2.4 Nastaveni stanice na bodu pomoci souradnic

Na mnoha stavbach jsou k dispozici body z vyméFovani s pfislusnymi soufadnicemi nebo pozice stavebnich prvkd,
stavebnich os, zaklad( atd. popsané soufadnicemi.

V tomto pfipadé Ize pfi instalaci stanice rozhodnout, zda bude pracovat v systému soufadnic nebo stavebnich os.

Zvolte 1 stanice a ZruE Preru$eni a navrat k pfedcho-
¥p 4 zimu zobrazeni.

Potvrzeni vybéru a pokra¢ovani
OK
k ur&eni stanice.
Souiad/plan
Nad bodem

Aplik=tybyéent HNastavte stanici

VySky
Bod systém

Stan nastav.

Zrus OK

Instalace pristroje na bodu pomoci souradnic

Pristroj je postaven na oznaceny bod na zemi, jehoZ pozice dana souradnicemi je zndma a z néhoz jsou dobfe viditelné
méfené body, resp. prvky.
Predevsim je tfeba zajistit bezpecné a pevné postaveni pomoci stativu.

M)

- P,

= E(Y)

Pozice pfistroje se nachazi na soufadnicovém bodu PO a pro orientaci zaméfuje jiny souradnicovy bod P1.
Pristroj vypocita polohu v soufadnicovém systému.
Pro lepsi identifikaci orientac¢niho bodu Ize zméfit vzdalenost a porovnat ji se soufadnicemi.

UPOZORNENI
Tim je dana vétsi jistota pro spravnou identifikaci orienta¢niho bodu. Ma-li souradnicovy bod PO také vysku, je nejprve
pouzita jako vyska stanice. Pfed kone¢nym stanovenim stanice Ize vy$ku stanice vzdy nové urcit nebo zménit.

Orientacni bod je rozhodujici pro spravny vypocet sméru, a proto by mél byt vybran a zméten peclive.

10.2.4.1 Zadani polohy stanice

Pro stani¢ni bod, resp. stanovisté pfistroje musi byt zadano oznaceni s jednoznacnou identifikaci a k tomuto oznacéeni
musi patfit soufadnicova pozice.

Tj. stani¢ni bod maZze byt v projektu k dispozici jako ulozeny bod nebo musi byt soufadnice zadany ru¢né.
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= Zadavani nazvu stanice.

Zadeijte stanici

Stan ID Stad|:=|

Dale Potvrzeni zadani stanice a po-
N kracovani s orientaci.
E

A A
Aplik=\ytyéeni HNastavte stanisi Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

L.
it

Zpét Dale

Po zadani nazvu stani¢niho bodu jsou vyhledany pfislusné souradnice nebo pozice z uloZzenych grafickych dat.
Nejsou-li pod zadanym nazvem k dispozici zadna bodova data, musi byt soufadnice zadany rué¢né.

10.2.4.2 Zadavani zamérného bodu

Pro zamérny bod musi byt zadano oznacéeni s jednoznaénou identifikaci a k tomuto oznaceni musi patfit soufadnicova
pozice.

Zameérny bod musi byt v projektu k dispozici jako ulozeny bod nebo musi byt souradnice zadany ru¢né.

Zadavani orient. bodu D 0 1 B_6.1.1[:5] Zadévani nazvu orientaéniho
eI . 3 = bodu.
Apllevtycen WNastarts Sanle Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Stan ID Sta4 | | e
Kontr. V ontrola vzdalenosti mezi stanici
Cri Bod 10 EI N ‘: a orientaénim bodem.
£ Dale PokraCovani k nastaveni stanice.

Méfeni Uhlu a vzdalenosti.

@
=

A
Zpét | Kontr. V | Dale

UPOZORNENI
PFi zadavani nazvu orientacniho bodu jsou pfislusné souradnice nebo pozice vyhledany z ulozenych grafickych dat.
Nejsou-li pod timto ndzvem k dispozici zadna bodova data, musi byt soufadnice zadany ru¢né.

Volitelna kontrola vzdalenosti mezi stanici a orientaénim bodem
Po zadani zamérného bodu musi byt tento bod pfesné zaméren pro orientacni méreni.
Po zméreni orientace existuje moznost kontroly vzdalenosti mezi stanici a orientaci.

Je to pomlicka pro ovéfeni spravného vybéru bodu a spravného zaméfeni tohoto bodu a ukazuje, jak dobfe se
namérend vzdalenost shoduje se vzdalenosti vypocitanou ze souradnic.
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Provéite vzdalenost l Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

AR S PO S ales Dale Pokracovani k dalsimu zobrazeni
Stan ID Stag | ¥ s dal§imi nastavenimi.
COri Bod 10 N
E
dHy -0.504 m

zpet | mer |

Udaj dHv je rozdilem mezi naméfenou a ze soufadnic vypoditanou vzdalenosti.
Stisknutim tlacitka Dal$i Ize zkontrolovat dal$i body. Na displeji se kromé dHv navic zobrazi hodnota pro dHU, coz je
rozdil mezi zméfenym vodorovnym uhlem a vodorovnym thlem vypocitanym pomoci soufadnic

10.2.4.3 Nastaveni stanice
Stanice je vzdy uloZena ve vnitfni paméti.
Pokud jiz ndzev stanice v paméti existuje, musi byt stanice pfrejmenovana, resp. zadan novy nazev stanice.

Nastavie stanici 0 ) A1, Zadavani nazvu stanice.

Aplik=\iytpd eni HiNastavte stanici Zpét Navrat k orientaénimu méfeni.

Stan ID Stag H ! @ Zobrazeni stani¢nich dat.
12 ¥
E

Ori Bod @ Nastaveni stanice.

Zpét | Nahled \ Nastav

10.2.5 Volné stanic¢eni se souradnicemi

Volné stani¢eni umozriuje uréeni pozice stanice pomoci méfeni Uhll a vzdalenosti ke dvéma referenénim bodim.

Moznost volné instalace se pouziva v pfipadé, Ze stanici nelze postavit na bodu stavebni osy nebo je vyhled na mérené
pozice znemoznén.

P¥i volné instalaci resp. volném stani€eni je tfeba zvlastni peclivosti.

Pro uréeni stanice se provadéji dodateéna méreni, ktera vzdy predstavuiji riziko chyb.

Kromeé toho je tfreba dbat na to, aby geometrické poméry poskytly pouzitelnou pozici.

Pristroj pfedevsim provétuje geometrické poméry, aby vypocital pouzitelnou pozici, a upozorfiuje na kritické pripady.
Avsak zvlastni peclivost je zde povinnosti uzivatele - protoze software nem(ze rozpoznat véechno.
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Zvolte typ stanice iD 1 Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-

zimu zobrazeni.

Aplik=tybyéent HNastavte stanici

-OK Potvrzeni a prevzeti zadavani.
vysky
Bod systém Souiad/plan
Stan nastav. Volna Stan

Zrus OK

Volna instalace pfistroje pomoci souradnic

Pro volnou instalaci je tfeba najit bod na pfehledném misté, aby byly dobfe viditelné dva soufadnicové body a souc¢asné
byla zaru¢ena co nejlepsi viditelnost k méfenym bodim.

V kazdém pfipadé je vhodné nejprve udélat na zemi znacku a poté na ni postavit pfistroj.

Tak je vzdy zajiSténa moznost nasledného opétného ovéreni pozice a zjisténi pfipadnych nejasnosti.

» E(Y)

Pozice pfistroje je dana volnym bodem PO a postupnym zméfenim Uhl a vzdalenosti ke dvéma referenénim bodim
opatfenym soufadnicemi P1 a P2.

Nasledné je pozice pfistroje PO uréena z méfeni k obéma referenénim boddm.

UPOZORNENI

Jsou-li oba nebo pouze jeden referenéni bod opatfeny vySkou, je vySka stanice vypocitana automaticky. Pred
kone¢nym stanovenim stanice Ize vy$ku stanice vzdy nové urcit nebo zménit.

241



10.2.5.1 Méfeni k prvnimu referenénimu bodu

Zméite Ref Bod 1

Zadavani nazvu orienta¢niho
bodu.

Aplik=vybyé eni HIZmEite Bod 1 - " ” -
X Navrat k predchozimu zobrazeni.

Ref Bod 1 R1[f,) ==

Zméfit uhel a vzdalenost.

Dale Pokracovani k méfeni ke dru-

R

Hua 14° 47" 28" hému referenénimu bodu.
Vi 757 23 48"
Hv ===

Zpét | MeF ‘ Dale
Prislusné souradnice nebo pozice jsou vyhledany z ulozenych grafickych dat.
Nejsou-li pod timto nazvem k dispozici Zzadna bodova data, musi byt soufadnice zadany ru¢né.

10.2.5.2 Méreni k druhému referenénimu bodu

Zvolte ref. bod 2 ! Zpét Navrat k méfeni k prvnimu refe-

ren¢nimu bodu.

Aplik. > H-wyhréenifinstalace stanice

Ref. bod 2 16 g H E Méreni Uhlu a vzdalenosti.
L
E

Dale Pokra¢ovani k nastaveni stanice.

Hu 165 19' 12"

Kontrola vzdalenosti mezi refe-
. Kontr. V
Vu T2°42' 47" ‘ﬂ"‘ E ren¢nimi body.
Hyv 3117 m

Zpét |Kontr.V| MeF ‘ Dale

Pokracujte kontrolou vzdalenosti mezi stanici a orientacnim bodem podle popisu v pfislusnych kapitolach.

10.2.5.3 Nastaveni stanice
Stanice je vzdy ulozena ve vnitini paméti.
Pokud jiz nazev stanice v paméti existuje, musi byt stanice prejmenovana, resp. zadan novy nazev stanice.

A1 F!BC Zadavani nazvu stanice.
Zpst Navrat k orientaénimu méreni.
Nahled Zobrazeni stani¢nich dat.
Nastav Nastaveni stanice.
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10.3 Nastaveni vysky

Méa-li se navic kromé staniceni a orientace jesté pracovat s vySkami, tj. maji byt uréovany nebo vytycovany zamérné
vysky, je tfeba urcit vysku stfedu dalekohledu pfistroje.
Vysku Ize nastavit dvéma rdiznymi metodami:

1. Vpfipadé znamé vysky bodu na zemi se zméfi vyska pristroje - obé hodnoty poskytnou vysku stfedu dalekohledu.
2. Kbodu nebo znaéce se znamou vyskou se provadi méfeni Uhld a vzdalenosti a vyska stfedu dalekohledu je tak
uréena, resp. zpétné prenesena pomoci "méreni'.

10.3.1 Nastaveni stanice pomoci stavebni osy (s moznosti Vyska "zap")

Je-li nastavena moznost s vy$kami, je v zobrazeni Nastavte stanici uvedena vy$ka stanice.
Mze byt potvrzena nebo nové uréena.

Uréeni nové vysky stanice

Vysku stanice Ize urcit dvéma rlznymi zpUsoby:

1. Pfimé ru¢ni zadani vysky stanice.

2. Urceni vysky stanice pomoci ruéniho zadani vysky vyskové znacky a méfeni svislého uhlu a vzdalenosti.

Stanovie Vs,g ku stanice l Zpst Navrat k predchozimu zobrazeni.
Aplik=Wytyé eni HiStanovte wiSku stanice Ruéni zadavani vysky stanice
Man V
Stan ID Sia nebo méfenlivk vyékolvé znacce.
Potvrzeni vySky stanice. Pokra-
Stan VS!§ 0400 m Eovani s nastavenim stanice.

v.rif 0.500 m

Zpét | Manv

1. Pfimé ruc¢ni zadani vysky stanice
Po zvoleni moZznosti nového uréeni vysky stanice v pfedchozim zobrazeni Ize ru¢né zadat novou vysku stanice.

v.piis 0.800 m /‘i/”i
| ok

Zadavani refer vvs | Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
VY ky : 4 zimu zobrazeni.
Aplilc=\iytydeni HiStan owte wigku stani
REEES T anote e antee Nastay Potvrzeni vysky stanice. Pokra-

¢ovani s nastavenim stanice.

v.ref 0.400 m| 2]
Vi 75° 23' 44" {
v pfis 0.800 m|'zs)| &
vrif 0.500 m|'z;| /i

Zru§ | Mer ‘Nastav

2. Urceni vysky stanice pomoci zadani vySky a méfeni svislého uhlu a vzdalenosti

Zadanim referencni vysky, vysky pristroje a vysky reflektoru ve spojeni s mérenim svislého uhlu a vzdalenosti je vySka
stanice takika zpétné prevedena z vyskové znacky na stanici.

K tomu je bezpodminec&né nutné zadat spravnou vysku pfistroje a vysku reflektoru.
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Zadavani refer vySky

Aplik=vybyéent HStanovte wisku stanice

Preru$eni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

v.ref

0.400 m|'z;|

Y 75° 23' 44"

v.pfis 0.800 m|'z;|
v.rif 0.500 m|'z5)|/

Méreni Uhlu a vzdalenosti. Po-
kra¢ovani se zobrazenim nové
vypocitané vysky stanice.

Zrus

| Me&r ‘Nastav

Zobrazeni nové vypocitané vysky stanice po méreni
Po méfeni Uhlu a vzdalenosti je nové vypoditana vyska stanice zobrazena a mize byt potvrzena nebo zrugena.

Nastavte vy3ku stanice

Aplik=vytydeni HStanovte wiSku stanice

Preruseni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Stan ID
Stan Vys

v.pfis
V.rf

s |

Sta

Potvrzeni vy$ky stanice. Pokra-
¢ovani s nastavenim stanice.

-1.081 m

0.800 m
0.500 m

Zrug

Nastaveni stanice

Nastavte stanici

Aplik=ytyéeni HiNastavte stanici

Nastav

Zpét

Navrat k orientaénimu méfeni.

Stan ID Sta|".
Ori Bod R1
Stan V3 0400 m
v.pfis 0.800 m

Stan Vys

Ruéni zadavani vysky stanice
nebo vyskové znacky resp. vy-
bér uloZzeného vyskového bodu
s méFenim svislého Uhlu a vzda-
lenosti.

Nahled

Zobrazeni stani¢nich dat.

] Nastav

Nastaveni stanice.

Zpét [Stan Vys| Nahled | Nastav

UPOZORNENI

Je-li zapnuta moznost "Vysky", musi byt pro stanici stanovena vyska, resp. zadana hodnota pro vysku stanice.

UPOZORNENI

Stanice je vzdy uloZena ve vnitfni paméti, pokud jiz ndzev stanice v paméti existuje, musi byt stanice pfejmenovana,

resp. zadan novy nazev stanice.

Po nastaveni stanice pokracuje pouzivani vlastni zvolené hlavni aplikace.
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10.3.2 Nastaveni stanice pomoci soufadnic (s moznosti Vyska "zap")
Uréeni nové vysky stanice
Vys$ku stanice Ize urcit tfemi rdiznymi zplsoby:

e PFimé ruéni zadani vysky stanice
o Urceni vysky stanice pomoci ruéniho zadani vysky vySkové znacky a méfeni svislého Uhlu a vzdalenosti
o Urceni vysky stanice pomoci vybéru bodu s vyskou z datové paméti a méfeni svislého Uhlu a vzdalenosti k tomuto

bodu
Stanovte vysku stanice iD El Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplik=Wytyé eni HiStanovte wiSku stanice — Uréeni nové vysky stanice po-
Bod Vy§
moci ulozeného bodu.
Stan ID Sta7 SVEP——. -
i Ruéni zavuvjav’anl Y;{sky ,stanlge
Stan Vys 0.800 m nebo méfeni k vyskoveé znacce.
/i Potvrzeni a prevzeti zadavani.
= T
v.pfis 1.000 m —
v.rif 0.500 m|/I

Zpét |Bodvys| Manv | OK

1. Pfimé ruc¢ni zadani vysky stanice
Po zvoleni moZznosti nového uréeni vysky stanice v pfedchozim zobrazeni Ize rué¢né zadat novou vysku stanice.

Zrus Preruseni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Zadavani refer vySky

Aplik=vyhyé eni HiStanowvte wigku stanice

Nastaveni stanice.

Nastav

il

v.ref 0.400 m| 2]
Vi 75° 23' 44" {
v pfis 0.800 m|'zs)| &
vrif 0.500 m|'z;| /i

Zru§ | Mer ‘Nastav

2. Urceni vysky stanice pomoci zadani vysky a méreni svislého Uhlu a vzdalenosti

Zadanim referencni vySky, vysky pfistroje a vysky reflektoru ve spojeni s méfenim svislého uhlu a vzdalenosti je vySka
stanice takika zpétné prevedena z vyskové znacky na stanici.

K tomu je bezpodminec&né nutné zadat spravnou vysku pfistroje a vysku reflektoru.
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zimu zobrazeni.
Aplik=vybyéent HStanovte wisku stanice

& Méreni Uhlu a vzdalenosti. Po-
kra¢ovani se zobrazenim nové

Zadavani refer vysky L Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
T

vypocitané vysky stanice.
v.ref 0.400 m|'z;|
Vu 75° 23" 44" /i
arr . T
v.pfis 0.800 m|'z;|| ¢
v.rif 0.500 m| 2|/

Zrus | Me&r ‘Nastav

Zobrazeni nové vypocitané vysky stanice po méreni
Po méfeni Uhlu a vzdalenosti je nové vypoditana vyska stanice zobrazena a mize byt potvrzena nebo zrugena.

Nastavte vy3ku stanice

Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Aplik=vytydeni HStanovte wiSku stanice

ik

Nastav Nastaveni stanice.
Stan ID Sta
Stan Vys -1.081 m
v pfis 0.800 m
v HIf 0.500 m

Zrug Nastav

3. Uréeni vysky stanice pomoci vybéru bodu s vy$kou z datové paméti a méreni svislého uhlu a vzdalenosti
Zadanim vyskového bodu, vysky pristroje a vysky reflektoru ve spojeni s méfenim svislého Uhlu a vzdalenosti je vy$ka
stanice takika zpétné prevedena z vyskového bodu, resp. vyskové znacky na stanici.

K tomu je bezpodmine¢né nutné zadat spravnou vysku pfistroje a vysku reflektoru.

Zvolte vwikowy bod 0 _53 Zadavani nazvu vyskového
. v vy - i - E bodu.
Aplil=Yytyceni HfStanowte wyshu stanice — Prerudeni a navrat k pFedcho-
Vy§ Bod 11 A Q zimu zobrazeni.
o Méreni Uhlu a vzdalenosti. Po-
Mé&r
v.ref 0.000 m kra¢ovani se zobrazenim nové
VL" ?20 22| 58“ vypocitané vysky stanice.
) s =
v.pfis 1.000 m|'z;| ¢
v.rif 0.500 m| 2|/

Zrus Me&r

Prislusné souradnice nebo pozice jsou vyhledany z uloZzenych grafickych dat.
Nejsou-li pod timto ndzvem k dispozici zddna bodova data, musi byt soufadnice zadany ru¢né.
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Zobrazeni nové vypocitané vysky stanice po méreni
Po méfeni Uhlu a vzdalenosti je nové vypocitana vyska stanice zobrazena a mlize byt potvrzena nebo zrusena.

Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Nastavie vysku stanice =i

Aplik=vyhyé eni HiStanowvte wigku stanice

il

Nastav Nastaveni stanice.
Stan ID Sta
Stan Vys -1.081m
v pfis 0.800 m
v.rif 0.500 m

Zru§ Nastav

Nastaveni stanice
Je-li nastavena moznost s vySkami, je v zobrazeni Nastavte stanici uvedena vySka stanice.
MUZe byt potvrzena nebo nové uréena.

Nastavie stanici | Zpét Navrat k orientaénimu méfeni.

Aplik=ytydeni HNastavte stanici Stan Vs Ruéni zadavani vysky stanice
Stan ID Sta7| H nebo vyskové znacky resp. vy-
QJC bér uloZzeného vyskového bodu
Ori Bod 10 N IselToeSrt?mm svislého Uhlu a vzda-
. .

Stan Vy§ 0.800 m Nahled Zobrazeni staniCnich dat.

v.pfis 1.000 m D Nastay Nastaveni stanice.

Zpét [Stan Vys| Nahled | Nastav

UPOZORNENI

Je-li zapnuta moznost "Vysky", musi byt pro stanici stanovena vySka, resp. zadana hodnota pro vysku. Neni-li
zobrazena zadna vyska stanice, objevi se chybové hlaSeni s pokynem pro ur€eni vySky stanice.

11 Aplikace

11.1 Vodorovné vytyceni (H-vytyceni)
11.1.1 Princip H-vytyéeni
Pomoci vyty€eni se planova data prenaseji do terénu.

Tato planova data jsou bud rozméry, které se vztahuji na stavebni osy, nebo pozice, které jsou popsany pomoci
souradnic.

Planové data resp. vytyovaci pozice mohou byt zadavany jako rozméry resp. vzdalenosti pomoci soufadnic nebo
pouzivany jako data, ktera byla dfive pfenesena z pocitace.

Planova data mohou byt navic na tachymetr prenesena z pocitace jako vykres CAD a zvolena na tachymetru pfi
vytyCovani jako graficky bod resp. graficky prvek.

Proto neni tfeba manipulovat s velkymi Cisly ¢i mnozinami Cisel.

247



Nabidka aplikace ! Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik=\/alba aplikace 2 Pokracovani k vybéru dalSich
Dale

|: aplikaci.
- H Vyvolani aplikace Vodorovné

= /v- vyty&eni.

WytyEeni H Promé&F geni H
11
AR ¢

Y yytyéeni Mé&feni rozpéti

Zpét Dalsi

Po vyvolani aplikace se zobrazi projekty resp. vybér projektt (viz kapitolu 13.2) a pfislugna volba stanice resp. instalace
stanice.

Po instalaci stanice se spusti aplikace "Vodorovné vyty€eni".

Podle volby stanice se nabizeji dvé moznosti uréeni vyty€ovaného bodu:

1. Vyty€eni bodl pomoci stavebnich os.
2. Vyty€eni bodli pomoci soufadnic a/nebo bodl na zakladé vykresu CAD.

11.1.2 Vytyéeni pomoci stavebnich os

PFi vytyCovani pomoci stavebnich os se zadavané hodnoty vyty€eni vztahuji vzdy na stavebni osu, ktera byla zvolena
jako referenéni osa.

Zadavani vytyéovaciho bodu ke stavebni ose

Zadéavani vytyCovaci pozice jako rozmérli ve vztahu ke stavebni ose definované pfi instalaci stanice resp. stavebni
ose, na které je pristroj postaven.

Zadavané hodnoty jsou podéiné a pti¢né vzdalenosti ve vztahu k definované stavebni ose.
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E\ Névrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik-vAtwéeni HiZad avani hodnot wbyéeni Potvrzeni zadavani a pokraco-

Bod ID R49| = | vani se zobrazenim pro vyrov-
5= nani pristroje k vytycovanému

v.Hf 0.400 m|'z;| bodu.

Vych 7.000 m

Sev 6.800 m

VyS 2.746 m

Zpét oK
UPOZORNENI

Hodnoty vytyCeni na stavebni ose smérem vpred a vzad od stanice pfistroje jsou podélné hodnoty a hodnoty vytyceni
lezici vpravo a vlevo od stavebni osy jsou pfi¢né hodnoty. Vpred a vpravo jsou pozitivni hodnoty, vzad a vlevo jsou
negativni hodnoty.

Smér k vyty¢ovacimu bodu

Pomoci tohoto Udaje se pfistroj vyrovnava k vytyCovanému bodu tak, ze se pristrojem otaci tak dlouho, az Cerveny
ukazatel sméru ukazuje na "nulu" a ¢iselny udaj uhlového rozdilu pod nim stoji dostate¢né presné na "nule". V tomto
pfipadé ukazuje nitkovy kfiz smérem k vyty¢ovacimu bodu, aby daval znameni nosici reflektoru.

Dal$i moznosti je, ze nosi¢ reflektoru se mize pomoci navadéciho zafizeni sam smérovat k zamérmé linii.

Vyrovnéni a méieni 0 Zpst lgl:r:/irat k zadavani hodnot vyty-
Aplik=vytyéent Hytréovac bad w- . ] N <

M&F Méreni vzdalenosti a pokraco-
v.rif 0.400 m E P mnm vani se zobrazenim korekci vyty-

Y 7 Zeni.

Bod ID H | SN2
Hu 34° 31' 05" dHG IEEEER
Hv 1414 m
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PO je pozice pfistroje po instalaci.

P1 je vytyCovaci bod a pfistroj je jiz vyrovnan k vyty¢ovacimu bodu.

Nosi¢ reflektoru stoji pfiblizné ve vypocitané vzdalenosti.

Po kazdém méreni vzdalenosti se zobrazi, o jakou hodnotu vpred nebo vzad se musi nosi¢ reflektoru posunout ve
sméru k vytyGovanému bodu.

Korekce vytyéeni po zméreni vzdalenosti
Po zméFeni vzdalenosti je nosi¢ reflektoru smérovan pomoci korekci vpred, zpét, vlevo, vpravo, nahoru a dold.
Je-li nosi¢ reflektoru "zaméren" presné v zadmérné linii, ukazuje korekéni Udaj vpravo / vlevo korekci 0.000 m (0.00 ft).

E g:r\]/[at k zadavani hodnot vyty-
Aplik=Viytydani HidytyEovaci bod - S -
IE Zobrazeni a ulozeni vysledkd.
Al ME P E Méfeni vzdalenosti a datovani
Bod ID H1 korekci vytyceni.
fo" 1918 m & @ Zadavéni dalSiho bodu.
Vievo 0.002 m
Dol 2102 m

Zpét |Vg:s|ed| MeF ‘D.Bod

PO je pozice pristroje po instalaci.
Pfi méfeni pozice reflektoru, kterd nelezi presné ve sméru k novému bodu, jsou zobrazeny pfislusné korekce vpred,
zpét, vlevo, vpravo k novému bodu P1.

Pfehled smérovych pokynii k vytyéovacimu bodu poéinaje poslednim naméfenym zamérnym bodem

vpf Nosi¢ reflektoru se musi posunout o zobrazenou hod-
notu ve sméru k pristroji.

zpét Nosi€ reflektoru se musi posunout o zobrazenou hod-
notu ve sméru od pfistroje.

vlevo Nosi¢ reflektoru se musi v pohledu od pfistroje posu-
nout o zobrazenou hodnotu vlevo.

vpravo Nosi¢ reflektoru se musi v pohledu od pfistroje posu-

nout o zobrazenou hodnotu vpravo.

250



nahoru Spice reflektoru se musi posunout o zobrazenou hod-
notu nahoru.

doll Spice reflektoru se musi posunout o zobrazenou hod-
notu dold.
Vysledky vytyéeni
Zobrazeni vytyGovacich rozdild v hodnotach Délka, P¥i¢ a Vyska na zakladé posledniho méfeni zamérného bodu.
Vysled geni Navrat k zadavani hodnot vyty-
ky vytyceni goni
B et R ey hent UloZeni hodnot vyty&eni a po-
Bod ID R49 slednich rozdilti.
. Zadavani dal$iho bodu.
d\fych -4.914 m
dSev -4.343 m o+
e dSew
d\/y§ 3111 m
E
Zpét | Uloz | D.Bod
UPOZORNENI

V pripadé, Ze pri instalaci stanice nebyla nastavena zadna moznost pro vysky, jsou vySkové udaje i vdechny s nimi
souvisejici Udaje potlaceny.

Ukladani vytyéovacich dat pomoci stavebnich os

Bod ID Néazev vytyCovaciho bodu.
Délka (zadana) Zadana podélna vzdalenost vztazend na stavebni osu.
P¥i¢ (zadand) Zadana pri¢na vzdalenost vztazend na stavebni osu.
Vyska (zadand) Zadana vyska.
Délka (naméfenad) Namérena podélna vzdalenost vztazena na stavebni
osu.
PFi¢ (namérena) Nameérena pri¢na vzdalenost vztazena na stavebni osu.
Vyska (namérena) Naméfena vyska.
dPri¢ Rozdil v pfi¢né hodnoté na zakladé sta-
vebni osy. dPfi¢ = Pfi¢ (naméfend) - PFi¢
(zadana)
dLn Rozdil v podéiné hodnoté na zakladé stavebni osy.
dLn = Délka (namérena) - Délka (zadana)
dvys Rozdil ve vySce. dVys = Vyska (naméfend) - Vyska (za-
dand)

11.1.3 Vytyceni pomoci souradnic

Zadavani vytyéovacich bodu
Zadéavani hodnot vyty&eni pomoci bodovych soufadnic Ize provadét tremi rliznymi zplsoby:

1. Ruéni zadavani bodovych souradnic.

2. Vybér bodovych soufadnic ze seznamu s ulozenymi body.
3. Vybér bodovych souradnic z grafiky CAD s ulozenymi body.
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Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik=Vytyé ent HiZad awani hodnot vityé eni m Potvrzeni zadavani a pokraco-

=T Rl s
v.Hf 0.400 m|'z;| bodu.

Vych 7.000m

Sev 6.800 m

VyS 2746 m

Zpét OK
Zadavani vytyéovacich bodid (pomoci vykresu CAD)
Vyty€ovaci body se vybiraji pfimo z vykresu CAD.

Pfitom je jiz bod ulozen jako trojrozmérny nebo dvojrozmérny bod a pfislusnym zplsobem je extrahovan.

Zobrazeni vybraného bodu

Zvolte z planu

O z grafiky.
Aplik=Spravee dat'Projekt
s Preruseni a navrat k zadavani
Zru§
<“) 4 vytyCovacich bodd.
. > | Pian Vybér bodu z planu.
L : p L Vybér bodu ze seznamu.
foagt ® Q Rucni zadavani soufadnic.
Q Potvrzeni vybraného bodu.
| — ] oK Y
Zpét | Pian ;eznar‘ Man \ OK
UPOZORNENI

Je-li instalace stanice nastavena bez vy$ek, jsou vySkové Udaje i v&echny souvisejici Udaje potlaceny. Dalsi udaje
odpovidaji udajim v predchozi kapitole.

4
M

EY)

PO je pozice pfistroje po instalaci.

P1 je bod dany souradnicemi. Po vyrovnani pfistroje se nosi¢ reflektoru posune k pfiblizné vypocitané vzdalenosti.
Po kazdém mérfeni vzdalenosti se zobrazi, o jakou hodnotu se jeSté musi nosi¢ reflektoru posunout ve sméru
k vytyGovanému bodu.
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Vysledky vytyéeni pomoci soufadnic
Zobrazeni vyty¢ovacich rozdilG v soufadnicich na zakladé poslednich méfeni vzdalenosti a thld.

Navrat k zadavani hodnot vyty-
Geni.

Vysledky vytyEeni

Aplik=vybyé ent HAsediy wybrdeni . - P
5 UloZeni hodnot vyty€eni a po-
Bod ID R49 slednich rozdilCi.
dVSfCh 4914 m @ Zadavani dal$iho bodu.
dSev -4.343 m £
dSew
d\/ys 3. 111 m
“dwrie
Zpét | Uloz ‘ D. Bod

PO je pozice pfistroje po instalaci.
Pri méreni pozice reflektoru, kterd nelezi presné ve sméru k novému bodu, jsou zobrazeny pfislusné korekce vpred,
zpét, vlevo, vpravo k novému bodu P1.

Ukladani dat vytyéeni se souradnicemi

ID-bod

Néazev vytyCovaciho bodu.

Severni souradnice (zadand)

Zadana severni soufadnice vztazena na referenéni sou-
fadnicovy systém.

Vyska (zadand)

Zadana vyskova hodnota.

Vychodni soufadnice (zadand)

Zadana vychodni soufadnice vztazena na referenéni
soufadnicovy systém.

Severni soufadnice (naméfenad)

Naméfena severni soufadnice vztazena na referencni
soufadnicovy systém.

Vyska (namérena)

Naméfena vyska.

Vychodni soufadnice (naméfena)

Naméfena vychodni souradnice vztazena na referencni
souradnicovy systém.

dSev

Rozdil severni souradnice na zakladé referencniho
souradnicového systému. dSev = severni soufadnice
(namérenad) - severni souradnice (zadana)

dvys

Rozdil ve vysce. dVys$ = vyska (namérend) - vyska (za-
dand)

dVych

Rozdil vychodni souradnice na zékladé referenéniho
soufadnicového systému. dVych = vychodni soufad-
nice (naméfenad) - vychodni souradnice (zadana)
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UPOZORNENI
Vodorovné vyty¢eni pomoci soufadnic ma stejny postup jako vytyceni vychézejici ze stavebnich os s tim rozdilem, ze
misto podélnych a pfi¢nych vzdalenosti se jako vysledky zobrazuiji resp. zadavaji soufadnice resp. rozdily soufadnic.

11.2 Svislé vytyceni (V-vytyceni)

11.2.1 Princip V-vytyceni
Pomoci V-vyty€eni jsou planova data pfenesena na svislou referencni rovinu, jako napf. sténu, fasadu atd.
Tato planova data jsou bud rozméry, které se vztahuji na stavebni osy na svislé referenéni roviné, nebo pozice, které
jsou popsany pomoci soufadnic ve svislé referenéni roviné.
Planové data resp. vytyovaci pozice mohou byt zadavany jako rozméry resp. vzdalenosti pomoci soufadnic nebo
pouzivany jako data, ktera byla dfive pfenesena z pocitace.
Planova data mohou byt navic na tachymetr prenesena z pocitace jako vykres CAD a zvolena na tachymetru pfi
vytyCovani jako graficky bod resp. graficky prvek.
Proto neni tfeba manipulovat s velkymi Cisly ¢i mnozinami Cisel.
K typickym aplikacim patfi uréovani polohy upevriovacich bodd u fasad, stén s listami, trubkami atd.
Jako zvlastni aplikace je zde jeSté moznost porovnani svislé plochy s teoretickou planovou plochou, a tedy zkontrolovani
resp. zdokumentovani rovinnosti.

Vysky (V§$)

- =

Navrat k predchozimu zobrazeni.

Apliks\alba aplikace - PRI =
B P IE zgllrlzggvam k vybéru dalSich
/! i 11t Vyvolani aplikace Svislé vyty-
P Ceni.
Wytyéeni H Promér V vytyeni
A
]
W vyty€eni Méfeni rozpéti

Zpét Dalsi
Po vyvolani aplikace se zobrazi projekty resp. vybér projektl a pfislusna volba stanice resp. instalace stanice.

Po instalaci stanice se spusti aplikace "Svislé vytyceni".
Podle volby stanice se nabizeji dvé moznosti uréeni vyty€ovaného bodu:
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1. Vyty&eni bodl pomoci stavebnich os, tj. os na svislé referen¢ni roving.
2. Vyty€eni bodli pomoci soufadnic a/nebo bodll na zékladé vykresu CAD.

11.2.2 V-vytyceni pomoci stavebnich os

Pfi V-vytyCeni pomoci stavebnich os jsou osy definovany pomoci méfeni ke dvéma referenénim boddm pfi instalaci
stanice.

Instalace stanice

Instalace stanice se provadi pokud mozno centralné / stfedové pred svislou rovinou ve vzdalenosti, ktera v idealnim
pfipadé umoZziuje dobrou viditelnost véech bodd.

Pomoci pfistroje je pfi jeho instalaci definovan nulovy bod (1) systému referenénich os a smér (2) svislé referenéni
roviny.

Pozor

referenéni roviné.

Optimalni instalace resp. pozice pfistroje je dosazeno v pfipadé, Ze pomér vodorovné referencni délky Ln ke vzdalenosti
P¥i¢ je v poméru Ln : Pfi¢ = 25: 10 az 7 : 10, takZe sevieny Uhel lezi v rozmezi o« = 40°-100°.

UPOZORNENI

Instalace stanice je analogicka instalaci stanice "Volna stanice" pomoci stavebnich os s tim rozdilem, Ze prvni
referenéni bod urcuje nulovy bod systému stavebnich os na svislé roviné a druhy referenéni bod ur€uje smér svislé
roviny k systému pfistroje. V kazdém pfipadé lezi osy ve vodorovném resp. svislém sméru od bodu (1).

Zadavani posunuti os

Pro posunuti systému os resp. "nulového bodu" na svislé referen¢ni roviné jsou zadany hodnoty posunuti.

Tyto hodnoty posunuti mohou posunout nulovy bod systému os v horizontéale vlevo (-) a vpravo (+), ve vertikale nahoru
(+) a dolli (-) a celou rovinu vpred (+) a vzad (-).

Posunuti os mize byt pottebné v pfipadé, Ze nelze "nulovy bod" zaméfit pfimo jako prvni referenéni bod, a proto je
tfeba pouzit stavajici referenéni bod, ktery musi byt posunut na osu zadanim vzdalenosti jakozto hodnot posunuti.
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Posunuti ref linie L | Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-
4 zimu zobrazeni.

Aplik=y wybyS enifF osun. wybréeni

Potvrzeni zadavani a pokraco-
vani se zadavanim hodnot vyty-
Geni.

L/P 0.000 m|'z;|
H/D 0.000 m| 2]

Vpi / Vz 0.000 m|'z;| )[/
Zrus OK

Zadavani vytyéovaci pozice

Zadavani hodnot vytyceni jako rozmérl ve vztahu k referencéni ose definované pfi instalaci stanice resp. stavebni ose
na svislé roviné.

Zrus P!“'eruéenl' a navrat k vodni na-
i - il bidce.
EOITEY ety e @ Zadavani posunt referenéni ro-
Bod ID W1 |HBC| viny.
Potvrzeni zadavani a pokrac¢o-
oK
v.Hf 1.800 m|123| \—1 vani se zobrazenim pro vyrov-
. 9 nani pristroje k vyty¢ovanému
Délka 5.000 m|'z,| bodu,
Vys 6.000 m|2;|
PFi¢ 0.200 m|'z;|

Zru§ | Posuny | OK

Smér k vyty¢ovacimu bodu

Pomoci tohoto Udaje se pfistroj vyrovnava k vyty¢ovanému bodu tak, ze se pristrojem otaci tak dlouho, az ¢erveny
ukazatel sméru ukazuje na "nulu".

V tomto pfipadé ukazuje nitkovy kfiz smérem k vyty€ovacimu bodu.

Poté se dalekohled posouva po vertikale tak dlouho, az nemaji oba trojuhelniky Zzadnou vypln.

UPOZORNENI
P¥i vyplni horniho trojuhelnika posuiite dalekohled doll. Pfi vyplni doIniho trojuhelnika posurite dalekohled nahoru.

Osoba s navadécim zafizenim se pfipadné mize sama orientovat k zamérné linii.
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Navrat k zadavani hodnot vyty-

Zpét Lo
ceni.

Vyrovnani a méfeni

d

Aplik=y wybyd eniffytyGovaci bod ~ . N <
Méreni vzdalenosti a pokraco-

=

Mé
v.rif 0.400 m E vani se zobrazenim korekci vyty-
10

ceni.
Bod ID
dvii = 40 03"
Hu 16° 42' 03"
Hyv 4479 m
Zpét M&F
Korekce vytyéeni

Zobrazenim korekci je nosi¢ cile resp. cil smérovan nahoru, dold, vlevo, vpravo.
Pomoci méfeni vzdalenosti se rovnéz provadi korekce vpf resp. zpét.
Po kazdém méreni vzdalenosti jsou zobrazené korekce aktualizovany, aby se postupné bliZily kone¢né pozici.

Zpét lv\lév’rat k zadavani hodnot vyty-
ceni.
Aplik=y wybyd eniffytyGovaci bod . PN >
” Zobrazeni a ulozeni vysledku.
Vysled
v.rlf 0.400 m|'z [sied
QJ M&F Méreni vzdalenosti a datovani
Bod ID V1 korekci vyty€eni.
Zadavani dal$iho bodu.
Vpravo 3132 m o [D.Bod_
Nahoru 6.519 m B
Zpét 1.743 m

Zpét | Vysied | M&F | D.Bod

Zobrazené pokyny pro smér pohybu méreného cile.

vpr Nosi¢ cile resp. cil se musi dale posunout ve sméru
k referenéni roviné.

zpét Nosi¢ cile resp. cil se musi dale posunout ve sméru od
referenéni roviny.

vlevo Nosi¢ cile resp. cil se musi v pohledu od pfistroje posu-
nout o zobrazenou hodnotu vievo.

vpravo Nosi¢ cile resp. cil se musi v pohledu od pfistroje posu-
nout o zobrazenou hodnotu vpravo.

nahoru Nosi¢ cile resp. cil se musi v pohledu od pfistroje posu-
nout nahoru o zobrazenou hodnotu.

dold Nosi€ cile resp. cil se musi v pohledu od pfistroje posu-

nout dold o zobrazenou hodnotu.

Vysledky vytyéeni
Zobrazeni vyty&ovacich rozdilt v hodnotach Délka, Vyska a P¥i¢ na zakladé poslednich méfeni vzdalenosti a ahld.
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W Fani 0 Zost Navrat k zadavani hodnot vyty-
ysledky vwytyEeni pé et
Aplik= by e niffsle dior wbré eni

UloZeni hodnot vyty&eni a po-
UloZ
Bod ID 10 e |

slednich rozdilC.

dLn 0.194 m @ Zadavani dalsiho bodu.
dvys -0.458 m b

dPFic 0.191 m s
Zpét | Uloz | D.Bod

Ukladani dat vytyceni se stavebnimi osami

£

Bod ID Néazev vytyCovaciho bodu.

Délka (zadand) Zadana podélna vzdalenost vztazena na referencni osu.

Vyska (zadand) Zadana vyskova hodnota.

P¥i¢ (zadand) Zadana hodnota P¥i¢ svisle na referenéni rovinu.

Délka (namérend) Namérena podélna vzdalenost vztazena na referenéni
osu.

Vyska (namérend) Namérena vyska.

PFi¢ (hamérend) Namérena hodnota PFi¢ vztazena na referenéni rovinu.

dLn Rozdil v podélné hodnoté na zakladé referenéni osy.
dLn = Délka (naméfend) - Délka (zadand)

dvys Rozdil ve vysce. dVy$ = VySka (naméfend) - Vyska (za-
dand)

dPri¢ Rozdil v pfi¢né hodnoté na zakladé referenéni osy.

dP¥i¢ = P¥i¢ (naméfend) - P¥i¢ (zadand)

11.2.3 V-vytyéeni pomoci souradnic
Souradnice Ize pouzivat, jsou-li napf. k dispozici referenéni body jako souradnice a rovnéz body na svislé roviné jako
souradnice ve stejném systému.
Tak je tomu napf. v pfipadé, Ze byla svisla rovina pfedem zaméfena pomoci souradnic.

Zadavani vytyéovacich bodu
Zadéavani hodnot vyty&eni pomoci bodovych soufadnic Ize provadét tfemi rliznymi zplsoby:

1. Ruéni zadavani bodovych souradnic.

2. Vybér bodovych soufadnic ze seznamu s ulozenymi body.
3. Vybér bodovych souradnic z grafiky CAD s ulozenymi body.
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Zadavani hodnot vyty&eni Di 0e Zrus Erg(r::éem a navrat k Gvodni na-

APl oyeemiifodnoty vrtvcent Potvrzeni zadavani a pokraco-

Bod ID W1 |HBC| vani se zobrazenim pro vyrov-
nani pristroje k vytyCovanému

v.rif 0.400 m|'2;| bodu.

Délka 7.000 m|z;|

VS 6.800 m|'2;|

PFi¢ 0.746 m|12;

Zrus | Posuny | OK

Zadavani hodnot vytyéeni (pomoci vykresu CAD)
VytyCovaci body se zde vybiraji pfimo z grafiky CAD.
Pfitom je jiz bod ulozen jako trojrozmérny nebo dvojrozmérny bod a pfislusnym zplsobem je extrahovan.

Zobrazeni vybraného bodu

Zvolte z planu

O z grafiky.
Aplik=Spravee dat'Projekt
s Navrat k zadavani hodnot vyty-
Zru§
(“) —‘ Ceni.
. > | Pian Vybér bodu z planu.
L : p L Vybér bodu ze seznamu.
foagt ® Q Rucni zadavani soufadnic.
Q Potvrzeni vybraného bodu.
| — ] oK Y
Zpét | Pian ;eznar‘ Man \ OK

Vysledky vytyéeni pomoci souradnic
Zobrazeni vytyGovacich rozdill v soufadnicich na zakladé poslednich méfeni vzdalenosti a Ghld.

Vysled teni Zoar Navrat k zadavani hodnot vyty-
Y — . ceni.
AN oty emilysle iy vy ent -Uloi UloZeni hodnot vyty&eni a po-
Bod ID W1 slednich rozdilti.
Zadavani dal$iho bodu.
dLn 3132 m [D.Bod_
dvys -6.519 m &
e duis
dPfié 1.743 m | —
-dLn

Zpét | Uloz | D.Bod

Ukladani dat vytycéeni se souradnicemi

ID-bod Nazev vyty¢ovaciho bodu.

Severni souradnice (zadand) Zadana severni soufadnice vztazena na referenéni sou-
fadnicovy systém.

Vyska (zadand) Zadana vyskova hodnota.
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Vychodni soufadnice (zadand) Zadana vychodni soufadnice vztazena na referenéni
soufadnicovy systém.

Severni soufadnice (naméfenad) Naméfena severni soufadnice vztazena na referencni
souradnicovy systém.

Vyska (namérend) Namérena vyska.

Vychodni soufadnice (naméfend) Naméfena vychodni souradnice vztazena na referenéni
soufadnicovy systém.

dSev Rozdil severni soufadnice na zakladé referen¢niho

souradnicového systému. dSev = severni soufadnice
(namérend) - severni souradnice (zadana)

dvys Rozdil ve vySce. dVys = vyska (namérend) - vyska (za-
dand)
dVych Rozdil vychodni souradnice na zékladé referenéniho

souradnicového systému. dVych = vychodni sourad-
nice (naméfend) - vychodni soufradnice (zadand)

UPOZORNENI
Svislé vytyceni pouziva vzdy trojrozmérné popisy bodd. P¥i vyty&eni pomoci stavebnich os a vyty&eni pomoci soufadnic
se pouzivaji rozméry délky, vysky a offsetu.

UPOZORNENI
Dalsi udaje odpovidaji idajim v predchozi kapitole.

11.3 Promérovani
11.3.1 Princip promérovani

Promérovani Ize v zasadé povazovat za obraceni aplikace Vodorovné vyty€eni.

Pomoci proméfovani se srovnavaji stavajici pozice se svymi planovymi pozicemi a odchylky jsou zobrazeny a ulozeny.
Podle instalace stanice mohou byt planova data resp. srovnavaci pozice pouzivany jako rozmeéry resp. vzdalenosti,
jako souradnice nebo body s grafikou.

Jsou-li planova data na tachymetr pfenesena z pocitace jako vykres CAD a zvolena na tachymetru pfi vytyGovani jako
graficky bod resp. graficky prvek, neni tfeba manipulovat s velkymi Cisly ¢i mnozinami Cisel.

K typickym aplikacim patfi ovéreni stén, sloupd, bednéni, velkych otvor( a mnohé dalsi. Pfitom se provadi srovnani
s planovymi pozicemi a rozdily jsou pfimo na misté zobrazeny resp. ulozeny.

Pro spusténi aplikace "Promérovani" se v nabidce aplikace stiskne prislusné tlacitko.
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Nabidka aplikace | Zpat Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik=\olba aplikace 5 Pokracovani k vybéru dalsich
Dale
‘: aplikaci.

/! H Vyvolani aplikace Proméfovani.

Wytyéeni H Promér ProméF
111 'I

/Rd- i la"

W vyty€eni Méfeni rozpéti

Zpét Dalsi

Po vyvolani aplikace se zobrazi projekty resp. vybér projektl a prislusna volba stanice resp. instalace stanice.
Po instalaci stanice se spusti aplikace "Proméfovani". Podle volby stanice se nabizeji dvé moznosti uréeni proméfo-
vaného bodu:

1. Proméfovani bodd pomoci stavebnich os.
2. Proméfovani bod pomoci soufadnic a/nebo bodd na zakladé vykresu CAD.

11.3.2 Promérovani pomoci stavebnich os

PFi proméfovani pomoci stavebnich os se zadavané hodnoty proméfovani vztahuji vzdy na stavebni osu, ktera byla
zvolena jako referencni osa.

Zadavani pozice promérovani

Zadéavani proméfovaci pozice jako rozmérli ve vztahu ke stavebni ose definované pfi instalaci stanice resp. stavebni
ose, na které je pristroj postaven.

Zadavané hodnoty jsou podéiné a pti¢né vzdalenosti ve vztahu k definované stavebni ose.

Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplik=ProméiZadavani dat proméfovani Potvrzeni zadavani a pokraco-
Bod ID H1 |HB | vani se zobrazenim pro vyrov-
5 nani pristroje k vytyCovanému

v.Hif 0.400 m|'z;| bodu.
Délka 0.000 m|'2;|
PFi¢ 0.000 m|'z;|
Vys 0.000 m|'2;|

Zpét .
UPOZORNENI

Hodnoty proméfovani na stavebni ose smérem vpred a vzad od stanice pristroje jsou podélné hodnoty a hodnoty
promeéfovani lezici vpravo a vlevo od stavebni osy jsou pfi¢né hodnoty. Vpred a vpravo jsou pozitivni hodnoty, vzad
a vlevo jsou negativni hodnoty.

Smér k promérovacimu bodu

Pomoci tohoto Udaje se pfistroj vyrovnava k promérovanému bodu tak, Ze se pfistrojem otaci tak dlouho, az ¢erveny
ukazatel sméru ukazuje na "nulu" a ¢iselny Udaj pod nim stoji dostate¢né pfesné na "nule".

V tomto pfipadé ukazuije nitkovy kfiz smérem k proméfovacimu bodu, aby daval znameni nosici reflektoru a identifikoval
promérovaci bod.
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UPOZORNENI

Dal$i moznosti u bod(i na zemi je, Ze nosic reflektoru se mdze pomoci navadéciho zatizeni z velké ¢asti sam smérovat

k z&dmérné linii.

Vyrovnani a méfeni

Aplik=tyhyéent HAAyhrdovac bad

oo

v.rif 0.400 m[/2|[ > s,
Bod ID mi ¥
Hu 34° 31 05" °0 OO >
i 1414 m

T et

Vysledky promérovani
Zobrazeni rozdild pozic v hodnotach Délka, PFi¢ a Vyska na zakladé poslednich méfeni vzdalenosti a uhld.

Vysledky proméfovani

Aplik=Froméifyslediy proméiovani

Bod ID H
dLn 0.135 m | &—
e
dPFic -3.582 m —
dVys 1.808 m
Zpét | Uloz | D.Bod
UPOZORNENI

Navrat k zadavani hodnot vyty-
Ceni.

Zpét
M&F MérFeni vzdéalenosti a pokraco-
vani se zobrazenim odchylek.

Navrat k zadavani hodnot vyty-
ceni.

UloZeni hodnot vyty&eni a po-
slednich rozdild.

Zadavani dalSiho bodu.

V pripadé, Ze pri instalaci stanice nebyla nastavena zadna moznost pro vysky, jsou vyskové udaje i vSechny s nimi
souvisejici Udaje potlaceny.

UloZeni dat promérovani se stavebnimi osami

Bod ID

Néazev vyty€ovaciho bodu.

Délka (zadand)

Zadana podélna vzdalenost vztazena na stavebni osu.

P¥i¢ (zadand)

Zadana pfi¢na vzdalenost vztazena na stavebni osu.

Vy$ka (zadand)

Zadana vyska.

Délka (naméfend)

Namérena podélna vzdalenost vztazena na stavebni
osu.

P¥i¢ (namérend)

Namérena pfi¢na vzdalenost vztazena na stavebni osu.

Vyska (namérend)

Namérena vyska.

dP¥i¢

Rozdil v pfi¢né hodnoté na zakladé sta-
vebni osy. dPfi¢ = Pfi¢ (naméfend) - PFi¢
(zadana)
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dLn Rozdil v podélné hodnoté na zakladé stavebni osy.
dLn = Délka (naméfend) - Délka (zadand)

dvys Rozdil ve vysce. dVy$ = Vyska (naméfend) - Vyska (za-
dand)

11.3.3 Promérovani pomoci souradnic

Zadavani promérovaciho bodu
Zadavani pomoci bodovych soufadnic Ize provadét tremi rliznymi zplsoby:

o Ruc¢ni zadavani bodovych souradnic.
o Vybér bodovych soufadnic ze seznamu s ulozenymi body.
o Vybér bodovych souradnic z grafiky CAD s uloZzenymi body.

Zadavani dat proméfovéni' QD U Zpst Navrat k predchozimu zobrazeni.

Aplik-ProméiZadavani dat proméfovani Potvrzeni zadavani a pokraco-

Bod ID R45| = | vani se zobrazenim pro vyrov-
5= nani pfistroje k proméfovanému

v.Hf 0.400 m|'z;| bodu.

Vych 0.800 m

Sev 0.900 m

VyS 0.400 m

Zpét oK

Zadavani promérovaci pozice (pomoci vykresu CAD)
Proméfovaci body se zde vybiraji pfimo z vykresu CAD.
Pfitom je jiz bod ulozen jako trojrozmérny nebo dvojrozmérny bod a pfislusnym zplsobem je extrahovan.

Zobrazeni vybraného bodu
z grafiky.

Zvolte z planu

Aplik=Spravee dat'Projekt

Zrus Preruseni a navrat k zadavani
proméfovacich bodu.

A
4
v

Ty Plan Vybér bodu z plénu.

[P—— Vybér bodu ze seznamu.

Ruéni zadavani souradnic.

AxigTt
®

ol
bEEE O

Potvrzeni vybraného bodu.
Cam

Zpét | Plan

;eznar‘ Man ‘ OK

UPOZORNENI
Je-li instalace stanice nastavena bez vysek, jsou vy$kové Udaje i véechny souvisejici Udaje potlaceny.

UPOZORNENI
Dalsi Udaje odpovidaji dajim v pfedchozi kapitole.

Vysledky vytyéeni pomoci soufadnic
Zobrazeni vyty¢ovacich rozdilt v soufadnicich na zakladé poslednich méfeni vzdalenosti a thld.
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Navrat k zadavani hodnot vyty-
ceni.

Vysledky proméfovani QD

Zpst

Aplik=Froméifyslediy proméiovani

UloZeni hodnot vyty&eni a po-

Bod ID R45 slednich rozdilti.
dVSfCh -0.829 m D. Bod Zadéavéni dalSiho bodu.
dSev -2488 m &+
dSew
d\/y§ 1379 m %
Zpét | Uloz | D.Bod

Ukladani dat vytycéeni se souradnicemi

ID-bod

Néazev vytyCovaciho bodu.

Severni souradnice (zadand)

Zadana severni soufadnice vztazena na referenéni sou-
fadnicovy systém.

Vyska (zadand)

Zadana vyskova hodnota.

Vychodni soufadnice (zadand)

Zadana vychodni soufadnice vztazena na referenéni
soufadnicovy systém.

Severni soufadnice (naméfenad)

Naméfena severni soufadnice vztazena na referencni
soufadnicovy systém.

Vyska (namérena)

Naméfena vyska.

Vychodni soufadnice (naméfena) Naméfena vychodni souradnice vztazena na referencni

soufadnicovy systém.

dSev Rozdil severni soufadnice na zakladé referenéniho
souradnicového systému. dSev = severni soufadnice
(namérend) - severni souradnice (zadana)

dvys Rozdil ve vySce. dVys = vyska (namérend) - vyska (za-
dand)
dVych Rozdil vychodni souradnice na zékladé referenéniho

souradnicového systému. dVych = vychodni sourad-
nice (naméfend) - vychodni souradnice (zadand)

UPOZORNENI
Promérovani pomoci soufadnic ma stejny postup jako promérovani vychazejici ze stavebnich os s tim rozdilem, ze
misto podélnych a pfi¢nych vzdalenosti se jako vysledky zobrazuji resp. zadavaji soufadnice resp. rozdily soufadnic.

11.4 Méreni rozpéti
11.4.1 Princip méreni rozpéti

Pomoci aplikace Méfeni rozpéti se méfi dva body volné lezZici v prostoru, aby se zjistila vodorovna vzdalenost, s$ikma
vzdalenost, vyskovy rozdil a sklon mezi témito body.
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K urceni sklonu pomoci méreni rozpéti

Nabidka aplikace 08/06M 1 o Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplikzolba aplikace 4 PokraCovani k vybéru dalSich
Dale
aplikaci.
} /-: e Vyvolani aplikace Méfeni rozpéti.
1
WytyCeni H Promér MgFeni rozpéti
113
e ¢
WV wyhyéeni MéfFeni rozpéti

Zpét Dalsi

Po vyvolani aplikace se zobrazi Udaje o projektech resp. vybér projektu.
Nastaveni stanice zde neni nutné.
Méfeni rozpéti Ize provadét dvéma rliznymi zplsoby:

1. Vysledky mezi prvnimi a véemi dal$imi mérenymi body.
2. Vysledky mezi dvéma méfenymi body.

1. moznost - vztazeni k zakladnimu bodu

&
@

Priklad s body na zemi
Po zaméreni prvniho bodu se vSechny dal§i méfené body vztahuiji k prvnimu bodu.
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2. moznost - vztazeni mezi prvnim a druhym bodem
P

@

P, ¥ \

Priklad s body na zemi
Méfeni obou prvnich bodd.
Po zjisténi vysledku zvolte novou linii a novy zakladni bod a zaméfte novy druhy bod.

Méreni k prvnimu referenénimu bodu

Zméite Bod 1

= Navrat k vybéru projektd.

_ Zpét
Aplik=METeni rozpEti/Zmétte bod M&F Spusténi méfeni k bodu.

v.rif _ 0400 m|'z| m— Pokracovani k dalsimu méreni.
Hu 10° 0&' 12"

Vi 73° 19" 33"

Hy 4349 m H\)

Zpét | M&F \ Dale

Méreni k druhému referenénimu bodu

Zméite Bod 2

X Navrat k predchozimu zobrazeni.

) ) Zpét
Aplik=MEfeni rozpEtiiZméite bod M&F Méreni Uhlu a vzdalenosti.
1
v.Hf 0400 m 23| Vysied Zobrazeni vysledku méfeni

Hl.] 550 53I 06“ I‘OZpétI’.
Y 77 40' 53"
Hv 3.147 m

Zpét | M&F ‘Vysled
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Zobrazeni vysledku
Navrat k predchozimu zobrazeni.

ME&reni rozpéti

Sv 3.180m Varianta Nova linie. Pokragovani
Hy 3119 m k zadavani nového 1. referenc-

niho bodu.
d\/ys -0.621 m
Sklon -19.91%

Zpét | N.Ln | D.Bod

11.5 Méreni a zaznamenani

D.Bod Varianta Dal$i bod: Vypocet
rozpéti ve vztahu k 1. referen¢-
nimu bodu.

ApliletEfeni rozp&tinsisl e dior Ulozit vysledky.
N.Ln

11.5.1 Princip méreni a zaznamenani
Pomoci méfeni a zaznamenani jsou méfeny body, jejichZ pozice neni znama.
Méreni vzdalenosti Ize provadét pomoci laseru, je-li mozné zaméfit laserovy paprsek pfimo na povrch.
Pozice bodl jsou podle instalace stanice vypocitany bud pomoci rozmér(i stavebnich os, nebo pomoci soufadnic
a/nebo pomoci vysek.
Namérené body Ize opatfit rliznymi oznacenimi a ulozit do paméti.

UPOZORNENI
S kazdym uloZenim se nazev bodu automaticky zvysi o hodnotu "1".

UloZena bodova data Ize pfenést na pocitac, zobrazit v CAD &i podobném systému a déle zpracovat nebo pro ucely
dokumentace vytisknout a archivovat.
Pro spusténi aplikace Méfeni & zaznamenani se v nabidce aplikaci stiskne pfislusné tlacitko.

Nabidka aplikace Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplik=Wolba aplikace . Pokragovani k vybéru dalsich
Dale
l: aplikaci.
Vyvolani aplikace Méfeni & za-
L. ]L' znamenani.
MEF & Zazn Plocha M&F & Zazn
I +
¥ ¥yrovnani Nepf. vyska

Zpét Dalsi

Po vyvolani aplikace se zobrazi projekty resp. vybér projektd a pfislusna volba stanice resp. instalace stanice.
Po instalaci stanice se spusti aplikace "Méfeni & zaznamenani".
Podle volby instalace stanice se nabizeji dvé moznosti uréeni bodového systému:

1. Pozice bodu v zavislosti na stavebni ose
2. Pozice bodu v zavislosti na soufadnicovém systému

11.5.2 Méfeni a zaznamenani pomoci stavebnich os

Pozice méfenych bodu se vztahuiji na stavebni osu, ktera byla pouZita jako referenéni.
Pozice jsou popsany podélnou vzdalenosti na stavebni ose a pravouhlou pfi¢nou vzdalenosti.
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PO je pozice pfistroje po instalaci.

M&fi-li se u cill Uhly a vzdalenosti, jsou vypoditany resp. ulozeny prislusné vzdalenosti stavebnich os Ln a P¥ic.

Méreni bodd pomoci stavebnich os

Po skonéeni instalace stanice Ize ihned zacit s méfenim.

Aplik.>MEfeni & zaznamenani/Mef. & zazn.

Preruseni a navrat k nabidce vy-
béru.

Bod ID 1|7,
Hu 130° 53' 15"
' 74° 50' 09"
Hv 4463 m

Ulozit hodnoty zobrazené na dis-
pleji pro vodorovnou vzdalenost,
vodorovny Uhel a svisly Uhel.

Zméfit a ulozit vodorovné vzda-
lenosti, vodorovného uhlu a svis-
lého uhlu.

Méfeni vzdalenosti.

Zpst | zaz |[Maz | MeF | L&P

Prepnuti na zobrazeni vzdale-
nosti stavebnich os.

Aplik.>Méfeni & zaznamenani’MET. & zazn.

Uhel

Aw . -
c & P B
o N

Pfepnuti na zobrazeni Uhlovych
hodnot.

Bod ID 1[%e.
Ln 0.189m
PFi& -0.012m

E

Zpst | zaz |M&Z | M&F | Uhel
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11.5.3 Méreni a zaznamenani pomoci souradnic

Pozice méfenych bodl se vztahuji na stejny souradnicovy systém, ve kterém je provedena instalace stanice, a jsou
popisovany, resp. zobrazovany pomoci souradnicovych hodnot Vych nebo Y, Sev nebo X a Vy$ pro vysku.

N(X)
3

—

»E(Y)
PO je pozice pristroje po instalaci.
U cild se méfi uhly a vzdalenosti a prislusné souradnice jsou vypoditany, resp. uloZeny.

Méfeni bodi pomoci soufadnic
Nasledujici zobrazeni Ize pfepinat mezi Uhlovym a souradnicovym zobrazenim.

Zrus Preru$eni a navrat k Gvodni na-
bidce.

Aplik.>MEfeni & zaznamenani/Mef. & zazn.

Spusténi méfeni v¢. ukladani

Bod ID 3 HBCI it dat. ID bodu (oznaceni) se zvysi
0",
Hu 130° 48' 07"

Méreni vzdalenosti.

i
iz
M&F
N
i E Zobrazeni soufadnic.
E il

Vi 72° 44' 57"

Hv 4.677m Uhel PFepnuti na zobrazeni thlovych
! o hodnot.

UloZit hodnoty zobrazené na dis-
pleji pro vodorovnou vzdalenost,
vodorovny Uhel a svisly Uhel.

Aplik.>M&feni & zaznamenani/Maf. & zazn.

Bod ID 3|,
Vych -0.146 m
Sev 0.021m| ,

E

Zpst | zaz |Maz | MeF | Unel

UPOZORNENI
Je-li instalace stanice nastavena bez vysek, jsou vyskové Udaje i vSechny souvisejici Udaje potlaceny.
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UPOZORNENI
Zmérenim vzdalenosti se zafixuje hodnota pro vodorovnou vzdalenost. Pokud se pak dalekohled jesté pohne, zméni
se jen hodnoty pro vodorovny a svisly Uhel.

Nékdy je tézké nebo dokonce nemozné zméfit néktery bod presné (napf. stfed sloupu nebo stromu). V tom pripadé
zméfte vzdalenost od pfi¢né leziciho bodu.

1. Kdyz jste zaméfili pficné lezici bod, zméfte vzdalenost k tomuto bodu.
2. Otocte dalekohled a zaméfte na vlastni méreny, abyste zméili pfislusny thel.
3. Ulozte zméfenou vzdalenost k pfi¢né lezicimu bodu a uhel k vlastnimu méfenému bodu.

Ukladani dat Méreni a zaznamenani

ID-bod Nazev naméfeného bodu

Vych(y), Pri¢ Namérena vychodni souradnice nebo pfi€na vzdalenost
ke stavebni ose

Sev(x), Délka Namérena severni souradnice nebo rozmér délky ve
stavebni ose

Vyska (namérend) Namérena vyska

11.6 Svislé vyrovnani
11.6.1 Princip svislého vyrovnani

Pomoci svislého vyrovnani mohou byt prvky v prostoru svisle usporadany nebo svisle preneseny.
Zde je tfeba zminit pfedevsim vyhody pro svislé uspofadani bednéni na sloupech nebo moznost vyty&eni nebo ovéreni
svisle nad sebou umisténych bodu pfes vice pater.

UPOZORNENI
V z&sadé se ovéfuje, zda jsou dva mérené body umistény prostorové svisle nad sebou.

UPOZORNENI
Méreni Ize podle potieby aplikace provadét s nebo bez reflektorové tyce.

Nabidka aplikace 08/06H - Zpat Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplik=\/alba aplikace 2 Pokracovani k vybéru dalSich
Dale
l: aplikaci.
| . Vyvolani aplikace Svislé vyrov-
i nani.
MEF & Zazn Plocha NepF. vySka
I +
Y wyrovhani Nepf. vwEka

Zpét Dalsi
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Po vyvolani aplikace se zobrazi Udaje o projektech resp. vybér projektu.
Nastaveni stanice zde neni nutné.

Méreni k 1. referenénimu bodu

K 1. referenénimu bodu se provadi méreni Uhlu a vzdalenosti.
Vzdalenost Ize méfit pfimo k bodu nebo pomoci reflektorové tyce, podle pristupnosti k 1. referenénimu bodu.

V vyrovnani 0 Zpst Navrat k vybéru projektc.

Aplike wyrowvn aniiZmfte zakl Bed M&F Méreni Uhlu a vzdalenosti k 1.
referenénimu bodu. CS

v.rif 0.400 m| 2|

Dale Pokra¢ovani k dalSimu méreni.
Hua 13° 08' 08"
Vi 73° 53 21"
Hv 4536 m

Zpét | M&F \ Dale
Méfeni k dal$im bodim
Méfeni k dalsim boddim se vzdy provadi pomoci méfeni uhld a vzdalenosti.

Po druhém a kazdém dal§im méreni jsou hodnoty korekci ve srovnani s 1. referenénim bodem v dolnim zobrazeni
aktualizovany.

V wWrovnani 08/06/1 Zo8t Néavrat k méfeni k prvnimu refe-
vy II renénimu bodu.

Aplik= wyrown aniiZameite ref. bod

3 Ulozit vysledky.
v.rif 0.400 m|'2; I
M

dHG -40° 19" 31" i tovéni hotinot korekef zobra.
Vievo 3.193 m =

Zpet 0.000 m

dVys 1434 m

Zpét M&F
11.7 Méreni plochy

11.7.1 Princip méfeni plochy

Pristroj urcuje pfislusnou vodorovnou nebo svislou plochu az z 99 po sobé nasledujicich zméfenych bodu.
Body Ize méf¥it v pofadi ve sméru nebo proti sméru hodinovych rucicek.
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UPOZORNENI
Body je tfeba méit tak, aby se spojovaci linie mezi méfenymi body nekfizily, jinak je plocha $patné vypocitana.

Nabidka aplikace | Zpst Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplik=\olba aplikace 2 Pokracovani k vybéru dalsich
Dale
I: aplikaci.
I . - Vyvolani aplikace Mé&rfeni ploch.
MEF & Zazn Plocha Plocha
I +
¥ ¥yrovnani Nepf. vyska

Zpét Dalsi

Po vyvolani aplikace vyberte plochu ve vodorovné nebo svislé roviné.

UPOZORNENI
Nastaveni stanice zde neni nutné.

UPOZORNENI
Vodorovna plocha se vypodita tim, ze se zmérené body promitnou do vodorovné roviny.

UPOZORNENI
Svisla plocha se vypocitad promitnutim zméfenych bodl do svislé roviny. Svisla rovina je definovana prvnimi dvéma
zméfenymi body.

Méreni pro urceni plochy

Body je tfeba méfit v takovém poradi, aby obklopovaly plochu.

P¥i vypoctu je plocha uzaviena vzdy od posledniho k prvnimu méfenému bodu.

Body je tfeba méit tak, aby se spojovaci linie mezi mérenymi body nekfizily, jinak je plocha $patné vypocitana.
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MEfeni ploch 0 Zoal Navrat k vybéru projektc.

Aplik=Flochash &fent

S Smazéni posledniho namére-
Plocha 18.62 m? ného bodu.
aF Spusténi méreni k bodu.
Mer
Obvod 18.835 m e
Vysled Zobrazeni vysledku méFeni
Poc. bodd 5/99 ploch.

Zpét |smazBod| M&F | Vysled

Vysledky

Vysledky jsou uloZeny ve vnitfni paméti a pomoci softwaru Hilti PROFIS Layout mohou byt zobrazeny, resp. vytistény
na pocitadi.

Ulote vf,fsledek El Navrat k vybéru projektd.
Aplic-PlocharFlocha UloZeni vysledkd méFeni ploch.
Plocha 18.62 m?

Plocha 0.00 ha

Obvod 18.835 m

Obvod 0.02 km

Poc. bodl 5

Zpét UloZ

11.8 Nepfimé méreni vySek

11.8.1 Princip nepfimého méreni vysky

Pomoci nepfimého méfeni vysky se uréuiji vyskoveé rozdily nepfistupnych mist resp. nepfistupnych bodd, neni-li mozné
primé méreni jejich vzdalenosti.
Nepfimym méfenim vysky Ize urcit téméF libovolné vysky nebo hloubky, napf. vysky vrcholkld jefabu, hloubky
stavebnich jam a mnoho jiného.

UPOZORNENI
Je bezpodminecné tieba zajistit, aby referenc¢ni bod a dal$i nepfistupné body lezely ve svislé roviné.

273



Nabidka aplikace 0 : Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

ik=\alba apli - govani k vwwbé &
Aplik plikace ‘E :gllrlzzzic-;vam k vybéru dalSich
L. }/yv’olé[ﬂ aplikace Nepfimé mé-
+ feni vysky.
Me&F & Zazn Plocha NepF. vySka
v .=,
W ¥yrovnani MNepf. vyEka

Zpét Dalsi

Po vyvolani aplikace se zobrazi Udaje o projektech resp. vybér projektd.
Nastaveni stanice zde neni nutné.

11.8.2 Nepiimé urceni vysky
Méfreni k 1. referenénimu bodu
K 1. referenénimu bodu se provadi méteni Uhlu a vzdalenosti.
Vzdalenost Ize méfit pfimo k bodu nebo pomoci reflektorové tyce, podle pfistupnosti k 1. referenénimu bodu.

- Navrat k vybéru projektd.

Zméite Bod 1

1
v.rif 0.400 m|';| — Pokracovani k dalsimu méfeni.

Vua 72° 51 38"
Hv 4379 m

Zpét | m&F | Dale
Méfeni k dal$im bodiim

Méfeni k dal$im bodim se provadi pouze pomoci méfeni svislych Ghld. Vyskovy rozdil k 1. referenénimu bodu se
zobrazuje kontinualné.

Zpét
Aplik=Nept. witka/Nepi. wika M&F Spusténi méreni k bodu.

Zmé&ite Bod 2 0 1 Nové (dal$i) nepfimé méreni

vysky na zakladé nového refe-
ren¢niho bodu.

Aplik=Mepf. wiEka/Nepi. witka

Ulozit vysledky.
Vi 52" 47 19"
A=
Hv 4379 m R
.
dvys 2375 m -,_:i::-__

N. Vy§
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11.9 Uréeni bodu ve vztahu k ose
11.9.1 Princip "Bod vuiéi ose"

Pouzitim principu "Bod v(¢i ose" Ize uréit polohu bodu (napf. referencnino bodu) ve vztahu k ose. Kromé toho Ize
urcovat body paralelné, pravouhle nebo v jakémkoli poZzadovaném uhlu a dale na existujici ose. Tato aplikace je
zajimava predevsim tehdy, pokud maiji byt umistény hfebiky na vyty€ovacich lavickach pro oznaceni paralelnich os na
stavbé.

Aplikace sestava ze dvou kroku:

1. Definovani osy.
2. Vybér nebo méreni referen¢niho bodu.

Pokud je stanice nainstalovana v rezimu soufadnic/grafiky, Ize osu a referenéni bod ur¢it pfimo z paméti.
Pokud stanice jesté neni nainstalovanda, musi se osa uréit méfenim pocatecniho a koncového bodu osy. Referenéni
bod se uréuje také pfimym mérenim.

11.9.2 Urceni osy

Zméreni nebo vybér prvniho bodu osy

Zméite Ref Pt 1

Nové pojmenovat bod referenéni
osy nebo vybrat z paméti.

Aplik.xBod na linku

= Navrat k orientaénimu méreni.

Bod ID LinBod1]"s,| : ==

Spusténi méfeni k bodu.

FEEL

Dale Prejit na dal$i krok.
Hu 76° 01'45"
Vi 76°49 45" A
Hv 4.380m| ~

Zpét | Mt | Dale

Zméreni nebo vybér druhého bodu osy

Zméite Ref Pt 2

Nové pojmenovat bod referenéni
osy nebo vybrat z paméti.

= Zpét na méfeni prvniho bodu.

Bod ID LinBod2]"s, | ._ ==

Aplik.xBod na linku

Spusténi méfeni k bodu.

FEEL

- Dale PFejit na dalsi krok.
Hu 87° 18' 10"
Vi F6° 49' 55"
Hv —

Zpét M&F
Posunuti osy
Pocate¢ni bod osy Ize posunout, aby bylo mozné pouZzit jinou referenci jako po¢atek soufadnicového systému. Pokud

je zadana hodnota kladnd, posune se osa dopredu, je-li zdporna, pak dozadu. Pocatecni bod se v pfipadé kladné
hodnoty posune doprava, v pfipadé zaporné hodnoty doleva.
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Posunuti ref. linie a5/m7I1 Zo81 Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik.>Posun. wtydeni j Rucné zadat posunuti osy.

N 1 =
Délka 0.000 m E M&F Spustit méfeni k bodu. Zobrazi
Pfi 0.000 m E se namérené hodnoty osy, vzda-

lenost a vyska. Popis hodnot
maze byt individualni.

Otogcit osu.

r-—-=2

Prejit na dal$i krok.

Cd

zpet | otacet | Mer | Dale

Otoceni osy

Smér osy Ize otocit kolem pocate¢niho bodu. Pfi zadani kladnych hodnot se osa oto¢i ve sméru hodinovych rucicek,
v pfipadé zapornych hodnot proti sméru hodinovych rucicek.

Navrat k predchozimu zobrazeni.

Potvrdit rotaci.

7 8 9 0

Zrus OK

11.9.3 Kontrola bodu ve vztahu k ose
Méreni nebo vybér referencéniho bodu

Vyber n. mer kont. bod I Vybrat bod z paméti.

Aplik.=Bad na linku

M&F Spusténi méreni k bodu.
Bod ID C1 EEI R Vysled Zobrazeni naméfenych nebo vy-
Délka 2829 m branych bodU ve vztahu k refe-
. [ renéni ose.
PFic 0.015m &+ Ulozit vysledky méfeni.
N.Ln Noveé urcit referenéni osu.

Zpét | Uloz | M&F \ N.Ln
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12 Data a jejich sprava

12.1 Uvod
Tachymetry Hilti ukladaji data pfedevsim ve vnitfni paméti.
Data jsou naméfené hodnoty, tj. hodnoty UhlG a vzdalenosti, v zavislosti na nastavenich resp. aplikaci hodnot
vztazenych na stavebni osy, jako jsou hodnoty Délka a P¥i¢ nebo souradnice.
Pomoci pocitacového softwaru Ize data sdilet s jinymi systémy.
V zasadé jsou vSechna data tachymetru bodova data, s vyjimkou grafickych dat, u kterych jsou body svazany
s grafikou.
Pro vybér resp. pouziti jsou zde k dispozici pfislusné body, nikoli grafika, kterd ma funkci doplrikovych informaci.

12.2 Bodova data

Bodovymi daty mohou byt nové méfené body nebo stavajici body. Tachymetr méfi predevsim Uhly a vzdalenosti.
Pomoci instalace stanice jsou vypocitany soufadnice zamérného bodu.

Kazdy bod, ktery je zaméfen nitkovym kfizem nebo laserovym ukazatelem a ke kterému je méfena vzdalenost, je tak
vypocitan jako trojrozmérny bod v systému tachymetru.

Tento trojrozmérny bod je jednoznaéné uréen ozna¢enim bodu.

Kazdy bod je zadan s ozna¢enim bodu, souradnici Y, soufadnici X a pfip. vySkou.

Dané body jsou definovany svymi souradnicemi nebo body s grafickymi prvky.

12.2.1 Body jako méfici body
Mé¥ici data jsou méfené body, které byly vytvofeny a uloZeny v pfislusnych aplikacich na tachymetru jako soufadnicové
body, jako napf. v H-vyty&eni, V-vyty€eni, Proméfovani a Méfeni a zaznamenani.
Meé¥ici body existuji v dané stanici pouze jednou.
Je-li pro méfici bod pouZit opét stejny nazev, mlze byt stavajici pod pfepsan nebo pojmenovan jinym nazvem bodu.

Méfici body nelze upravovat.

12.2.2 Body jako soufradnicové body
P¥i praci v soufadnicovém systému jsou vSechny pozice zpravidla ur€eny ndazvem bodu a souradnicemi, pro popis
pozice bodu je pfinejmensim nutny ndzev bodu a dvé vodorovné soufadnicové hodnoty X, Y nebo E, N atd.
Vyska je obecné na soufadnicovych hodnotach XY nezavisla.
Tachymetr pouziva body jako soufadnicové body, tzv. kontrolni nebo pevné body a méfici body se souradnicemi.
Pevné body jsou body s danymi soufadnicemi, které byly ruéné zadany na tachymetru nebo preneseny pomoci
softwaru Hilti PROFIS Layout z velkokapacitni paméti USB resp. pfimo pomoci datového kabelu USB.
Tyto pevné body mohou byt rovnéz vyty€ovaci body. Kontrolni bod (pevny bod) existuje v kazdém projektu jen jednou.
Kontrolni resp. pevné body Ize na tachymetru upravovat, neni-li bod spojen s zadnym grafickym prvkem.

12.2.3 Body s grafickymi prvky
Na pfistroji Ize pomoci softwaru Hilti PROFIS Layout ulozit grafick& data z prostfedi CAD, zobrazit je a vybirat.
Systém Hilti umozriuje riznymi zplsoby vytvaret body a grafické prvky pomoci softwaru Hilti PROFIS Layout a pfenaset
je na tachymetr resp. je zde pouzivat.
Body s pfipojenymi grafickymi prvky nelze upravovat na tachymetru, ale na pocitaci se softwarem Hilti PROFIS
Layout.

12.3 Tvorba bodovych dat
12.3.1 S tachymetrem

Kazdé méreni vytvari naméreny datovy zdznam resp. méfici bod. Méfici body jsou definovany bud jen jako hodnoty
Uhld a vzdalenosti, nazvy bodl s hodnotami thld a vzdalenosti nebo jako nazvy bodu se souradnicemi.

12.3.2 Se softwarem Hilti PROFIS Layout

1. Vytvoreni bodu z planovych rozmért konstrukci linii, kfivek a zobrazeni pomoci grafickych prvka
V programu "Hilti PROFIS Layout" Ize z planovych mér resp. rozmér(l ve stavebnim planu generovat grafiku, ktera
takika kopiruje stavebni plan.
V pocitatovém softwaru je proto plan graficky nové vytvoren ve zjednoduSené podobé, takZe vzniknou linie, kFivky
atd. jako body s grafickym ulozenim.
Zde Ize rovnéz vytvaret zvlastni kfivky, z nichz mohou byt vytvareny body napf. v pravidelnych odstupech.
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2. Vytvoreni bodu z importu CAD a dat kompatibilnich s prostfedky CAD

Pomoci softwaru "Hilti PROFIS Layout" jsou data CAD pfimo prenesena ve formatech DXF nebo AutoCAD -
kompatibilni format DWG - na pocitac.

Z grafickych dat, jako napt. linii, kfivek atd., jsou vytvoreny body.

V programu Hilti PROFIS Layout Ize z grafickych prvk( CAD vytvafet bodova data koncovych bodd, prisecikd linii,
stfedl vzdalenosti, kruhovych bod( atd.

K takto vytvofenym bodovym datdim jsou viditeln& uloZeny plvodni grafické prvky z CAD.

Data obsazena v CAD mohou byt k dispozici na riznych "vrstvach". V programu "Hilti PROFIS Layout" jsou tato data
pfi preneseni na pristroj spole¢né ulozena na "vrstvu'".

UPOZORNENI
Predevsim je tfreba dbat na to, Ze pfi organizaci dat na pocitaci je pfed prenesenim na pfistroj zohlednéna kone¢na
poZzadovana hustota bod0.

3. Import bodovych dat z tabulkovych nebo textovych soubort
V programu Hilti PROFIS Layout Ize bodova data z textovych nebo XML soubord importovat, zpracovavat a prenaset
na tachymetr.

12.4 Datova pamét
12.4.1 Vnitini pamét tachymetru

Tachymetr Hilti uklada v aplikacich data, ktera jsou pfislusnym zplsobem organizovana.
Bodova resp. méfici data jsou v systému organizovana pomoci projektl a stanic pfistroje.

Projekt
K projektu patfi jediny blok kontrolnich bod (pevnych bodd) resp. vyty&ovacich bod.
K jednomu projektu miize patfit vice stanic.

Stanice pristroje plus orientace (podle potieby)
Ke stanici vzdy patfi orientace.
Ke stanici patfi méfici body s jednozna¢nym oznacenim bodu.

UPOZORNENI
Projekt Ize povazovat za urcity soubor.

12.4.2 Velkokapacitni pamét USB
Velkokapacitni pamét USB slouzi sdileni dat mezi poéitacem a tachymetrem. NepouZiva se jako dodate¢na datova
pamét.

UPOZORNENI
Jako aktivni datova pamét se vzdy pouziva vnitini pamét tachymetru.

13 Spravce dat tachymetru

13.1 Prehled

Spravce dat umoziuje pfistup k vnitfnim ulozenym datdim v tachymetru.
Spravce dat nabizi tyto moznosti:

o Vytvoreni, smazani a kopirovani nového projektu.
e Zadavéni, upravovani a mazani kontrolnich bodd resp. pevnych bodl soufadnic.
e Zobrazeni a smazani méficich bodd.
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Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Nabidka aplikace

Aplik.=Wolba aplikace Vyvolani aplikace Spravce dat.

-

=
\ ﬁ Sprévce dat

Bod na linku Spravce dat

¢y
Konfigurace
Zpét

UPOZORNENI
Kontrolni body resp. pevné body Ize pouze upravovat, nejsou-li spojeny s grafikou.

13.2 Vybér projektu

Po spusténi spravce dat se zobrazi seznam stavajicich projektl ve vnitini paméti.
Aby byly funkce pro body a méfici body aktivni, je nejprve tfeba vybrat stavajici projekt.

Zvolte pl'OjEkt Ay E’ Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplik > Spravee datiProjekt Prohlédnout si detaily projektu.
BLD n Kop Zkopirovat vybrany projekt.

BL Smaz Vymazat vybrany projekt.
VADUZ Nove Vybér nebo vytvoreni nového
GASSNER_MR projektu.

LOP

Zpét Info | Kop |Smaz| Nové

Zpét Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Podr. projektu

Projekt BLD

Aplik.>Spravee datiFrojekt :Body Vybrat funkce pro pevné body.

M&rBod Vyvolani funkci k méficimu bodu.
Datum 28/06/11
Cas 06:42
Poc. bodd 20
Pocet stan 1

Zpét | Body |Mémod‘

13.2.1 Pevné body (kontrolni, resp. vytyéovaci body)

Po vybéru pfislusného projektu mohou byt pfi vybéru moznosti Body zadavany body se soufadnicemi nebo upravovany
&i mazany stavajici body se soufadnicemi.
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13.2.1.1 Zadavani bodi pomoci soufadnic
Ruéni zadavani ndzvu bodu a souradnic.

Pokud jiz ndzev bodu existuje, objevi se pfislusna vystraha pro zménu nazvu bodu.

Zvolte ruéni zadavani

Aplik=Spravee dat'Projekt

Bod ID 23", |
Vych 18.000 m|'2;|
Sev 21.000 m|'2,|
Vys 2.000 m|2;|

Zpét | Plan jeznar| 1an | OK
UPOZORNENI

Navrat k predchozimu zobrazeni.

Vybér bodu z planu.

Vybér bodu ze seznamu.

Man

Ruéni zadavani bodu.

¢ EAEH

K

Potvrzeni a prevzeti zadavani.

P¥i aktualné pouzivané funkci je pfislusné tlacitko zobrazeno "Sedé".

13.2.1.2 Vybér bodl ze seznamu nebo grafického zobrazeni
Nasledné se zobrazi vybér bodl ze seznamu a grafiky.

Zvolte z planu Zrug ;ﬁ;uiggiaaz r;zré\]\i/-rat k predcho-
Aolle Sprdves caTroiae = Plan Vybér bodu z planu.
. < ? —
ol v Vybér bodu ze seznamu.
O Q [ﬁ' :j/gsée; I'i.:>odu pomoci ruéniho za-
Fd_p Q Potvrzeni a pfevzeti zadavani.
Q

Ciom

Zpét | Plan

;eznar‘ Man ‘ OK

Zvolte ze seznamu

Aplik=Spravee dat'Projekt

Bod ID Fd_3|".|

Bod ID| Vych | Sev | vy
OlFd_a |20279 [37.445 [0.000
OlFd 4 |6279 [37444 [0.000
O|GOVY.|1.000 (0500 |1.650

Zpét | Plan

;eznar‘ Man ‘ OK
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13.2.1.3 Smazani a zpracovani bodi
Po vybéru a potvrzeni bodu Ize bod v nasledujicim zobrazeni smazat resp. zménit.
Pfi zméné Ize ménit pouze soufadnice a vysku, nikoli ndzev bodu.
Pro zménu néazvu bodu je tfeba zadat bod s novym nazvem.

Zobrazie data bodl 0 ': E Navrat k pfedchozimu zobrazeni.
Aplik=Spravee dat'Bod data Smazani zobrazeného bodu.
Bod ID 13 Zpracovani zobrazenych bod(.
Vych 0.000 m
Sev 1.500m|
Vy§ === "

E

Zpét | Smaz | Uprav ‘

UPOZORNENI

Body s pfipojenou grafikou nelze ani ménit, ani smazat. Tato moznost je k dispozici pouze na poditaci se softwarem
Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Méfici body

Po vybéru prislusného projektu mohu byt zobrazeny stanice s pfisluSnymi méficimi body.
Pritom Ize stanici se v§emi pfisluSnymi méficimi daty smazat.
K tomu je pfi vybéru projektu tfeba zvolit moznost Méfici body.

13.2.2.1 Vybér stanice

Nize je zobrazen vybér stanice pomoci ru¢niho zadavani nédzvu stanice, ze seznamu a grafiky.
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Zvolte ze seznamu

Aplik>Spravee datiProjeld

Zru§

Preru$eni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Bod ID

Vybér bodu z planu.

Bod ID| Vych | Sev | Vy§
1 1.000 (0500 |---

Smazani stanice a vSech pfislus-
nych méficich bod.

seznar

Vybér bodu ze seznamu.

11 1.000 [1.000 |(0.000

OK

BRI EE

Potvrzeni a prevzeti zadavani.

&
Ol10 1.000 |1.500 (0.200
g

Zpst | Plan [eznar| Man | OK

Aplik=Spravee datiProjekt

-e
I_—LISO m

Zpst | Plan feznar| Man | oK

13.2.2.2 Vybér méficiho bodu

Po vybéru stanice Ize ru¢né zadat méfici bod k vyhledani nebo jej zvolit ze seznamu méficich bodd nebo grafického

zobrazeni.

282



Zvolte ze seznamu

Aplik>Spravee dat/Méfici body

Bod ID - |%e.
Bod ID | Vych Sev Vys
&1 1.000 0500
X114 1.000 -2.351 1.408
Zrus I Plan I Seznam I OK

Zvolte z planu

Aplik=Spravee datiProjekt

-
?
hd

L\LP\L

-
I_—LHU m

Zpét I Plan |3eznar| Man ] OK

13.2.2.3 Smazani a zobrazeni méficich bodu

Zrus

Preru$eni a navrat k pfedcho-
zimu zobrazeni.

Vybér bodu z planu.

Smazani bodu.

seznar

Vybér bodu ze seznamu.

2EEE |

OK

Potvrzeni a prevzeti zadavani.

Po vybéru méficiho bodu Ize zobrazit namérené hodnoty a soufadnice a smazat méfici bod.

Mé&fici body

Aplik=Spravee datMafici body

Stan ID 10|=|
Bod ID 14):=|
Hu 138° 02" 12"
Vi 72° 35' 20"
Hyv 3.851m

Zpét | Smaz | Sourad

13.3 Smazani projektu

Zpét

Navrat k predchozimu zobrazeni.

Smazani bodu.

FIEE

Uhel

Zobrazeni mé¥icich dat.

L&P

Zobrazeni souradnic.

Sourad

Zobrazeni vzdalenosti staveb-
nich os.

Pfed smazanim projektu se objevi pfislusné potvrzeni s moznosti dal$iho prohlizeni podrobnosti projektu.

UPOZORNENI

Je-li projekt smazan, jsou vSechna data, ktera s projektem souviseji, ztracena.

13.4 Nové vytvoreni projektu

P¥i zadavani nového projektu je tfeba dbat na to, Ze nazev projektu je v paméti ulozen pouze jednou.
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Novy nazev projektu 0 —E=] Zadavani nazvu projektu.

F P i & Preru$eni a navrat k vybéru pro-
AplikzSpravce dat’Projeht Zrus

PrOjekt "'| BCl Potvrzeni a prevzeti zadavani.
Datum 09/06/11

Cas 08:28

Zrus OK

13.5 Kopirovani projektu
P¥i kopirovani projektu se nabizeji rizné moznosti:

e Zvnitini do vnitini paméti.
e Zvnitini paméti do velkokapacitni paméti USB.
o Z velkokapacitni paméti USB do vnitini paméti.

P¥i kopirovani Ize zménit nazev projektu v cilové paméti.
Tim je mozné projekt pfi kopirovani prejmenovat a projektova data duplikovat.

Zkopirujte projekt 08/me! Vinit pamt Volba zdrojové paméti.

ApliksSpravee dat'Projekt Vnit pamét Volba cilové paméti.

Zdroj pamét Vnit pamét Zrus PFeruseni a navrat k pfedcho-

zimu zobrazeni.
Cil pamét Vnit pamét Potvrzeni a pfevzeti zadavani.
Projekt Layout_New_Bldg|=|
Novy Proj sk

Zrus OK

UPOZORNENI
Je-li jiz ndzev projektu v cilové paméti ulozen, je tfeba zvolit jiny ndzev nebo smazat stavajici projekt.

14 Pocitacové sdileni dat
14.1 Uvod

Sdileni dat mezi tachymetrem a pocitacem probiha vzdy ve spojeni s pocitatovym programem Hilti PROFIS Layout.
Pfenasena data jsou binarni data a bez téchto programu je nelze Cist.

Sdileni dat Ize provadét bud pomoci dodaného datového kabelu USB, nebo pomoci velkokapacitni paméti USB.
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14.2 HILTI PROFIS Layout

Data se v zasadé sdileji jako Uplny projekt, tj. mezi tachymetrem Hilti a softwarem Hilti PROFIS Layout se sdileji
vSechna data, ktera patfi k projektu.

Projekt sam muZe obsahovat kontrolni resp. pevné body s nebo bez grafiky nebo v kombinaci, tj. s kontrolnimi resp.
pevnymi body a méficimi body (méficimi daty), véetné vysledkd z pfislusnych aplikaci.

14.2.1 Datové typy

Bodova data (kontrolni body resp. vyty¢ovaci body)

Kontrolni body jsou rovnéz zaroven vyty€ovaci body a Ize je opatfit grafickymi prvky pro usnadnéni identifikace nebo
pro nacrt situace.

Jsou-li tyto body pfenaseny z pocita¢e na tachymetr s grafickymi prvky, jsou tato data na tachymetru zobrazena
s grafikou.

Jsou-li na tachymetru pozdéji ruéné zadavany kontrolni resp. vyty¢ovaci body, nelze k nim na tachymetru pfiradit nebo
pfipojit zadné grafické prvky.

Mérici data

Mé¥ici body resp. méfici data a vysledky aplikaci se zasadné prenaseji pouze z tachymetru do softwaru Hilti PROFIS
Layout.

Prenasené méfici body Ize prenaset jako bodova data v textovém formatu s prazdnymi znaky, oddélené ¢arkou (CSV)
nebo v jinych formatech jako DXF a AutoCAD DWG a dale zpracovavat na jinych systémech.

Vysledky aplikaci, jako napf. vytyéovaci rozdily, vysledky méfeni ploch atd., Ize v programu Hilti PROFIS Layout
exportovat v textovém formatu jako "zpravy".

Shrnuti
Mezi tachymetrem a softwarem Hilti PROFIS Layout Ize oboustranné sdilet nasleduijici data.

Z tachymetru do Hilti Profis Layout:

e Méfici data: Nazev bodu, Uhel a vzdalenost.
e Bodova data: Nazev bodu, souradnice + vyska.

Z Hilti Profis Layout do tachymetru:

e Bodova data: Nazev bodu, soufadnice + vyska.
o Graficka data: Souradnice s grafickymi prvky.

UPOZORNENI
Sdileni mezi tachymetrem a jinymi pocitacovymi systémy neni pfimo mozné, pouze prostfednictvim softwaru Hilti
PROFIS Layout.

14.2.2 Vystup dat (export) v programu Hilti PROFIS Layout

V nasledujicich aplikacich jsou data uloZzena a pomoci softwaru Hilti PROFIS Layout mohou byt vyexportovana
v rGznych formatech:
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Vodorovné vyty&eni

Svislé vyty¢eni

Proméfovani

Méfeni a zaznamenani

Méreni ploch (vysledek méfeni ploch)

arDA

Vystupni data
Software Hilti PROFIS Layout nacte uloZzena data z celé stanice a extrahuje nasleduijici data.

1. Nézev bodu, vodorovny Uhel, svisly Uhel, vzdalenost, vyska reflektoru, vyska pfistroje
2. Nazev bodu, soufadnice Vych(Y), soufadnice Sev(X), vyska
3. Vysledky aplikace jako vyty€ovaci rozdily a méfeni ploch

Vystupni formaty

Format CSV Jednotliva data oddélena ¢arkou.

Textovy format Odstupy vyplnéné prazdnymi znaky, takZe jsou jednot-
liva data uvedena ve sloupcich.

Forméat DXF Textovy vyménny format kompatibilni s prostfedky
CAD.

Format DWG Binarni datovy format kompatibilni s prostredky Auto-
Cad.

14.2.3 Vstup dat (import) v programu Hilti PROFIS Layout

Vstupni data
Pomoci softwaru Hilti PROFIS Layout Ize &ist, ménit a na tachymetr pfimo pomoci kabelu nebo velkokapacitni paméti
USB prenaset nasledujici data:

1. Nazvy bodu (pevné body) se soufadnicemi a vyskami.
2. Polylinie (linie, kfivky) z jinych systém0

Vstupni formaty

Forméat CSV Data oddélena ¢arkou.

Format txt Data oddélena prazdnymi znaky.

Textovy format Odstupy vyplnéné prazdnymi znaky, takZe jsou jednot-
liva data uvedena ve sloupcich.

Forméat DXF Vykres CAD s liniemi a oblouky jako obecny vyménny
format CAD.

Forméat DWG Vykres CAD s liniemi a oblouky jako format kompatibilni
s AutoCAD.

15 Kalibrace a sefizeni

15.1 Kalibrace v terénu
Pristroj je pfi expedici z vyroby spravné nastaveny.
Na zakladé kolisani teploty, pohybl pfi prepravé a starnuti je mozné, Ze se nastavené hodnoty pristroje Gasem zméni.
Proto je pfistroj vybaveny funkci pro kontrolu nastavenych hodnot a ptipadnou opravu pomoci kalibrace v terénu.
Za timto ucelem se pfistroj nainstaluje pomoci kvalitniho stativu a pouzije se dobre viditelny, pfesné identifikovatelny
cil v rozmezi +3 stupit vaci horizontale ve vzdalenosti cca 70-120 m. Poté se provede méfeni v poloze dalekohledu 1
a poloze dalekohledu 2.

UPOZORNENI
Tento postup je interaktivné podporovan na displeji, takZe je tfeba pouze dodrzovat pokyny.

Tato aplikace kalibruje a sefizuje tyto tfi osy pfistroje:

e Zamérna osa
e VU kolim
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o Dvouosy kompenzator (obé osy)

15.2 Provedeni kalibrace v terénu

UPOZORNENI
PFistroj obsluhujte opatrné, aby se nepohyboval.

UPOZORNENI
P¥i kalibraci v terénu je nutna zvlastni peclivost a pfesna prace. PFi nepfesném zaméreni nebo otfesech pfistroje mohou
byt zjistény chybné kalibra¢ni hodnoty, které by nasledné vedly k chybnym mérenim.

UPOZORNENI

V pfipadé pochybnosti odevzdejte pfistroj ke kontrole v servisu Hilti.

1. Instalujte pfistroj bezpecné na dobrém stativu.
2.V nabidce aplikace zvolte moznost Konfigurace.

Konfigurace 08/06/ - Zo8t Pteruseni a navrat k nabidce vy-
CET O oy Vyvolani nabidky kalibrace se
@ = zobrazenim hodnot ulozenych
Kalibrace \ prStrO]l
0 =1
Nastaveni Kalibrace
- + ‘f'-l-
I + =+
System info ‘obrazeni kalibrac
Zpét
3.  Zvolte nabidku Konfigurace.
Kalibraéni hodnoty 0 | Nové Spusténi procesu kalibrace.
Aplik=KonfiguracedKalibrace Potvrzeni zobrazenych kalibrac-
Vil kolim -0° 00" 08" nich hodnot a navrat ke konfigu-
racni nabidce.
Cilovéa osa -0° 00' 02"
Nové OK

4.  Spustte kalibraéni postup nebo potvrdte zobrazené kalibra¢ni hodnoty a dalsi kalibraci neprovadéijte.
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5. Zvolte presné rozpoznatelny cil v rozmezi + 3 stupnl k horizontale ve vzdalenosti cca 70-120 m a opatrné jej
zamérte.
UPOZORNENI Vyhledejte vhodny cil, ktery Ize v danych podminkach dobfe zaméfit.
UPOZORNENI Neni-li pfistroj v 1. poloze dalekohledu, objevi se na displeji pfislugna vyzva.

Méfeni v poloze 1 Zpst Navrat k pfedchozimu zobrazeni.

Aplik=Konfiguracesialibrace

MaF Provedeni méfeni v poloze dale-
kohledu 1.

Kalibrace pfistroje
Fameérfte cil v rozsahu £3° k horizontale.

Hu 351° 38" 25"
Vi 88° 11' 23"

Zpét M&F

6. Provedte méreni v poloze dalekohledu 1.
Poté se objevi vyzva ke zméné do 2. polohy dalekohledu.

7. Otocte pristroj opatrné do 2. polohy dalekohledu.

288



Navrat k predchozimu zobrazeni.

MEfeni v poloze 2

_ Zpét
Aplik=Konfiguracesi<alibrace M&F Provedeni méfeni v poloze dale-

kohledu 2.

Kalibrace pristroje
Fresné zaméfte stejny cil.

dHu -0° 00" 01"

dvu 0° 00' 01"
Zpét M&F

8. Zameéfte znovu stejny cil v rozmezi + 3° k horizontéle.
UPOZORNENI Na displeji se objevuji pomocné pokyny, tj. zobrazuiji se rozdily pro svisly a vodorovny kruh. Tyto
pokyny slouzi vyhradné k usnadnéni vyhledani cile.
UPOZORNENI Je-li cil zaméfen ve druhé poloze dalekohledu, mély by byt hodnoty pfiblizné "nula" resp.
odchylovat se pouze o nékolik vtefin.

9. Provedte méfeni v poloze dalekohledu 2.
Po uspéSnych mérenich v obou polohach dalekohledu se zobrazi nové a staré hodnoty nastaveni pro Va kolim
a zamérnou osu.

F 0 | s Preruseni a zachovani starych
Nastavie nové hodnoty ] Zrus hodnot
AplikzKonfiguraceskalibrace - B . . , f

Prevzeti a uloZeni novych kalib-

VU kolim (stary) -0° 00' 06" [tester_ ra¢nich hodnot.
Vi kolim (novy) -0° 00" 06"
Cilova osa (stara) -0° 00' 02"
Cilova osa (nova) 0° 00' 02"

Zrus Nastav

10. Potvrdte a ulozte nové kalibraéni hodnoty.
UPOZORNENI Pomoci predchoziho kalibradniho postupu pro Vi kolim a zamérnou osu byly rovnéz zjistény nové
hodnoty nastaveni pro dvouosy kompenzator.
P¥i prevzeti novych kalibra¢nich hodnot jsou rovnéz prevzaty nové hodnoty nastaveni pro kompenzator.

15.3 Kalibracni servis Hilti
Aby bylo mozno zajistit spolehlivost podle pozadavk( norem a zakond, doporucujeme pfistroj nechavat pravidelné
kontrolovat v kalibraénim servisu Hilti.
Kalibracni servis Hilti je vam k dispozici stale; doporucujeme ale servis provadét minimalné jednou za rok.
V ramci kalibra¢niho servisu Hilti se vydava potvrzeni, Ze specifikace zkouSeného pfistroje ke dni kontroly odpovidaji
technickym (dajdm v navodu k obsluze.
V pripadé odchylek od udajl vyrobce se pouzité méfici pristroje znovu sefidi.
Po rektifikaci a kontrole se na pfistroj umisti kalibracni Stitek a formou certifikatu o kalibraci se potvrdi, Ze pfistroj
pracuje v ramci toleranci uvedenych vyrobcem.
Kalibraéni certifikaty jsou nutné pro podniky, které jsou certifikovany podle normy ISO 900X. Nejblizsi zastoupeni Hilti
vam ochotné poskytne dalsi informace.
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16 Cisténi a udrzba

UPOZORNENI
Poskozené dily nechte vymeénit v servisu firmy Hilti.

16.1 Cisténi a suseni
Ze skla vyfoukejte prach.
POZOR
Nedotykejte se skla prsty.

Pristroj Cistéte pouze Cistym, mékkym hadrem. V pfipadé
potfeby ho navihéete istym alkoholem nebo vodou.
POZOR

NepouZivejte jiné kapaliny, nez alkohol a vodu. Mohly by
poskodit plastové dily.

UPOZORNENI
Poskozené dily nechte vymeénit v servisu firmy Hilti.

16.2 Skladovani

UPOZORNENI
Pristroj neskladujte ve vihkém stavu. Pfed uloZenim
a skladovanim ho nechte uschnout.

UPOZORNENI
Pred skladovanim pfistroj, pfepravni pouzdro a pfislu-
Senstvi vzdy ocistéte.

UPOZORNENI
Po del§im skladovani nebo po delsi prepravé zkontrolujte
pred pouzitim presnost pfistroje kontrolnim méfenim.

POZOR

Pokud pristroj delsi dobu nepouzivate, vyjméte akumula-
tor. Kapalina vytekla z baterii/akumulatordt mGze pistroj
poskodit.

UPOZORNENI

Pfi skladovani vybaveni dbejte na stanovené teplotni
meze, obzvlasté v zimé a v Iété, zejména pokud mate
vybaveni ulozené ve vnitfnim prostoru vozidla (-30 °C az
+70 °C (-22 °F az +158 °F)).

16.3 Preprava
POZOR
P¥i zasilani pristroje akumulator izolujte nebo vyjméte
z pristroje. Kapalina vytekla z baterii/akumulatord mize
pristroj poskodit.

Pro pfepravu nebo zasilani vybaveni pouzivejte prepravni
karton Hilti nebo obal s obdobnou jakosti.

17 Likvidace
VYSTRAHA

Pfi nevhodné likvidaci vybaveni miize dojit k nasledujicim efektim:
P¥i spalovani dilll z plastu vznikaji jedovaté plyny, které mohou zpUsobit onemocnéni osob.
Akumulatory mohou pfi pokozeni nebo pfi pdsobeni velmi vysokych teplot explodovat a tim zpUsobit otravu, popaleni,

poleptani kyselinami nebo znecistit zivotni prostredi.

Lehkovéaznou likvidaci umoZziujete nepovolanym osobam pouzivat vybaveni nespravnym zplsobem. Pfitom mlzete
sobé a daldim osobam zpusobit tézka poranéni, jakoZ i znecistit Zivotni prostiedi.

€3

Pristroje firmy Hilti jsou pfevazné vyrobeny z recyklovatelnych materidl(. Pfedpokladem pro recyklaci materidll je
jejich Fadné roztfidéni. V. mnoha zemich jiz je firma Hilti zafizena na pfijem vaSeho starého pfistroje na recyklaci. Ptejte
se zakaznického servisniho oddéleni Hilti nebo svého obchodniho zastupce.

Jen pro staty EU

Elektronické méfici pfistroje nevyhazujte do domovniho odpadul!

Podle evropské smérnice o nakladani s pouzitymi elektrickymi a elektronickymi zatizenimi a podle odpo-
vidajicich ustanoveni pravnich predpist jednotlivych zemi se pouzité elektrické naradi/zafizeni/ptistroje
a pouzité akumulatory musi sbirat oddélené od ostatniho odpadu a odevzdat k ekologické recyklaci.

Akumulatory likvidujte v souladu s narodnimi predpisy. Pomozte chranit zivotni prostfedi.
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18 Zaruka vyrobce

Hilti zaru€uje, Ze dodany vyrobek nema zadné materia-
lové ani vyrobni vady. Tato zaruka plati za pfedpokladu,
Ze se vyrobek spravné pouziva, oSetfuje a Cisti v souladu
s navodem k obsluze firmy Hilti, a Ze je dodrzena tech-
nicka jednota vyrobku, tj. Ze se s vyrobkem pouziva jen
originalni spotfebni materidl, pfisluSenstvi a ndhradni dily
od firmy Hilti.

Tato zaruka zahrnuje bezplatnou opravu nebo vyménu
vadnych dild po celou dobu Zivotnosti vyrobku. Na dily,
které podléhaji normalnimu opotfebeni, se tato zaruka
nevztahuje.

Dal$i naroky jsou vylouéeny, pokud to neodporuje
zavaznym narodnim predpisiim. Hilti neruéi zejména

19 Upozornéni FCC

POZOR

Tento pfistroj byl testovan a bylo zji§téno, Ze spliuje
mezni hodnoty stanovené pro digitalni pfistroje tfidy B
ve smyslu ¢asti 15 smérnic FCC. Tyto mezni hodnoty
stanovuiji dostate¢nou ochranu pred rusivym vyzarova-
nim pfi instalaci v obytnych oblastech. Pfistroje tohoto
druhu vytvéreji a pouzivaji radiové frekvence a mohou
je také vyzarovat. Mohou proto v pfipadé, ze nejsou in-
stalovany a pouzivany podle navodd, zptisobovat ruseni
pfijmu rozhlasu.

Nicméné nemUize byt zaruc¢eno, Ze se pfi urcité instalaci
nemohou vyskytnout zadné ruseni. Pokud by tento pfi-
stroj zplsoboval ruseni radia a televize, coz Ize zjistit jeho

upozornéni IC

za bezprostiedni nebo nepfimé Skody vzniklé zava-
dou nebo zavinéné vadnym vyrobkem, za ztraty nebo
naklady vzniklé v souvislosti s pouzitim nebo kvuli
nemoznosti pouziti vyrobku pro uréity ucel. Implicitni
zaruky prodejnosti anebo vhodnosti k pouziti ke kon-
krétnimu ucelu jsou vylouceny.

Pro opravu nebo vymeénu je nutno vyrobek nebo pfislusné
dily zaslat neprodlené po zjisténi zavady kompetentni
prodejni organizaci Hilti.

Predkladana zaruka zahrnuje ze strany Hilti veSkeré
zaruéni zavazky a nahrazuje vSechna predchazejici
nebo soucasna prohlaseni, pisemné nebo Ustni dohody
ohledné zaruk.

platné v Kanadé

vypnutim a opétovnym zapnutim, doporucuje se uzivateli
zkusit odstranit ruseni pomoci nasledujicich opatteni:

Zmeérite orientaci nebo misto pfijimaci antény.
ZvétSete vzdalenost mezi pristrojem a pfijimacem.

Poradte se s prodejcem nebo se zku$enym radiovym
a televiznim technikem.

UPOZORNENI

Zmény nebo modifikace, které nebyly vyslovné schvaleny
firmou Hilti, mohou mit za nasledek ztratu uzivatelského
opravnéni k pouzivani pfistroje.
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20 Prohlaseni o shodé ES (original)

Oznadeni: Tachymetr
Typové oznaceni: POS 15/18
Generace: 01
Rok vyroby: 2010

Prohlasujeme na vyhradni zodpovédnost, Ze tento vyro-
bek je ve shodé s nasledujicimi smérnicemi a normami:
2011/65/EU, 2006/95/EG, 2004/108/EG.

Hilti Corporation, Feldkircherstrasse 100,
FL-9494 Schaan

Ly Cw,;;

(/(ﬂaﬂ@,'@( o™

Paolo Luccini Matthias Gillner
Head of BA Quality and Process Ma- Executive Vice President
nagement

Business Area Electric

Tools & Accessories
01/2012

Business Area Electric Tools & Acces-

sories
01/2012

Technicka dokumentace u:

Hilti Entwicklungsgesellschaft mbH
Zulassung Elektrowerkzeuge
Hiltistrasse 6

86916 Kaufering

Deutschland

A
Akumulator . . . . ... ... ... 199, 203, 217, 219
POABO . . ... ... . 203
vlozeniavyména . . . .. ... ... ... 199, 217
Atmosférické korekce . . . . ... ... ... 200, 228
Atmosférické vlivy . . . ... ..o 200, 229
B
Bodvigiose . ................ 200, 275
(&7
Cille ... ... 199, 213
(o}
Casadatum .. ... ............ 199, 226
D
Datovébody .. ............... 199, 215
Datovétypy . . . . ... ... ... 201, 285
Dotykova obrazovka
alfanumericka klavesnice . . . .. .. .. 199, 218
Ciselna klavesnice . . . ... ... .... 199, 218
obecnéovladaciprvky . . . . . ... ... 199, 219
rozdéleni . . ... ... ... ... ... 199, 218
velikost . . . ... Lo 199, 217
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Dvouosy kompenzator . . . . .. ... ... 199, 212
E
Elektronickalibela. . . . . . ... ... ... 199, 228
F
Funkénitladitka . . . . . ... .. ... ... 199, 217
H
Hilti PROFIS Layout . . . .......... 201, 285
vstup dat (import) . . . ... .. ... ... 201, 286
vystup dat (export) . . . . ... ... ... 201, 285
1
Indikace sklonu
svisly ... 199, 223
Instalace pristroje . . . ........... 199, 220
nad trubky a pomocilaserové olovnice . . . 199, 221
K
Kalibracevterénu. . ... ... ... .. 201, 286-287
KalibraéniservisHilti . . . ... ....... 201, 289
Konfigurace . . . ... .. ... ....... 199, 224
Kontrola bodu
vevztahukose . . . . ... ... ..... 200, 276



Kontrolafunkce . . . . . ... ... .. ... 199, 217
Kontrolnibody . . .. ... ......... 201, 279
Korekce
atmosférickych vlivd . . . ... ... ... 200, 229
L
Laserovaolovnice . . . . . . ... ... .. ..., 198
Laserovyukazatel . ........... 199, 215, 228
stavovakontrolka. . . . ... ... .... 199, 219
M
Meéreni a zaznamenani
pomoci soufadnic . . .. ... ... ... 200, 269
Méfeniplochy . . . ... .. ... ... ... 200, 271
Méfenirozpéti . . . . . . . ... L. 200, 264
MéfenivySek . . ... ... ... ... .. 199, 214
Méfenivzdélenosti . . . ... ... ..... 199, 212
Méreni & zaznamenani . .. ........ 200, 267
pomoci stavebnichos . . ... ... ... 200, 267
Méficibod . ................. 201, 281
smazaniazobrazeni . . ... .......... 283
N
Nabidka funkci
FNC . . . . .. 199, 227
Nabijecka
POAB2 . . . . . 203

Navadéci zafizeni
Nepfimé ur€eni vysky

198-199, 215, 227
200, 273-274

o
Objektiv . . . . . .. .. 198
Odeditani hodnot nakruhu . . . . .. .. 199, 222-223
OKuldr . . .. . .. 198
Ovladacipanel . .. ... .......... 199, 217
P

Pevnybod . . . . ... ... ... ..., . 201, 279
POA 50

reflektorova ty¢ (metrické jednotky) . . . . . .. 203
POA 51

reflektorova ty¢ (imperialni jednotky) . . . . .. 204
POA 80

akumuldtor . . .. ... 203
POA 82

nabijeCka . . . ... oL 203
POAW-4

reflektorova félie . . . .. ... ... ... ... 204
Podsvicenidispleje . . . . . ... ... ... 199, 228
Polohastanice . . ................. 238
Polohy dalekohledu . . . . . . ... ..... 199, 210

Principméfeni . . . . . .. ... ... . ... 199, 212
Projekt
kopirovani . . . . ... ... ... 201, 284
nové vytvofeni . . . . ... ... 200-201, 230, 283
SMazani . . . . . ... 201, 283
vwbér ..o 201, 279
Projektové informace . . . . ... ... ... 200, 231
Projekty . . . ... ... ... 200, 229
Proméfovani . ................ 200, 260
pomoci soufadnic . . . ... ... ... 200, 263
pomoci stavebnichos . . . ... ... .. 200, 261
Pristroj
instalace . . .. .............. 199, 220
R
Reflektorova félie
POAW-4 . . . .. 204
Reflektorovaty¢ . .. ............... 203
POA5S0 . .. .. ... .. ... ..., 199, 203, 213
POABST . . . 204
S
Sada rektifikaénich kli¢a . . . ... ... ... 203-204
Sitovyadaptér . . .. ............... 203
POABT . . . .. 203
Soufadnice . . ... ... L. 198, 208
StativPUA35 . . . .. .. ... .. 204
Stavebniosy . .. ... ... ... ... .. 198, 208
Svislévyrovnani . . . .. ... ... L. 200, 270
Svislé vytyéeni
V-vyty€eni. . . . ... ... 200, 254
Svislypohon . . ... ... ... . ... 198
T
Tachymetr . .................... 203
vypnuti . ... 199, 220
Teodolit . . . ... ... ... ........ 199, 221
Transportnirukojet . . . . .. .. ... ... ... 198
Trojnozka . . . . . ... 198
V)
Ureniosy . . . . . o o v it e e 200, 275
v
Vodorovné vytyéeni
(H-vyty€eni) . . . . . ... ... ... ... 200, 247
Volné stani¢eni . . . ... ........ 200, 240, 242
V-vytyéeni
pomoci soufadnic . . . . ... ... ... 200, 258
pomoci stavebnichos . . . .. ... ... 200, 255
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Vybér méficiho bodu
Vybérprojektu. . . . .. ... L 200, 230

Vybérstanice . . ... ... ... .. ... .... 281
Vypnéte pfistroj . . . . ... ... ... 199, 220
Vytyéeni
pomoci soufadnic . . . ... ... ..., 200, 251
pomoci stavebnichos . . ... ... ... 200, 248
VytyGovacibody . .. ............ 201, 279
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z
Zadavani bod
pomoci soufadnic . . . ... ... 280
smazanibodld. . . ... ... ... ... 281
vwbérbodd . .. ... ... ... 199, 215, 280
zpracovanibodd . . . ... ... 281
Zadavani staniénihobodu . . . . ... L. 233
Zadavani zamérméhobodu . . . . . ... .. 234, 239
ZaostfovaciSroub . . . .. ..o 198
Zapnuti pfistroje . . . . .. ... 199, 219
Zobrazeni aktivniho projektu . . . . ... .. 200, 229
Zobrazeni vodorovného kruhu . . . . . . .. 199, 222



POVODNY NAVOD NA POUZIVANIE

Tachymeter POS 15/18

Pred uvedenim do prevadzky si bezpodmie-
necne precditajte navod na obsluhu.

Tento navod na obsluhu odkladajte vzdy spolu
s pristrojom.

Pred odovzdanim pristroja inym osobam sa
presvedcite, ze navod na obsluhu je jeho su-
¢astou.

H Cisla odkazuju vzdy na obrazky. Obrazky k textu
najdete na rozkladacich stranach. Pri Studovani navodu
ich majte vzdy otvorené.

V texte tohto ndvodu na obsluhu sa pojmom "pristroj"
vzdy oznacuje tachymeter POS 15 alebo POS 18.

@ Nastavovacia skrutka trojnozky

(3) Aretécia trojnozky

(4) Ovladaci panel s dotykovou obrazovkou
(5) Zaostrovacia skrutka

(6) Okular

(7) Dalekohlad s meradom vzdialenosti

(8) Priezor na priblizné zacielenie

Casti krytu vpredu B

Vertikalny pohon

(1) Rozhranie USB, dvojité (malé a velké)

(12) Priehradka na akumulator vpravo s uzatvaracou

skrutkou

(14) Nastavovacia skrutka trojnozky

Casti krytu vzadu £l

Q) Priehradka na akumulator viavo s uzatvaracou
skrutkou

Horizontalny pohon, pripadne pohon do stran

(5 Trojnozka

Laserova olovnica
(7)) Pomoc pri navadzani
@8

@),

Objektiv
Transportna rukovat

1  VSeobeché informacie .........cvcvviviviiririniiriraninrarananrannnnass 298
1.1 Signalne slovaaichvyznam. . .........iiiiiiiiinnrnnernanrnasnnasanasnnasnnnnns 298
1.2 Vyznam piktogramov adalSiepokyny ..........ccciiiiiiiiiiiiiiiniaanaariannnanns 299
2.1 Pouzivanie vsulade suréenymucelom . .........c.ciiiiniinrinnnnnnnnnrsrrnnnnnnnns 299
2.2 [0 ¢T3 o T 13 1 ) - T 299
2.3 Do rozsahu dodavky Standardnej vybavy patria . . ... 300
3 PrisluSenstvo ......cocviiiiiiiiiii i s s s r e er s a s n s n e e 300
4 Technické Udaje.......ccucvirirncncrncrarncrncrnarsrscsansnssnnnsnnenns 302
5 BezpeCnostnNé POKYNY......cueuiursesrarasesssrasessssasassssssnssnsnns 303
5.1 Zakladné bezpeCnostNé UPOZornenia. . . . ..o vttt cennnnnnnennneannnnsnnnennnnnns 303
5.2 Pouzivanie v rozpore s uréenym Gi€elomvyuzitia . . .........ciiiiiii it 303
5.3 Spravne vybavenie pracovisk . . . ... c i ittt i e i e e s e s 304
5.4 Elektromagnetickatolerancia. . . . .........iiiiiiiiiin ittt i e, 304
5.41 Klasifikdcia lasera pre pristroje triedy 2 . . . . ... 304
5.4.2 Klasifikacia lasera pre pristroje triedy 3R . . . . . ... ... 304
5.5 VSeobecné bezpecnostnéopatrenia ...........c.iiiiiiiiiii i i i 304
5.6 =Y o - - 305
6 OPiSSYStEMU ....cvcviiiiiriiirarasssarasnssnrasnsssrasnssnsnssnsnsnns 30D
6.1 VSE0bEeCNE POJMY . & o it i ittt it e e e s s s sns s asanssssnsnnsnansnnnsssnnnns 305
6.1.1 SUrAANICE .« o o ot s e e e s 305
6.1.2 StAVEDNG OSi . . . o o it e 305
6.1.3 Specifické 0dbOME POJMY . .+« . v ettt e et et e e e e 306



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

7
71
7.2
7.3
7.4
7.5
7.51
7.5.2
7.5.3
7.5.4
7.5.5
7.5.6
757
7.5.8
7.6
7.6.1
7.6.2
7.7
7.71
7.7.2
7.7.3
7.8
7.8.1
7.8.2
7.8.3
7.8.4

8
8.1
8.1.1
8.2
9
9.1
9.2
9.3
9.4
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Polohy dalekohlfadu BE BN . . . . .. ..ottt 307

Pojmy @aiCh OpiSy . ... ... e 307
Skratky @iCh VYzZnamy . . ... oo e 308
Systémmeraniauhlov . ..........ccciiiiiiiii ittt i rr 309
PrinCip merania . . . . ..o ot e 309
Dvojosovy kompenzator Bl . . . .. ... 309
Meranie vzdialenosti . .. ...... ..ttt e i e e 309
Meranie vzdialenosti Bl . . . . ... .. e 309
L1 T 310
Reflektorova vytyCka . . . .. 310
Meranie VYSOK . .. .iiiiitiiieeeensnenessnneannasssssssssnnnnasnasssssssnnnnnnnnns 311
Meranie VYSOK . . . o oot i e 311
POMOC Prinavadzani . ......c.coouiiinnnnnnnnnnnnnnnsssssnnnnssnanssnsssnsnnnnnnns 312
Pomoc prinavadzani Bl . . . . . . ... e 312
Laserpointer T .. .......iiiiiiiiii ittt it s 312
DAtoVE body . . .. v it e i i e e e e e e e e 312
VYDEr DOAOV . . o oot e 312
Prvé KroKY ...ccveirviesrssnssnrnsnssnrnsnssnrnsnssnsnsnssnsnnsnsnsnns 314
AKUMUIAIONY . . . . i ittt ittt i et s st s s annnasaassssnsnnanssnnnssnnnnns 314
Nabijanie akumulatora . . .. ... .o oottt ittt s st nnannaasaa 314
VloZenie avymena akumulatorov Bl . . .. ... ... .. i i i i e 314
KontrolafunkCie. . .. ..o vttt i ittt n s 314
[0 177 =T = Yo 1 o Y- . 1= I 314
FunkEné tlagidla . . . ... ... 314
Velkost dotykove] Obrazovky . . .. ..ot 315
Rozdelenie dotykovej obrazovky . ... .. ... ... 315
Dotykova obrazovka - numericka klavesnica . . . ... ... ... .. 315
Dotykova obrazovka - alfanumerickd klavesnica .. .......... . . . . . . e 316
Dotykova obrazovka - vSeobecné ovladacie prvky . . ... ... 316
Indikacia stavu Laserpointer. . . . . . . . e 316
Indikatory stavu akumulatora . . . . . .. ... 316
Zapinanie/Vypinanie . . . ... v it in ettt s s 317
ZAPNULIE . . . o oot 317
VYPINANIE .« . . e et e 317
Postavenie pristroja . . . ... v oo ittt ittt ittt e s s a e s s 317
Postavenie s bodom na zemi alaserovou OlOVNICOU . . . . . oo v vttt e 317
Postavenie pristroja Bl . . . . . . . ..o 317
Postavenie nad rdrky a pomocou 1aserovej OloVNICE . . .. ... u v v 318
- o 117 Ve F= T 1= Yo Lo 11 318
Nastavenie zobrazenia vodorovného kruhu . . . . . . . ..o e 319
Manualne zadanie od€itavania zkruhu . .. ...... ... ... 319
Nastavenie od¢itavaniaz kruhunanulu. . . ... ... e 320
Indikécia zvislého sklonu i . . . . . ... o e 320

Nastaveniasystému...........cocviiviiiiiiirncrerncrncnernnsnnnnennnnns 321

o3 T 10 T T - 321
Nastavenia . . . ... e 321

Lo T3 I L1 1 323
Ponuka funkcCii (FNC)....ccocviiveiiiiicrnrncrncrnrnrncrnrnnrnnnnsnnenns 324
Navadzaciesvetlo [l . . ..........iiiiiiiiiiiiie e i e nnnnanaassannnnnnnassnnnn 324
Laserpointer T .. .......iiiiiiiiiii ettt et s 325
Osvetleniedispleja........ ...ttt i i ittt e a st 325
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9.5 AtMOSTErick@ KOreKCie . . . .. v v ittt ittt e e e ettt e 325

9.5.1 Korekcia atmosférickych vplyvov . . . . ... e 326
10 Funkcie k aplikaciam.........cccviiiiriiiirarasinrnrasessnrasnsrnsannsss 326
10.1 o o 1= 1 7/ 326
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1 VSeobecné informacie

1.1 Signalne slova a ich vyznam UPOZORNENIE
NEBEZPEGCENSTVO Pokyny na pouzivanie a iné uzito¢né informéacie
Na oznacenie bezprostredne hroziaceho nebezpecen-
stva, ktoré moze sposobit tazky Uraz alebo usmrtenie.

VYSTRAHA
V pripade moznej nebezpecnej situacie, ktora moze viest
k tazkym poraneniam alebo k usmrteniu.

POZOR
V pripade moznej nebezpecnej situacie, ktora by mohla
viest k fahkym zraneniam oséb alebo k vecnym Skodam.
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1.2 Vyznam piktogramov a d'alSie pokyny
Symboly

.V

Pred VSeobecna Odpad Nedivajte sa
pouzitim si vystraha odovzdajte do lu¢a
precitajte pred nebez- na recyklaciu
navod na pecenstvom
pouzivanie
Skrutku
neskrutkujte

Symboly triedy lasera Il / trieda 2

Laser Radiation

Do not stare inlo beam
Class 2 Laser Product
Po<TmW CW }=630-630nm

1EC60825-1:2001

Laser triedy Il podla Laser

CFR 21, § 1040 (FDA) triedy 2,
podla normy
EN 60825:2008

Symboly triedy lasera Il / trieda 3

A\ Laser Radiation
Avokd direct ye exposurs
Class 3R Laser Product

ps 75mW
12+ -400MHz
1EC608251: 2007

Laser triedy Il podia
CFR 21, § 1040 (FDA)

Nedivajte sa
do luca
alebo sa

vyhybajte
priamemu
pohladu do
luéa cez
optické
pristroje

Otvor na vystup laserového luca

4

LASER APERTURE

Otvor na vystup
laserového luc¢a

Umiestnenie identifikaénych detailov na pristroji
Typové oznacenie a sériové Cislo su uvedené na typovom
Stitku vasho pristroja. Tieto Udaje si poznacte do svojho
navodu na pouzivanie a uvadzajte ich, kedykolvek poza-
dujete informéacie od nasho zastupenia alebo servisného
strediska.

Typ:

Generdcia: 01

Sériové Cislo:

2.1 Pouzivanie v sulade s uréenym ucelom

Pristroj je ur€eny na meranie vzdialenosti a smerov, vy-
pocet pozicii ciefa v troch dimenzidch a odvodenych
hodnét, ako aj vyty€enia danych suradnic alebo hodnét
vztahujdcich sa na osi.

Na vyltcenie rizika Urazu pouzivajte iba originalne prislu-
Senstvo a nastroje Hilti.

Dodrzujte pokyny na pouzivanie, oSetrovanie a udrzbu,
uvedené v ndvode na pouzivanie.

Zohladnite vplyvy vonkajSieho prostredia. Nepouzivajte
pristroj tam, kde hrozi nebezpeenstvo poziaru alebo
explézie.

Manipuldcia alebo zmeny na pristroji nie st dovolené.

2.2 Opis pristroja

S tachymetrom Hilti POS 15/18 sa daju urcovat ob-
jekty ako pozicia v priestore. Pristroj obsahuje vodorovny
a zvisly kruh s digitalnym rozdelenim kruhu, dve elektro-
nické libely (kompenzator), koaxialny mera¢ vzdialenosti
zabudovany v dalekohl'ade, ako aj procesor na vykona-
vanie vypoctov a ukladanie dat.

Na prenos dat medzi tachymetrom a PC a opacne, na
Upravu dat a ich odovzdavanie do inych systémov je
k dispozicii PC-softvér Hilti PROFIS Layout.
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2.3 Do rozsahu dodavky Standardnej vybavy patria

J U OO | Oy

Tachymeter

Sietovy adaptér vratane kabla na nabijatku
Nabijacka

Akumulatory typu Li-lon 3,8 V 5200 mAh
Reflektorova vytycka

Nastavovaci klu¢ POW 10

Varovné Stitky pre laser

Certifikat vyrobcu

Navod na pouZivanie

Kufor Hilti

Volitelne: Hilti PROFIS Layout

(CD-ROM s PC-softvérom)

Volitelne: Konektor ochrany pred kopirovanim
pre PC-softvér

Volitelne: Datovy kabel USB

3 PrisluSenstvo

Obrazok Oznacenie

Opis

Akumulator POA 80

Sietovy adaptér POA 81

Nabijacka POA 82

Reflektorova vytycka (s metric-
kymi jednotkami) POA 50

=

Reflektorova vytycka POA 50 (s met-
rickymi jednotkami), pozostavajuca
z0 $tyroch tyéovych prvkov (s dizkou
po 300 mm), hrotu vyty&ky (s dizkou
50 mm) a platnicky s reflektorom

(s vySkou 100 mm, pripadne vzdia-
lenostou 50 mm od stredu), sluzi na
meranie bodov na podlahe.
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Obrazok

Oznacenie

Opis

Reflektorova vytycka (s imperidl-
nymi jednotkami) POA 51

Reflektorova vytycka POA 51 (s im-
peridlnymi jednotkami), pozostava-
juca zo Styroch ty€ovych prvkov (s
dizkou po 12 palcov), hrotu vyty&ky
(s dizkou 2,03 palca) a platnicky s ref-
lektorom (s vySkou 3,93 palca, pri-
padne vzdialenostou 1,97 palca od
stredu), sltizi na meranie bodov na
podlahe.

Reflexna folia POAW-4

Samolepiaca félia na umiestnenie re-
ferenénych bodov na vyvySené ciele,
ako su mury alebo stipy.

Stativ PUA 35

Nastavovaci klu¢ POW 10

MbZze pouzivat iba odborny personal!

HILTI PROFIS Layout

Aplikacny softvér, ktory sluzi na vy-
tvaranie pozi¢nych bodov z idajov
CAD a na ich prenos do pristroja.

Konektor ochrany pred kopirova-
nim POA 91

Datovy kabel POW 90
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4 Technické udaje

Technické zmeny vyhradené!

UPOZORNENIE

AZ na presnost merania uhlov sa obidva pristroje navzajom neodlisuju.

Dalekohrad
Zvacsenie dalekohladu 30x
Najkrat$ia vzdialenost pri cieleni 1,5 m (4,9 ft)
Zorné pole dalekohladu 1°20:2,3m /100 m (7,0 ft / 300 ft)
Otvor objektivu 45 mm (1,8")
Kompenzator
Typ 2 osi, kvapalina

Pracovny rozsah +3’
Presnost 2"

Meranie uhlov
Presnost POS 15 (DIN 18723) 5"
Presnost POS 18 (DIN 18723) g
Systém snimania uhlov diametralny

Meranie vzdialenosti
Dosah

340 m (1 000 ft) Kodak, siva 90 %

Presnost

+3 mm + 2 ppm (0,01 ft + 2 ppm)

Trieda lasera

Trieda 3R, viditelny Iu¢, 630-680 nm, Po < 4,75 mW,
f = 320-400 MHz (EN 60825-1/ IEC 60825-1); class Il
(CFR 21 § 1040 (FDA))

Pomoc pri navadzani
Uhol rozbiehavosti

1,4°

Typicky dosah

70 m (230 f)

Laserova olovnica
Presnost

1,5 mmna 1,5 m (1/16 na 3 ft)

Trieda lasera

Trieda 2, viditefny lu¢, 635 nm, Po < 10 mW (EN 60825-
1/ IEC 60825-1); class Il (CFR 21 §1040 (FDA)

Pamat dat
Velkost paméte (datové bloky)

10 000

Pripojka na prenos dat

Host and Client, 2x USB

Displej
Typ Farebny displej (dotykova obrazovka) 320 x 240 pix.
Osvetlenie 5-stupriové
Kontrast Prepinatelny rezim pre defi / noc

Trieda ochrany IP
Trieda

IP 56
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Boc¢né pohony

Typ nekoneéné
Zavit na stativ

Zavit trojnozky 5/8"
Akumulator POA 80

Typ litium-iénovy

Menovité napétie 3,8V

Kapacita akumulatora 5200 mAh

Cas nabijania 4h

Cas prevadzky (pri meraniach vzdialenosti / uhlov kaz- 16 h

dych 30 sekund)

Hmotnost

0,1 kg (0,2 libry (Ibs))

Rozmery

67 mm x 39 mm x 25 mm (2,6" x 1,5" x 1,0")

Sietovy adaptér POA 81 a nabijacka POA 82

Napéjanie elektrickym pradom 100...240V
Sietova frekvencia 47...63 Hz
Menovity prud 4A
Menovité napétie 5V

Hmotnost (sietovy adaptér POA 81)

0,25 kg (0,6 libry (Ibs))

Hmotnost (nabijacka POA 82)

0,06 kg (0,1 libry (Ibs))

Rozmery (sietovy adaptér POA 81)

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

Rozmery (nabijacka POA 82)

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

Teplota
Prevadzkova teplota -20...+50 °C (-4 °F az +122 °F)
Skladovacia teplota -30...+70 °C (-22 °F az +158 °F)

Rozmery a hmotnosti
Rozmery

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

Hmotnost

4,0 kg (8,8 libry (Ibs))

5 Bezpecnostné pokyn

5.1 Zakladné bezpecnostné upozornenia

Okrem bezpecnostno-technickych upozorneni uve-
denych v jednotlivych kapitolach tohto navodu na ob-
sluhu sa vzdy musia striktne dodrziavat nasledujice
nariadenia.

5.2 Pouzivanie v rozpore s uréenym ucelom
vyuzitia
Ak bude pristroj alebo jeho pridavné zariadenia nespravne
pouzivat nekvalifikovany personal alebo ak sa pristroj
bude pouzivat v rozpore s predpisanym Gc¢elom jeho
vyuZitia, moze dojst k vzniku nebezpeéenstva.

a)

°)

Pristroj nikdy nepouzivajte bez dodrziavania pri-
slusnych inStrukcii alebo bez preéitania tohto na-
vodu.

Nevyrad'ujte z ¢innosti Ziadne bezpecnostné za-
riadenia a neodstranujte Ziadne vystrazné stitky
a stitky s upozornenim.

Pristroj davajte opravovat iba do servisnych stredisk
Hilti. Pri neodbornom otvarani pristroja moze
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vzniknat laserové Ziarenie, ktoré prekracuje
triedu 3R.

Manipulécia alebo zmeny na pristroji nie s dovolené.
Rukovat ma na jednej strane z konstrukénych doé-
vodov volu. Nejde o chybu, je to z dévodu ochrany
alhidady. Utahovanie skrutiek na rukovati moze mat
za nasledok poskodenie zavitu a nakladné opravy.
Neutahujte skrutky na rukoviti!

Aby sa predislo riziku poranenia, pouzivajte iba origi-
nalne prislusenstvo a pridavné zariadenia Hilti.
Pristroj nepouzivajte vo vybusnom prostredi.

Na Gistenie pouzivajte len Cisté a makké utierky. Ak
je to potrebné, mézete ich mierne navihéit Cistym
alkoholom.

Zabrante pristupu deti k laserovym pristrojom.
Merania na penovych plastoch, ako je napriklad Sty-
ropor alebo Styrodor, na snehu alebo plochach s in-
tenzivnym odzrkadlovanim a podobne, mézu viest
k nespravnym hodnotam zistenym pri merani.
Merania na podkladoch so zlym odraZzanim, v pro-
strediach s velkymi odrazmi, moZzu viest k skreslenym
vysledkom merania.

Merania cez sklo alebo iné objekty mézu vysledok
merania skreslit.

Rychlo sa meniace podmienky merania, napriklad
osoby prebiehajice cez meraci 1U¢, mdzu skreslit
vysledok merania.

Pristroj nesmerujte na sinko alebo iné intenzivne
zdroje svetla.

Pristroj nepouzivajte ako nivelacny pristroj.

Pred délezitym meranim, po pade alebo po posobeni
inych mechanickych vplyvov pristroj preskusajte.

5.3 Spravne vybavenie pracovisk

a)

b)

Zaistite miesto merania a pri umiestriovani pristroja
dbajte na to, aby Iu¢ nesmeroval na vas alebo na iné
osoby.

Pouzivajte pristroj len v rdmci definovanych hranic
pouzitia, to znamend, Ze nevykonavajte meranie na
zrkadle, chromovej oceli, leStenych kamerioch a po-
dobne.

Dodrziavajte regionalne predpisy o bezpecnosti
a ochrane zdravia pri praci.

5.4 Elektromagneticka tolerancia
| ked pristroj spifia prisne poziadavky prislusnych smer-

nic,

nemdze firma Hilti vyluéit moznost, ze pristroj

- bude rusit iné pristroje (napr. navigacné zariadenia
lietadiel) alebo

- Ze bude ruseny silnym Ziarenim, ¢o méZze viest k chyb-
nym operaciam.

V tychto pripadoch, alebo ak mate nejaké pochybnosti,
vykonajte kontrolné merania.

5.4.1 Klasifikacia lasera pre pristroje triedy 2

Laserova olovnica pristroja zodpoveda triede lasera 2,
na zaklade normy IEC825-1 / EN60825-01:2008 a zod-
poveda CFR 21 § 1040 (Lose Notice 50). Pri nahod-
nom kratkodobom pohlade do laserového Iu¢a chrani
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oko vrodeny reflex Zmurknutia. Tento ochranny reflex
zmurknutia vSak mozu negativne ovplyvnit lieky, alkohol
alebo drogy. Tieto pristroje sa smu pouzivat bez dalSich
ochrannych opatreni. Napriek tomu, podobne ako pri sl-
ne¢nom svetle, by sa ¢lovek nemal pozerat priamo do
zdroja svetla. Laserovy IU¢ nesmeruijte na iné osoby.

5.4.2 Klasifikacia lasera pre pristroje triedy 3R

Meraci laser pristroja na meranie vzdialenosti zodpoveda
triede lasera 3R, na zaklade normy IEC825-1 / EN60825-
1:2008 a zodpoveda CFR 21 § 1040 (Lose Notice 50).
Tieto pristroje sa smu pouZivat bez daldich ochrannych
opatreni. Nedivajte sa do Iu¢a a IU¢ nesmerujte na iné
osoby.

a) Pristroje triedy lasera 3R a triedy llla by mali obslu-
hovat iba kvalifikované osoby.

b) Oblasti pouzitia musia byt ozna¢ené vystraznymi $tit-
kami pre lasery.

c) Laserové lu¢e musia prebiehat daleko nad alebo pod
urovriou oci.

d) Vykonajte bezpe¢nostné opatrenia, aby sa zaistilo, ze
laserovy 1U¢ nebude neimyselne dopadat na plochy,
ktoré ho odrazia ako zrkadlo.

e) Vykonajte opatrenia, ktoré zaistia, aby osoby nehla-
deli priamo do laserového luca.

f) Dréha laserového Ii¢a nesmie presahovat do nekon-
trolovanych oblasti.

g) Nepouzivané laserové pristroje sa musia uloZit na
mieste, ku ktorému nemaju pristup nepovolané
osoby.

5.5 VSeobecné bezpecnostné opatrenia

a) Pred pouzitim pristroj skontrolujte, ¢i nie je po-
Skodeny. V pripade poskodenia pristroj dajte opravit
v servisnom stredisku Hilti.

b) Dodrziavajte prevadzkovu teplotu a teplotu skla-
dovania.

c) Po pade alebo posobeni iného mechanického
vplyvu skontrolujte presnost pristroja.

d) Ked pristroj prenasate z velmi chladného pro-
stredia do teplejsieho alebo naopak, nechajte ho
pred pouzitim aklimatizovat.

e) Pri pouziti so stativmi zaistite, aby bol pristroj
pevne naskrutkovany a aby stativ stal spol'ahlivo
a pevne na zemi.

f) Udrzujte vystupné okienko lasera cisté, aby ste
zabranili chybnému meraniu.

g) Hoci je pristroj koncipovany na pouzivanie v taz-
kych podmienkach na stavenisku, mali by ste
s nim zaobchadzat starostlivo, ako s ostatnymi
optickymi a elektronickymi pristrojmi (d’alekoh-
r'ad, okuliare, fotoaparat).

h) Hoci je pristroj chraneny proti vniknutiu vihkosti,
mali by ste ho pred odlozenim do transportného
kufra dosucha poutierat.

i) Z bezpecnostnych dévodov prekontrolujte pred-
tym vami nastavené hodnoty, resp. predchadza-
juce nastavenia pristroja.

j)  Pri vyrovnavani pristroja pomocou krabicovej li-
bely sa na pristroj divajte len Sikmo.



k) Kryt priestoru na akumulator starostlivo zaistite,
aby akumulatory nemohli vypadnut alebo aby ne-
mohol vzniknut kontakt, v désledku ktorého by sa
pristroj neimyselne vypol, ¢o by malo za nasledok
stratu dat.

5.6 Preprava

Pri zasielani pristroja izolujte akumulatory alebo ich vy-
berte z pristroja. Vytekajuce batérie/akumulatory mézu
pristroj poskodit.

Aby nedochadzalo k poSkodzovaniu zZivotného prostre-
dia, musite sa pri likvidacii pristroja a akumulatorov/batéri
riadit platnymi miestnymi predpismi.

V pripade pochybnosti oslovte vyrobcu.

6.1 VSeobecné pojmy
6.1.1 Suradnice

Na niektorych stavbach oznaci geodeticka firma namiesto stavebnych osi alebo aj v kombinacii s nimi aj dalSie body

a ich poziciu zapiSe prostrednictvom suradnic.

Suradnice su vo vSeobecnosti zaloZzené na systéme suradnic krajiny, na ktorom su vo vaéSine pripadov zalozené aj

E(Y)

, 2000 [900 4500 5800 | 9500 |

K®

| 13850 | 5800 | 4500

13.850 | 3750 | 2.650 260, 3.750) 12.045

Pred zacatim stavby zvycajne vyznaéi geodeticka spolo¢nost najprv na mieste stavby a v jej okoli vyskové znacky

a stavebné osi.
Pre kazdu stavebnu os sa na zemi vyznacia dva konce.

Od tychto znaciek sa umiestriuju jednotlivé stavebné prvky. Pri va¢sich budovach je dostupny vacsi pocet stavebnych

Osl.
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6.1.3 Specifické odborné pojmy
Osi pristroja

a  Cielova os

b Zvisla os

c  Sklopna os

Vodorovny kruh/vodorovny uhol

0 B=30°

D
s

Z nameranych hodnét od¢itanych na vodorovnom kruhu 70° k jednému cielu a 30° k druhému cielu mozno vypocitat
zvierany uhol 70° - 40° = 30°.
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Zvisly kruh/zvisly uhol

v =50° /
0° .

al
/% 180°

Y

Tym, Ze zvisly kruh je vyrovnany na 0° k smeru gravitacie alebo na 0° k horizontalnemu smeru, su tu uhly v podstate
uréené smerom gravitacie.
S tymito hodnotami su horizontalna vzdialenost a vy$kové rozdiely vypocitavané z nameranej Sikmej vzdialenosti.

6.1.4 Polohy d’alekohl'adu

Aby bolo mozné odcitané hodnoty na vodorovnom kruhu spravne priradit k zvislému uhlu, hovorime o polohach
dalekohladu. Tzn., ze podla smeru dalekohladu voéi ovladaciemu panelu mozno urdit, v ktorej "polohe" sa meralo.

Ked mate priamo pred sebou displej a okular, nachadza sa pristroj v polohe dalekohradu 1. E1
Ked mate priamo pred sebou displej a objektiv, nachadza sa pristroj v polohe dalekohladu 2.H

6.1.5 Pojmy a ich opisy

Cielova os Linia prechadzajuca nitkovym krizom a stredom objektivu (os dalekoh-
ladu).

Klopna os Os otacania dalekohladu.

Zvisla os Os otacania celého pristroja.

Zenit Zenit je smer pritazlivosti nahor.

Horizont Horizont je smer kolmy k zemskej pritazlivosti - vSeobecne sa oznacuje
ako horizontalny (vodorovny).

Nadir Nadir je smer zemskej pritaZlivosti dolu.

Zvisly kruh Ako zvisly kruh sa vyznacuje kruh na odgitanie uhlov, hodnoty ktorého sa
menia, ked sa dalekohlad pohybuje nahor alebo nadol.

Zvisly smer Ako zvisly smer sa oznaduje od¢itana hodnota na zvislom kruhu.

Vertikalny uhol (Vu)

Vertikalny uhol pozostava z odéitania na zvislom kruhu.
Zvisly kruh sa v&¢sinou vyrovnava v smere zemskej pritazlivosti pomo-
cou kompenzatora, "od¢itanim nulovej hodnoty" v zenite.

Vyskové uhly

Pri vySkovych uhloch je "nula" uréend horizontom, kladné st smerom
nahor a zaporné dolu.

Horizontalny kruh

Ako vodorovny kruh sa oznacuje kruh na odcitanie uhlov, hodnoty kto-
rého sa menia, ked' sa pristroj otaca.

Vodorovny smer

Ako vodorovny smer sa oznacuje od¢itana hodnota na vodorovnom
kruhu.

Horizontalny uhol (Hu)

Horizontalny uhol je dany rozdielom dvoch od¢itanych hodnét na vodo-
rovnom kruhu, ale ¢asto sa ako uhol oznacuje aj jedna hodnota od¢itana
na kruhu.
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Sikma vzdialenost (Sv)

Vzdialenosti od stredu dalekohladu az po laserovy IU¢, nardzajuci na cie-
fovu plochu

Horizontalna vzdialenost (Hv)

Namerana $ikmé vzdialenost zredukovana na horizontalu.

Alhidada

Alhidada je prostredna oto¢na ¢ast tachymetra.
Sucastou tejto Gasti byvaju bezne ovladdaci panel, libely na vyrovnanie do
horizontalnej polohy a vo vnutri vodorovny kruh.

Trojnozka

Pristroj stoji na trojnozke, ktori mozno upevnit napr. na stativ.
Trojnozka ma tri dosadacie body, ktoré mozno zvisle nastavovat pomo-
cou nastavovacich skrutiek.

Stanica pristroja

Miesto, na ktorom je pristroj nainstalovany - va¢$inou nad vyzna¢enym
bodom na zemi.

Vyska stanice (Stan Vys) Vys$ka bodu na zemi so stanicou s pristrojom nad referenénou vyskou.
Vyska pristroja (Vi) Vyska od bodu na zemi az po stred dalekohladu.
Vyska reflektora (Vr) Vzdialenost stredu reflektora k hrotu reflektorovej vytycky.

Orienta¢ny bod

Cielovy bod v spojitosti so stanicou s pristrojom, sltziaci na uréenie hori-
zontalneho referenéného smeru pre meranie horizontalnych uhlov.

EDM

Elektronicky mera¢ vzdialenosti.

Vychodna suradnica (Vych)

V typickom systéme suradnic pre vymeriavanie sa tato hodnota vztahuje
na smer vychod - zapad.

Severna suradnica (Sev)

V typickom systéme suradnic pre vymeriavanie sa tato hodnota vztahuje
na smer sever - juh.

Dizka (Ln) Toto je oznadenie pre rozmer dizky pozdiz stavebnej osi alebo inej refe-
rencne;j linie.

Prie€. (Offs) Toto je oznacenie pre vzdialenost v pravom uhle voci stavebnej osi alebo
inej referencnej linii.

Vyska (VysS) Pojmom vyska sa oznacuje viacero hodnét.

Vyska je vertikalna vzdialenost k referenénému bodu alebo k referenénej
ploche.

6.1.6 Skratky a ich vyznamy
Hu

Horizontalny (vodorovny) uhol

Vu Vertikalny uhol

dHu Delta - horizontalny (vodorovny) uhol
dVu Delta - vertikalny uhol

Sv Sikma vzdialenost

Hv Horizontéalna vzdialenost

dHv Delta - horizontélna vzdialenost
Vi Vyska pristroja

Vr Vyska reflektora

Ref. vyska Vyska referenéného bodu

Stan Vy$ Vyska stanice

Vys$ Vyska

Vych Vychodna suradnica

Sev Severna suradnica

Offs Priecka (Prie¢.)

Ln Dizka

dvys Delta - vy$ka

dVych Delta - vychodna suradnica
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dSev Delta - severna suradnica
dOffs Delta - prie¢.
dLn Delta - dizka

6.2 Systém merania uhlov

6.2.1 Princip merania

Pristroj ur¢uje uhol prepo¢tom, vzdy z dvoch odgitani kruhu.

Na meranie vzdialenosti su prostrednictvom viditelného laserového lU¢a vysielané meracie viny, ktoré sa odrazia na
objekte.

Z tychto fyzikalnych prvkov sa zistuju vzdialenosti.

| b

Pomocou elektronickych libiel (kompenzatorov) sa zistuju sklony pristroja a koriguju sa odéitania kruhu a vykonava sa
aj vypocet z nameranej Sikmej vzdialenosti, horizontalnej vzdialenosti a vySkového rozdielu.

Pomocou zabudovaného vypoctového procesora sa daju vSetky jednotky vzdialenosti, ako su metrické metre a tzv.
imperialny systém stdp, yardov, palcov a pod. konvertovat a prostrednictvom digitalneho rozdelenia kruhu je mozné
znazornit rézne uhlové jednotky, ako napriklad 360° $estdesiatinné delenie (°’ ") alebo jednotky Gon (g), kde cely kruh
ma 400 g dielikov na stupnici.

6.2.2 Dvojosovy kompenzator

Kompenzator je v principe nivelacny systém, napriklad elektronické libely, na ur¢enie zvyskového sklonu osi tachy-
metra.

S pouzitim dvojosového kompenzatora sa zvyskové sklony v pozdiznom a prieénom smere daju urit s velkou
presnostou.
Matematicka korekcia zaru€uje, Ze zvySkové sklony nemaju ziadny vplyv na merania uhlov.

6.3 Meranie vzdialenosti
6.3.1 Meranie vzdialenosti @

Meranie vzdialenosti sa vykonava pomocou viditelného laserového lu¢a, ktory vystupuje zo stredu objektivu, ¢o
znamena, ze mera¢ vzdialenosti je koaxialny.
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Laserovy IU¢ meria na "normalnych" povrchoch bez pomoci $pecifického reflektora.

Normalnymi povrchmi st véetky neodzrkadlujiice povrchy, ktoré mézu byt Uplne nerovné ¢i drsné.

Dosah je zavisly od schopnosti odrazu od cielového povrchu, ¢o znamena, Ze len malo odrazajuce povrchy, ako su
povrchy modrej, Cervenej, zelenej farby, mozu spdsobit urcité straty v oblasti dosahu.

S pristrojom sa dodava reflektorova vytycka s nalepenou reflexnou foliou.

Meranie na reflexnej folii poskytuje kvalitné meranie vzdialenosti aj pri velkych dosahoch.

Reflektorova vytycka dodatoc¢ne umozriiuje meranie vzdialenosti na bodoch na zemi.

UPOZORNENIE
Pravidelne kontrolujte nastavenie (vyrovnanie) viditelného laserového meracieho lu¢a voci cielovej osi. V pripade, ze
je potrebné nastavenie &i vyrovnanie alebo ak si nie ste isti, odoSlite pristroj do najblizSieho servisného strediska
spolo¢nosti Hilti.

6.3.2 Ciele

\

S meracim IG¢om je mozné vykonavat meranie na akomkolvek pevne stojacom cieli.

Pri merani vzdialenosti je potrebné davat pozor na to, aby sa po¢as merania vzdialenosti nepohyboval Ziadny iny
objekt cez meraci lU¢.

UPOZORNENIE
V opacnom pripade existuje moznost, ze vzdialenost sa nebude vztahovat na Zelany ciel, ale na iny objekt.

6.3.3 Reflektorova vytycka

Reflektorova vytyéka POA 50 (s metrickymi jednotkami), pozostavajlica zo 4 ty&ovych prvkov (s dizkou po 300 mm),
hrotu vytyky (s dizkou 50 mm) a platni&ky s reflektorom (s vy$kou 100 mm, pripadne vzdialenostou 50 mm od stredu),
slizi na meranie bodov na zemi.

Reflektorova vyty&ka POA 51 (s imperidinymi jednotkami), pozostavajlca zo $tyroch ty&ovych prvkov (s dizkou po
12 palcov), hrotu vyty&ky (s dizkou 2,03 palca) a platnigky s reflektorom (s vy$kou 3,93 palca, pripadne vzdialenostou
1,97 palca od stredu), slizi na meranie bodov na podlahe.

Pomocou integrovane;j libely sa da reflektorova vytycka postavit kolmo nad bodom na zemi.
Vzdialenost od hrotu ty¢e aZ po stred reflektora je variabilna, aby bol zaru¢eny volny vyhlad pre laserovy meraci IUC,
aj ponad rézne prekazky.
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Potlacou na reflexnej félii je zarucené bezpeéné meranie smeru a vzdialenosti, okrem toho poskytuje reflexna folia
vacsi dosah, oproti inym ciefovym povrchom.

Dizky reflekto-
rovych vytyciek
POA 50 (s met- 100 mm 400 mm 700 mm 1 000 mm 1300 mm
rickymi jednot-
kami)

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

kami)

L1 L2 L3 L4 LS

L4

L3

L2

@Iﬂ 4 ol Y

6.4 Meranie vySok

<IN

6.4.1 Meranie vysok

S pristrojom je mozné merat vysky, ¢i pripadne vyskové rozdiely.

Merania vySok su zalozené na metéde "trigonometrickych uréovani vySok" a vypocitavaju sa zodpovedajucim
sposobom.
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Merania vy$ok sa vypocitavaju pomocou vertikalneho uhla a Sikmej vzdialenosti v spojeni s vySkou pristroja
a vyskou reflektora.

dVys$ = cos(Vu)*Sv+Vi-Vr+(kor.)

Na vypocet absolutnej vysky cielového bodu (bodu na zemi) sa pripocitava vyska stanice (Stan Vy$) k hodnote delta
vysky.

Vy§ = Stan Vy$ + dVy$

6.5 Pomoc pri navadzani
6.5.1 Pomoc pri navadzani
Pomoc pri navadzani mozno manualne zapnut alebo vypnut a frekvenciu blikania mozno menit v 4 stuprioch.
Pomoc pri navadzani pozostava z dvoch €ervenych LED-diéd v tele dalekohladu.
V zapnutom stave blika jedna z dvoch LED-didd, aby bolo mozné jednoznacne vidiet, ¢i sa osoba nachadza nalavo
alebo napravo od cielovej linie.
Osoba, ktora stoji vo vzdialenosti aspori 10 m od pristroja a v blizkosti cielovej linie, vidi bud blikajuce alebo trvalé
svetlo silnejSie, v zavislosti od toho, ¢i sa nachadza nalavo alebo napravo od cielovej linie.
Osoba sa nachadza v cielovej linii vtedy, ked vidi obidve LED-diédy svietit s rovnakou intenzitou.

6.6 Laserpointer @
Pristroj ma aj moznost trvalého zapnutia laserového meracieho luca.
Trvalo zapnuty laserovy meraci lU¢ sa dalej oznacuje ako "Laserpointer".
Ak sa prace vykonavaju v interiéri, je mozné Laserpointer pouzit na cielenie, pripadne na ukazanie smeru merania.
V exteriéri je vS8ak meraci IU¢ viditelny iba za ur€itych podmienok a tato funkcia sa v praxi prili§ neuplatni.

6.7 Datové body
Tachymetre Hilti meraju data, ktorych vysledky vytvaraju meraci bod.
Rovnakym spdsobom sa datové body so svojim opisom pozicie pouzivaju v aplikaciach, ako je napriklad vytycenie
alebo aj na ur€enie a ur€enie i stabilizovanie stanice.
Na urah&enie ¢&i urychlenie vyberu bodov su v tachymetri Hilti dostupné ré6zne moznosti.

6.7.1 Vyber bodov

Vyber bodov je doleZitou sucastou systému tachymetra, pretoZze body st merané vo vSeobecnosti a body sa aj
opétovne vyuzivaju na vyty€ovanie, pre stanice, na orientacie a porovnavacie merania.

Body je mozné vyberat roznym spdsobom:

1. Zplanu
2. Zo zoznamu
3. Manualnym zadanim

Body z planu
Kontrolné body (fixné body) su pre vyber bodov dané k dispozicii graficky.

Body sa v grafike vyberaju fuknutim prstom, pripadne tuknutim perom.

Zvolte z plénu | ! Zobrazenie zvoleného bodu
O z grafiky.
Aplik=Spravea datProjekt
s Preru$enie a navrat na predcha-
-~ Zrus - :
< > — dzajlce zobrazenie.
Vyber bodu manualnym zada-
Aoiis 1 nim.
A5 Potvrdenie a prevzatie zadania.

Znéazornenie vSetkych bodov
b ] v zobrazovacom poli.

4 »

| e— ]

Spit

gl =folielt

Plan ‘Zoznan‘ Man ‘ 0]
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Zvolte z planu 14 - Vyber bodu zo zoznamu.

Aplik=Spravea dat'Projekt

Zvacsenie nahladu.

Q ZmenS$enie nahladu.

Py
»
ol

Zvacsenie vybranej oblasti.

-
I——LHU m

spat | Plan

gliF=relieit

Zoznan‘ Man ‘ (0]

UPOZORNENIE
Data bodov, ku ktorym je priradeny nejaky graficky prvok, sa na tachymetri nedaju upravovat a ani vymazavat. Tuto
¢innost mozno vykonavat len v programe Hilti PROFIS Layout.

Body zo zoznamu

.- 14/ —_— o . .
Zvolte zo zoznamu iD : Zois Prerugenie a navrat na predcha:
- Z . . E— dzajuce zobrazenie.
AplikzSprawvca dat'Projekt Vyber bodu 2 p|énu_
BodID Axis_1 e [ ™an | Vyber bod Al d
yber bodu manualnym zada-
BodID| Vyc | Sev | Vy§ [Men | nim.
- Potvrdenie a prevzatie zadania.
O|axis_1 [16.779 |30445 [0.000 P

OAxis_2 16779 |57 944 |0.000
O Axis_3 |9.779 |57.944 |0.000

spaf | Plan

Zoznan‘ Man ‘ OK

Body s manualnym zadanim

Zvolte ruéné zadavanie f Zois Prerusenie a navrat na predcha-

i) AP — dzajlice zobrazenie.
ABpnk;s.:Igu datiProjekt 24|H | Vyber bodu z planu.
o E
Vyc . 122| \':)"Te:jbo.du 20 zoznimu_ _
Sev ___|123| otvrdenie a prevzatie zadania.
VyS . 123|

Spat |Plén ‘Zoznan‘ Man‘ oK
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7 Prvé kroky

7.1 Akumulatory

Pristroj obsahuje dva akumulatory, ktoré sa vybijaju postupne po sebe.

Vzdy je indikované aktualne nabitie obidvoch akumulatorov.

Pri vymene je mozné pouzivat jeden akumulator na prevadzku, zatial ¢o sa druhy akumulator nabija.

Kvoli vymene akumulatorov poc¢as prevadzky a preto, aby sa zabranilo vypnutiu pristroja, ma zmysel menit akumulatory
postupne po sebe.

7.2 Nabijanie akumulatora
Po vybaleni pristroja najprv vyberte z puzdra sietovy adaptér, nabijacku a akumulator.

Akumulatory nechajte nabijat cca 4 hodiny.

7.3 VloZenie a vymena akumulatorov B

Nabité akumulatory vliozZte do pristroja konektorom smerom k pristroju a nadol.
Starostlivo zaistite kryt priestoru na akumulator.

7.4 Kontrola funkcie
UPOZORNENIE

Pamétajte prosim na to, Ze tento pristroj je kvoli otacaniu okolo alhidady vybaveny klznymi spojkami a nemusi sa
zaistovat na bo¢nych pohonoch.

Boc¢né pohony pre horizontalny a vertikalny smer si nekone¢nymi pohonmi, porovnatelnymi s optickym nivelatorom.
Najprv na zaciatku a potom v pravidelnych intervaloch skontrolujte funkciu pristroja podfa nasledujucich kritérii:

1. Nakontrolu klznych spojok otacajte pristroj rukou opatrne dolava a doprava a d'alekohlad smerom nahor a nadol.

2. Otéacajte bocné pohony pre horizontélny a vertikalny smer opatrne do obidvoch smerov.

3. Otocte zaostrovacie koliesko Uplne dolava. Pozrite sa do dalekohladu a pomocou prstenca okulara zaostrite
nitkovy kriz.

4.  Skontrolujte smer oboch priezorov na dalekohlade, ¢i sa zhoduje so smerom nitkového kriza.

5. Este skor nez budete pristroj dalej pouzivat, uistite sa, Ze kryt pre obidve rozhrania USB je dobre uzatvoreny.

6.  Skontrolujte pevné utiahnutie skrutiek rukovati.

7.5 Ovladaci panel

Ovladaci panel obsahuje spolu 5 tlagidiel s vytlacenymi symbolmi a obrazovku citlivi na dotyk (Touchscreen), ktora
sluzi na interaktivnu obsluhu.

7.5.1 Funkéné tlacidla
Funkéné tlacidla sluzia na vSeobecnu obsluhu.

©

Zapnutie alebo vypnutie pri-
stroja.

Zapnutie, pripadne vypnutie
podsvietenia.

Vyvolanie ponuky FNC pre pod-
porované nastavenia.

PreruSenie alebo ukon&enie
vSetkych aktivnych funkcii a na-
vrat na ivodné menu.

\©

Vyvolanie pomocnika k aktual-
nemu zobrazeniu.
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7.5.2 Vel'kost dotykovej obrazovky

Velkost farebného displeja citlivého na dotyk (Touchscreen) je cca 74 x 56 mm (2,9 x 2,2 in), s rozli§enim spolu 320 x
240 pix.

74 mm (2.9 inch)

A

(yau z'z) wdi g5

v I |

7.5.3 Rozdelenie dotykovej obrazovky
Dotykova obrazovka je na Ucely obsluhy rozdelena prip. informaciou pre pouZivatela na viaceré oblasti.

\\\{D\\ > ] m (D Riadok s indtrukciami zobrazuje, o treba urobit
%

T4 k. Stavovy riadok pre akumulator a Laserpointer

Zobrazenie ¢asu a datumu a ich zadavanie

Hierarchia urovni ponuky

Oznacenia datovych poli v oblasti @

_

Datové polia

Podporované nakresy rozmerov

@PRPEE®EE

N

7.5.4 Dotykova obrazovka - numericka klavesnica
Ak je potrebné zadavat Ciselné Gdaje, je automaticky dana k dispozicii prislusna klavesnica na displeji.
Klavesnica je rozdelena podra nasledujuceho znézornenia.

Riadok s az 5 "softvérovymi tlagidlami"

Preru$enie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

Potvrdenie a prevzatie zadania.

[ |
Posunutie miesta zadavania
1 2 3 - . 4+ | vstupu dolava.
—

Posunutie miesta zadavania
vstupu doprava.

Vymazanie znaku nalavo od
miesta zadavania vstupu. Ak nie
je nalavo Ziadny znak, vymaze

Zrus |ABC ‘ abc ‘ 123 ‘ QK sa zvyrazneny znak.

7 8 9 0
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7.5.5 Dotykova obrazovka - alfanumericka klavesnica

Ak je potrebné zadavat alfanumerické Udaje, je automaticky dana k dispozicii prislusna klavesnica na displeji.
Klavesnica je rozdelena podra nasledujuceho znazornenia.

Zadéavanie Projekt iD 14/0671 Zrus Prerusenie a navrat na predcha-
{ dzajuce zobrazenie.

Prepnutie na malé pismena.

Prepnutie na numericku klaves-
nicu.

Potvrdenie a prevzatie zadania.

Posunutie miesta zadavania
vstupu dolava.

Posunutie miesta zadavania
vstupu doprava.

Zrus | ABC | abc | 123 OK

Vymazanie znaku nalavo od
miesta zadavania vstupu. Ak nie
je nalavo Ziadny znak, vymaze
sa zvyrazneny znak.

Bl | kSl

7.5.6 Dotykova obrazovka - vSeobecné ovladacie prvky

= Tlacidlo aplikacie / programu - na spustenie programu alebo funkcie.
1
Sprévca dat
19° 08' 50712, Tla¢idlo na priame zadavanie ¢iselnych udajov, vratane znamienka a de-
satinnych miest.

RAF_78... H TI:adeo na ,pnarr"ne zadanie alfanumerickych znakov, vratane pisania vel-

kych a malych pismen.
MOG 143 T3 Vyber zo zoznamu. Tieto zoznamy mdzu obsahovat ¢iselné alebo alfanu-

merické hodnoty, ako aj nastavenia.

Takzvana "Ponuka Drop Down". Vo vaésine pripadov sa tu otvoria maxi-
malne tri volby na vyber nastaveni.
Spat Priklad tlagidla pre operaciu v najspodnejSom riadku zobrazenia.

7.5.7 Indikacia stavu Laserpointer
Pristroj je vybaveny funkciou Laserpointer.

Laserpointer ZAP.

Laserpointer VYP.

7.5.8 Indikatory stavu akumulatora

Pristroj pouziva 2 litium-idnové akumulatory, ktoré sa podla potreby vybijaju su¢asne alebo rozdielnym spésobom.
Prepnutie z jedného akumulatora na druhy sa vykonava automaticky.

Preto je kedykolvek mozné jeden akumulator vybrat, napriklad kvoli jeho nabitiu a si¢asne s druhym akumulatorom
dalej pracovat, pokial je jeho kapacita dostato¢na.

UPOZORNENIE
Cim plInsi je symbol akumulatora, tym vysSi je stav jeho nabitia.
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7.6 Zapinanie/vypinanie
7.6.1 Zapnutie

Podrzte stlacené tlacidlo vypinaca na cca 2 sekundy.

UPOZORNENIE

Ak bol pristroj predtym Uplne vypnuty, trva kompletny proces zapnutia cca 20 - 30 sekund, s dvomi ré6znymi po sebe
nasledujucimi zobrazeniami.

Koniec procesu zapinania bol dosiahnuty vtedy, ked je pristroj nutné uviest do horizontalnej polohy (pozrite si kapitolu
7.7.2).

7.6.2 Vypinanie

T - - . sk
Vivondt pristroi ! Zrus Preru$enie a navrat na predcha- -
¥p P | = dzajlce zobrazenie.

Aplik=Yalba aplikacie

Tachymeter prejde do pokojo-

(I) vého stavu. Po opatovnom stla-

‘ I ' ® Pokojovy stav Ceni vypinaca sa systém opat

spusti a vychadza z toho istého

Pokojovy stav Vyphut' miesta, na ktorom bol pristroj

uvedeny do pokojového stavu.
_\'I_ Tachymeter sa Uplne vypne.
71N @

_ Vypnat' |

Reset Nypnit

Tachymeter sa spusti nanovo.

s\,
Zrus e Pripadné neulozené data sa pri-
tom stratia.

Reset

Stlacte tlacidlo vypinaca.

UPOZORNENIE

Pamétajte prosim na to, Ze pri vypnuti a opdtovnom zapnuti je z bezpe¢nostnych dévodov este raz polozena prislusna
otazka a pristroj vyZzaduje dodato¢né potvrdenie zo strany pouzivatela.

7.7 Postavenie pristroja
7.7.1 Postavenie s bodom na zemi a laserovou olovnicou
Pristroj by vzdy mal stat nad bodom oznacenym na zemi, aby v pripade odchylok merania bolo mozné opat vyuzit

data stanice alebo body stanice pripadne orientacné body.
Pristroj ma laserovu olovnicu, ktora sa po zapnuti pristroja taktiez zapne.

7.7.2 Postavenie pristroja E1

1. Stativ postavte stredom hlavy stativu priblizne nad prisluSny bod na zemi.

2.  Pristroj naskrutkujte na stativ a zapnite ho.

3.  Rucne pohybujte dvomi nohami stativu tak, aby sa laserovy IU¢ nachadzal na znacke na zemi.
UPOZORNENIE Dbajte na to, aby bola hlava stativu priblizne vodorovne.

4. Potom zatlac¢te nohy stativu do zeme.

5. Zvysnu odchylku laserového bodu od znacky na zemi vyrovnajte pomocou nastavovacich skrutiek - laserovy bod
sa teraz musi nachadzat presne na znacke na zemi.

6. Predizenim noh stativu vyrovnaijte krabicovu libelu na trojnozke doprostred.
UPOZORNENIE Docielite to predizenim alebo skratenim tej nohy stativu, ktora lezi oproti bublinke, v zavislosti od
toho, ktorym smerom sa méa bublinka pohnut. Je to iterativny proces a musi sa pripadne niekolkokrat opakovat.

7. Ked je bublinka krabicovej libely uprostred, nastavi sa posunutim pristroja na tanieri stativu laserova olovnica
presne centricky na bod na zemi.

8. Aby ste pristroj mohli spustit, musi sa elektronicka "krabicova libela" dat pomocou nastavovacich skrutiek do
stredu a musi sa nachadzat v rdmci rozumnej presnosti vodi stredu.
UPOZORNENIE Sipky ukazuju smer otadania nastavovacich skrutiek trojnozky, aby sa bublinky pohybovali
smerom do stredu.
Ak nastane tento pripad, je mozné pristroj zapnut.
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Zvysenie intenzity laserovej olov-
nice (stupne 1 - 4).

Vyrovnajte pristroj iD i

Aplik=wiyhidenie HeStar

Znizenie intenzity laserovej olov-
nice (stupne 1 - 4).

13

o Potvrdenie nivelacie.

L: Mirno

Symbol pre zobrazenie laserovej
olovnice. Cim v&gsia je hribka
Ciary, tym intenzivnejSie je svetlo
laserovej olovnice.

Zobrazenie elektronickej libely.
Nastavte bublinky libiel do
stredu.

=T

L: 00" 48"

e @il
Q017 25"

9. Po tom, ¢o bola nastavena elektronicka libela, skontrolujte laserovu olovnicu nad bodom na zemi a pripadne
pristroj eSte raz posurite na tanieri stativu.

10. Zapnite pristroj.
UPOZORNENIE Tlagidlo OK je aktivne vtedy, ked sa bublinky libiel pre dizku (Ln) a priedku (Offs) nachadzaju
v ramci celkového sklonu 45".

7.7.3 Postavenie nad rurky a pomocou laserovej olovnice

Body na zemi su ¢asto vyznacené rurkami.
V tom pripade mieri laserova olovnica do rurky, bez vizualneho kontaktu.

Aby bol laserovy bod viditelny, poloZte na rdrku papier, féliu alebo iny slabo priehfadny material.

7.8 Aplikacia Teodolit
V aplikacii s nazvom Teodolit su k dispozicii zakladné funkcie teodolitu, na nastavenie od¢itavania Hu na kruhu.
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Zvolte dlohu 14 ) Teod Viyvolanie aplikacie Teodolit na

) 0 nastavenie hodnét na vodorov-
Aplik=(hrodna ponuka nom kruhu.
Hu 355° 42" 00"
Vu 88° 43' 24"
Hy 4473 m
Teod | V% | Mer | Aplik

7.8.1 Nastavenie zobrazenia vodorovného kruhu

Odgitavanie z vodorovného kruhu sa zastavi, zacieli sa na novy ciel a od¢itavanie z kruhu sa potom opét spusti.

Nastavte Hu ! Pozastavenie aktualneho Hu-

o L0 odgitavania z kruhu.
AplikxTeodi/Mastavte Hu

Hu 355° 39' 05"|'2;

Vu 88~ 43' 32"

| Fix Hu |Hu=0 ‘ oK

Lo 140 = | Prerugeni Avrat na predcha-
Fixujte a nastavie Hu iD . Zrus rerusenie a navrat na p
J J —_—— dzajuce zobrazenie bez zmeny
Aplik: Teod/Hu fixovatinastavit hodnoty Hu.
Hu 355° 38' 55" OK Nastavenie hodnoty Hu v zobra-
= ot

Hu fixovany.

Zamerajte ciel, potom stlacte [OK] a uvolnite
Hu.

Zru§ OK

7.8.2 Manualne zadanie od¢itavania z kruhu

Akékolvek lubovolné od¢itavanie z kruhu sa da v kazdej pozicii zadat aj manuélne.
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Nastavte Hu 14/0811 19° 08 5011z Manuélne zadanie hodnoty pre

- horizontalny uhol.
Aol TeodMastavte Ho Potvrdenie zobrazenia.
T | ox | :
Hu 355° 39' 05"12;
Yu 88° 43' 32"

| Fix Hu |Hu=0 \ OK

7.8.3 Nastavenie odc¢itavania z kruhu na nulu

Volbou Hu "nula" sa da odéitavanie z vodorovného kruhu jednoduchym a rychlym spdsobom nastavit na "nulu".

MNastavie Hu ! Hu=0 Nastavenie aktualneho uhla Hu

/ na 0.

Aplik=Teodi/Nastavte Hu . .
oK Opustenie funkcie.

Hu 328° 56' 36"|12; Lox

Vu 64° 35' 16"

| Fix Hu |Hu=0 \ OK

s Preru$enie a navrat na predcha-
Zru$
Nastavie Hu nula J. L _— dzajuce zobrazenie bez zmeny
AplikxTeod/Hu nula hodnoty Hu.
Hu (stary 328° 55' 0" OK Nastavenie hodnoty Hu na
(stary [ox |
Hu (novy) 0° 00' 00"

I [OK] nastavte Hu = 0.

Zru§ OK

7.8.4 Indikacia zvislého sklonu I

Nastavenie od¢itavania zo zvislého kruhu sa da prepinat medzi zobrazenim stuprov a percent.

UPOZORNENIE
Zobrazenie v percentach je aktivne len pre toto zobrazenie.

Sklony tak mozno merat, resp. vyrovnavat v %.
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Zvolte Olohu Taner Vo Prepnutie zobrazenia vertikal-
o - neho uhla medzi stupnami a %.

Aplikslvodna ponuka

Hu 355° 40' 05"

Vu 2.225%

Hy 4473 m
Teod | V% | Mer | Aplik

8 Nastavenia systému

8.1 Konfiguracia
V ponuke pre programy sa pomocou tlacidla Konfiguracia da preskocit na konfiguraénu ponuku.

Ponuka aplikacie Spat Navrat na predchadzajlce zo-
P - Il brazenie.

Aplik=Yolba aplikacie

Vyvolanie ponuky Konfiguracia.

® Oy
\ ﬁ Konfiguracia

Bod na linku Spravea dat

Dy

Konfiguricia

Spat

Konfiguracia

Zrug Preruenie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

Aplik=Konfiguracia

Vyvolanie ponuky s ndzvom Na-
@ Q stavenia.
Q Nastavenie
. o - Systémova informacia so zobra-
Nastavenie Kalibracia I zenim sériového Cisla a verzie
- r = Systém info softveru.
I Ly f_‘ = Vyvolanie kalibracie zobrazenia.
- - - N . [+ 4
Systém info sbrazenie kalibrac

brazenie kalibrac

Spat

8.1.1 Nastavenia

Nastavenia pre uhol a vzdialenosti, uhlové rozliSenie a nastavenie zvislého kruhu na nulu.
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Zmefite nastavenie

Aplik=Konfiguracia/Nastavenie

nl "

Uhlové jednotky
Uhlové rozliSenie
Vu nula

Jedn. vadial.
Decimal format

SMS (' ") =
1" -
Zenit v
meter =]
1000.0 -

Zrus | Dalej

Zoie Preru$enie a navrat na predcha-
_ dzajuce zobrazenie.

brazenie s dalSimi nastaveniami.
oK Ukoncenie a ulozenie nastaveni.

Dalsie Pokracovanie dalej na dalSie zo-

Nastavenia kritérii automatického vypnutia a ténu pipnutia, ako aj volba jazyka.

Zmefite nastavenie

Aplik=Konfiguracia/Nastavenie

Auto zaphiwyp Vyp -
Beep \Vyp -
Jazyk Slovengina  |=|
zus | spat | OK

Mozné nastavenia

Zoie Preru$enie a navrat na predcha-
_ dzajuce zobrazenie.

Spit Navrat na predchadzajuce zo-
brazenie.

oK UkoncCenie a uloZenie nastaveni.

Jednotky uhlov SMS(°'")

Gon
Uhlové rozliSenie 1", 5", 10"

5cc, 10cc, 20cc
Vu nula Zenit

Horizont
Vzdialenost Meter

US Feet (americka stopa), Int Feet
(medzinarodna stopa), Ft/in-1/8, Ft/in-1/16

Decimalny format

1000.0

1000,0

Auto zap./vyp. Zap.
Aktivuje rezim vypnutia po ur¢itom ¢ase. Po cca 5 mi-
nutach sa pristroj prepne do pokojového stavu.
Vyp.
Vypne rezim vypinania po ur€itom ¢ase.

Pipnutie (beep) zap./vyp. Zap.
Zapne akusticky signal v pripade, Ze nastane nejaka
chyba.
Vyp.

Jazyk Tu sa da zvolit jazyk pre dotykovu obrazovku.
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8.2 Cas a datum

Pristroj ma elektronické systémové hodiny, ktoré dokazu zobrazovat ¢as a datum v réznych formatoch, ako aj
prislugnych ¢asovych zénach a taktiez dokazu zohladnit posun pri prechode na letny ¢as.

Zvolte Ulohu

Vyvolanie ponuky na zadavanie
datumu a ¢asu.

Aplikslvodna ponuka

Hu 355° 42" 00"
vu 88° 43' 24"
Hy 4473 m
Teod | V% | Mer | Aplik

Zadavanie ¢asu a datumu v nasledujicom zobrazeni

Zmefite datum/éas iD TaM0EM 1 Vyvolanie zadania ¢asovej zony

a automatického prepinania zim-
Aplik=Spravea dat'Mast. datum/éas ného a letného &asu.
Cas 13:30 |123 | UloZenie zobrazenej hodnoty
. a navrat spat na predchadzajice
Datum 14/06/11 123 zobrazenie.
Format casu 24 hodin v

Format datumu DDMMM/RR -

Cas. z6nz OK

Ate ¢ 176 5 Preru$enie a navrat na predcha-
Zmerite ¢asovil zénu 20 Zrus riodielinion p
Aplik=Spravea datrMast. datum/iéas Ulosenie zobrazenej hoanty

- oK
Casova zéna (GMT-08:00) ... |§ | - a navrat spat na predchadzajlice

a = zobrazenie.
Auto letny cas Zap -

Zrug OK

Mozné nastavenia

Forméaty ¢asu 12-hodinovy

24-hodinovy

DD/MM/RR = deri/mesiac/rok
MM/DD/RR = mesiac/deri/rok
RR/MM/DD = rok/mesiac/der

Formaty datumu
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sk

Casové zény

GMT -12 hod. az GMT +13 hod.
Casové zény je mozné rozpoznat podfa hlavnych

miest.
Automaticky letny ¢as Zap.
Vyp.
9 Ponuka funkcii (FNC)
Funkénym tlagidlom FNC sa vyvolava ponuka funkcii.
Toto vyvolanie ponuky je v systéme k dispozicii kedykolvek.
Zvolte funkciu ppm Ponuka na zadavanie réznych

Aplik=KonfiguraciafFunkcie

Nav svetlo: Vyp Laser: Zap

O®

~0- =]

Jas: 515 Libela

9.1 Navadzacie svetlo

Zvolte funkciu

Aplik=Konfiguracia/Funkcie

Nay svetlo: Vyp Laser: Zap

C® | X

~o- =]

Jas: 515 Libela

324

atmosférickych udajov.

Prevzatie nastavenia a ukonce-
nie ponuky FNC.

Zapnutie alebo vypnutie nava-
dzacieho svetla, ako aj zmena
frekvencie blikania (sekven-
cia vypnuta, 1 (pomaly) az 4
(rychlo)).




9.2 Laserpointer @

Zvolte funkciu | ! Zapnutie alebo vypnutie lasero-
* vého ukazovatela (Laserpointer).
Aplik=konfiguraci as/Funkecie
Laser: Za

MNay svetlo: Vyp Laser: Zap
w1,
~O: 1
Jas: 5i5 Libela

9.3 Osvetlenie displeja

Zvolte funkciu 141 l Zapnutie alebo vypnutie osvetle-
i : nia displeja, ako aj zmena inten-
Aplik=konfiguracia/Funkeie Jas: 515 zity. Cim bude jas Vyééi, t}'/m viac
| energie sa spotrebuje.
MNayv svetlo: Vyp Laser: Zap
0~ =]
+ 1 »
Jas: 615 Libela

9.4 Elektronicka libela
Pozrite si kapitolu 7.7.1 Postavenie s bodom na zemi a laserovou olovnicou.

9.5 Atmosférické korekcie
Pristroj pouZiva na meranie vzdialenosti viditelny laser.
V zésade plati, Ze ked svetlo prechadza vzduchom, znizuje sa rychlost svetla vplyvom hustoty vzduchu.
V zavislosti od hustoty vzduchu sa tieto vplyvy menia.
Hustota vzduchu zavisi v podstatnej miere od tlaku a teploty vzduchu, v podstatne nizSej miere vSak eSte aj od vlhkosti
vzduchu.
Ak maju byt vzdialenosti zmerané presne, je bezpodmieneéne potrebné zohladnit atmosférické vplyvy.
Pristroj vypocitava a koriguje zodpovedajuce vzdialenosti automaticky, na vykonanie tohto Ukonu je vSak potrebné
zadat teplotu a tlak okolitého vzduchu.
Tieto parametre sa mézu zadavat v rdznych jednotkach.
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9.5.1 Korekcia atmosférickych vplyvov

Zvolte funkciu 14/08/11 ppm Ponuka na zadavanie réznych
: atmosférickych udajov.

Aplik=konfiguraci as/Funkecie

Prevzatie nastavenia a ukoncée-
“ * nie ponuky FNC.
MNay svetlo: Vyp Laser: Zap
w1,
~O: =1
Jas: 5i5 Libela

ppm OK

1. Vyberte si volbu ppm.

IN—— m 1406 - T zs | Preru$enie a navrat na predcha-
PP _ dzajlce zobrazenie.

Aplik=KonfiguraciafFunkcie

Jedn. tlaku mbar =]
Jedn. tepl. °C -
Tlak 1013 mbar |12
Teplota 20.0 °C |123]
pPpm -1

Zrus OK

2. Zvolte zodpovedajuce jednotky a zadajte tlak a teplotu.
Nastavené atmosférické hodnoty a ich jednotky
Jednotka (tlak) hPa

mmHg

mbar

inHg

psi
Jednotka (teplota) °C

°F

10 Funkcie k aplikaciam

10.1 Projekty

Predtym nez sa ma vyvolat prostrednictvom tachymetra nejaké aplikacia, musi byt otvoreny alebo vybrany nejaky
projekt.

Ak je dostupny aspori jeden projekt, zobrazi sa vyber spomedzi projektov, ak nie je dostupny Ziadny projekt, pokracuje
sa hned dalej k vytvoreniu nového projektu.

Vsetky data budu priradené k aktivnemu projektu a zodpovedajlco ulozené.

10.1.1 Zobrazenie aktivneho projektu

Ak je v pamati dostupny uz jeden alebo viaceré projekty a jeden z nich sa pouziva ako aktivny projekt, musi sa projekt
pri kazdom novom spusteni aplikacie potvrdit, vybrat iny projekt alebo je potrebné vytvorit novy projekt.
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Podr. projektu iD L 4-"5' :': ‘ E ll;lgvzr;: igé predchadzajice zo-
Aplikﬂ:‘r“ﬁéenie e Viyber alebo vytvorenie nového
Projekt Layout_New BEldg projektu.

Datum 18102111 e m——
Cas 13:29

Poc. bodov 362

Pocet Stan 97

=T

10.1.2 Vyber projektu

; : 1408011 = Navrat na predchadzajlice zo-

Zvolte projekt iD oett — avrat na p i
0'le projerd 1012 brazenie.
GOIIPEpe AR -m Zobrazenie informacie o pro-
Foundation jekte.
5 Vyber alebo vytvorenie nového

Layout_New_Bldg hlove ookt T
A oK Potvrdenie vybraného projektu.

Basement_Parking Garage_1

Spéat | Nahfad | Nové OK

Vyberte si jeden zo zobrazenych projektov, ktory sa mé nastavit ako aktualny projekt.

10.1.3 Vytvorenie nového projektu
Vsetky data sa vzdy priraduju k nejakému projektu.
Novy projekt by sa teda mal vytvarat vtedy, ked sa maju data nanovo priradit a tieto data maju byt priradené iba tu.

Pri vytvarani projektu sa st€asne uklada datum a ¢as vytvorenia a pocet v fiom obsiahnutych stanic, ako aj pocet
bodov, nastaveny na nulu.

Now nazov projektu DD 1 —|f= Zadanie nazvu projektu.
Aplik=Sprivea datProjekt Zrus PreruSenie a navrat na vyber
- = — projektu.
PrOjekt "_| BCl Potvrdenie a prevzatie zadania.
OK
Datum 15/06/11
Cas 11:17

Zrus OK

UPOZORNENIE
Pri chybnom zadani sa zobrazi hldsenie o chybe, ktoré je zaroven poziadavkou na opétovné zadanie.
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10.1.4 Informacia o projekte

Informéaciou o projekte sa zobrazuje aktudlny stav projektu, napriklad datum vytvorenia a ¢as, pocet stanic a celkovy
pocet ulozenych bodov.

Podr. projekiu 14/06/1 oK. Potvrdenie zobrazenia a navrat
pro) - - na vyber projektu.

Aplik=tyhiéenie HAF rojekt

Projekt Layout_New Bldg
Datum 18/02/11
Cas 13:29
Po&. bodov 362
Pocet Stan 97

-

10.2 Umiestnenie stanice a orientacia
Tejto kapitole, prosim, venujte zvySenu pozornost.
Nastavenie stanice je jednou z najdélezitej$ich uloh pri pouzivani tachymetra a vyzaduije si velku davku starostlivosti.
Najjednoduch$ou a najbezpeénejSou metddou je pritom postavenie nad bodom na zemi a pouZitie istého cielového
bodu.
MozZnosti "Volného umiestnenia" ponukaju viac flexibility, skryvaju vSak riziko, Ze nebudu zistené chyby, pripadne sa
chyby mézu prenasat dalej a podobne.
Okrem toho si tieto moznosti vyzaduju o nie¢o viac skusenosti pri volbe pozicie pristroja, vzhladom k referenénym
bodom, ktoré sa bert do Uvahy pri vypocitavani pozicie.

UPOZORNENIE
Uvedomte si prosim, Ze: Ak je stanica nespravna alebo zla, bude vSetko, ¢o je nasledne merané od tejto stanice,
nespravne - a to su také prace ako merania, vyty€enia, usporiadanie a podobne.

10.2.1 Prehlad
V uréitych aplikaciach, kde sa pouzivaju absolUtne pozicie, je po fyzickom postaveni pristroja, pripadne postaveni
stanice, nutné aj urcit poziciu stanice prostrednictvom dat, pretoze v aplikacii je potrebné vediet, na akej pozicii stoji
pristroj.
Tuto poziciu mozno definovat bud’ prostrednictvom suradnic, alebo prostrednictvom postavenia stavebnej osi.
Tento proces sa nazyva Nastavenie stanice.
Dalej je potrebné, okrem pozicie pristroja, vediet aj to, v akom smere lezia referenéné osi, pripadne poznat smer
hlavnej osi.
Hlavna os lezi pri suradniciach vo vacsine pripadov smerom na sever alebo pri stavebnych osiach je to smer stavebnej
osi.
Je délezité poznat smer referenénych osi, pretoze vodorovny kruh so stupnicou sa svojou "nulovou znac¢kou" otaca
akoby paralelne alebo v smere k hlavnej osi.
Tento proces sa nazyva Orientacia.
Moznosti na ur€enie stanice su dostupné akoby v dvoch systémoch.
Bud v systéme stavebnych osi, kde st dostupné alebo boli zadané dizky a vzdialenosti v pravom uhle, alebo
v pravouhlom systéme suradnic.
Systém stanice alebo merania sa uréuje pri definovani stanice.
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4 moznosti urcenia stanice s pristrojom
Zvolte typ stanice e Il zvolte typ stanice i

il : . Zrus Preruenie a navrat na predcha-
Dlio\ani Aasatedani RplioVytenis Kasate snicy . )

Vysky Vyp B wsky Vyp ] dzajdce zobrazenie.

Bod systém stavebOs |8 Bod systém Surad/plan Potvrdenie vyberu a pokradova-
Stan nastav. Nad bodom H Stan nastav. Nad bodom H nie d’alej na uréenie stanice.

Zru§ OK Zru§ OK

Zvolte typ stanice w0 "l zvorte typ stanice i
AplikcVityéenie HiNastavte stanicu Aplik>Vytyenie HiNastavte stanicu

Vysky Vyp B vy Vyp

Bod systém stavebOs ¥  Bod systém suradfplian 5
Stan nastav. Volna Stan B Stan nastav. Volna Stan H

Zrus OK Zrus oK
UPOZORNENIE

Proces nastavenia stanice zahffia vzdy stanovenie pozicie a orientacie.

Ked sa spusta niektora zo $tyroch aplikacii, ako napriklad Horizontélne vytyGenie, Vertikalne vytyCenie, Premeranie,
Meranie a zaznamenanie, musi sa uréit stanica a orientacia.

Ak sa ma dodato¢ne pracovat este aj s vySkami, to znamena, Ze sa maju urcit alebo vytycit ciefové vysky, je este
nutné urcit vysku stredu dalekohladu na pristroji.

Zhrnutie moznosti postavenia stanice (6 volieb)

Vysky Zap, lyp
Nastavenie, ¢i sa maju poditat alebo zobrazovat vysky.
Syst. bod. Stavebna os

Manuélne zadanie udajov, ktoré sa vztahuju na sta-
vebnu os (dizka, prieg.).
Surad / Plan
Pouzivanie suradnic alebo planu, pripadne grafickych
dat CAD.

Postavenie stanice Nad bod.
Stanica s pristrojom sa nachadza nad bodom s ozna-
¢enou a zndmou poziciou.
Vol'na stan.
Stanica s pristrojom stoji nezavisle. Pozicia stanice sa
musi zmerat, pripadne vypocitat z dat merania.

10.2.2 Nastavenie stanice nad bodom, s pouzitim stavebnych osi

Mnoho stavebnych prvkov sa svojim vymeranim alebo opisom pozicie vztahuje na stavebné osi uvedené v plane.
Pomocou tachymetra mozete pouZivat aj stavebné osi a im prislichajice vymerania.

y . 1 ’ [r— P Seni avrat na predcha-
Zvolle tvp stanice iD Zrus rerudenie a navrat na p
YP e dzajuce zobrazenie.
Aplik=vyhiéenie HM astavte stanicu N . -
Potvrdenie vyberu a pokracova-

Vysky \Vyp nie d'alej na urdenie stanice.

Bod systém Staveb Os
Stan nastav. Nad bodom

Zru§

F
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Postavenie pristroja nad bodom na stavebnej osi

Pristroj sa postavi nad bod oznaceny na stavebnej osi, od ktorého su dobre viditelné body alebo prvky, ktoré treba
merat.

Obzvlast je potrebné dbat na bezpe¢né a pevné postavenie pomocou stativu.

&

Pozicia pristroja PO a orientacny bod P1 lezZia na jednej spolo¢nej stavebnej osi.

10.2.2.1 Zadavanie bodu stanice

Pre bod stanice, pripadne stanovisko pristroja, je potrebné zadat oznacenie na jednoznaénu identifikciu, pretoze
kvoli ukladaniu dat stanice je potrebné jednoznaéné oznacenie.

Zadaijte stanicu 14/06011 = Zadanie nazvu stanice.
Aplik=tybféenie HiNastavte stanicu - Navrat na predchédzajuce z0-

Spat

| II brazenie.

Stan ID R7755| S orvrdeme zadama stam

Dalsie otvrdenie zadania stanice a po-

N |: kraCovanie dalej s orientaciou.
E

Spat Dalsie

10.2.2.2 Zadavanie cielového bodu
Pre orienta¢ny bod sa musi zadat oznacenie sliziace na jednozna¢nu identifikaciu pri ukladani dat.

330



Zadéavanie orient. bodu =R NOOB_S|s,| tzaﬁ?”t‘)eozéz"“ bodu pre orien-

Aplik=tybyéenie HN astavte stanicu

Spat Navrat na predchadzajlce zo-
Stan ID Sta brazenie.
A Balsi PokraGovanie dalej na orien-
A DalSie
Ori Bod R1 Bcl |: tacné meranie.
Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti.

PokraCovanie dalej zobrazenim
novej vypocitanej vysky stanice.

Spat Dalsie

Po zadani orientaéného bodu musi nasledovat "meranie" k orientacnému bodu. Na vykonanie tohto Ukonu je potrebné
podra moznosti ¢o najpresnejsie zacielit na orientacny bod alebo cielovy bod.

10.2.2.3 Nastavenie stanice so stavebnou osou
Po vykonani merania uhlov kvéli orientacii je stanica bezprostredne potom nastavena.

Spat Navrat na orientaéné meranie.

Nastavte stanicu iD 141

Aplik=\iyhidenie HINastavte stanicu Zobrazenie udajov o stanici.

Stan ID R77|%.| “l [astay. Nastavenie stani
Nast venie stanice.
" asiav
E

ik

Ori Bod R78

Spat | Nahrad \ Nastav

UPOZORNENIE

Stanica sa vzdy ulozZi v internej pamati. Ak sa v paméati uz nazov stanice raz nachadza, je potrebné na tomto mieste
stanicu premenovat, pripadne zadat novy nazov stanice.

Po nastaveni stanice sa bude pokraéovat s vlastnou zvolenou hlavnou aplikaciou.

10.2.2.4 Posunutie a rotacia osi
Posunutie osi
Pociatoény bod osi sa da presunut, ak chcete pouzit int referenciu ako pociatok systému suradnic. Ak je zadana

hodnota kladna, posunie sa os dopredu, ak je zaporna, posunie sa smerom dozadu. Pociato¢ny bod bude pri kladnej
hodnote posunuty doprava, pri zapornej hodnote smerom dolava.
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Posunutie ref linie DI 0 1 Spat Navrat na predchadzajiice zo-
brazenie.

Aplik=Posun. wtycenia

— E' Manuélne zadat posun osi.
Dizka 0.000 m| 2] I

L. Mer Spustit meranie k bodu. Zobra-
Prieé. 0.000 m|'z;|

zia sa namerané hodnoty osi,
vzdialenost a vy$ka. Hodno-
tam sa daju pridelit individualne

opisy.
Otocit os.
Dalsie Prejst dalej na dalsi krok.

spit | Otacat | Mer | Dalej

Rotacia (otocenie) osi
Smerovanie osi sa da otodit okolo pociatotného bodu. Pri zadani kladnych hodnét sa os otoéi v smere hodinovych
ruciciek, pri zadani zapornych hodnét sa otoci proti smeru hodinovych ruciciek.

Navrat na predchadzajlce zo-
brazenie.

Potvrdit rotaciu.

7 8 9 0

Zrus OK

Po nastaveni stanice sa bude pokracovat s vlastnou zvolenou hlavnou aplikaciou.

10.2.3 VoI'né umiestnenie so stavebnymi osami

Volné umiestnenie umoZziuje urdit poziciu stanice meraniami uhlov a vzdialenosti k dvom referenénym bodom.
Moznost volného postavenia sa pouziva vtedy, ked nie je mozné postavenie nad jednym bodom na stavebnej osi,
alebo ked je znemozneny vyhlad na merané pozicie.

Pri vol'nom postaveni, pripadne volnom umiestneni, je potrebné pracovat mimoriadne starostlivo.

Na ur&enie stanice sa vykonavaju dodatoéné merania a dodato¢né merania nesu vzdy so sebou riziko chyb.

Okrem toho je potrebné davat pozor na to, aby geometrické pomery poskytovali pouzitelnd poziciu.

Pristroj v zasade kontroluje geometrické pomery, aby vypogital pouzitefni poziciu a v kritickych pripadoch vyda
pristroj varovanie.

Je v8ak povinnostou pouzivatela pracovat s mimoriadne zvySenou pozornostou - pretoze softvér nedokaze rozpoz-
navat vsetko.
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Zvolte typ stanice 14 Zrus Prerusenie a navrat na predcha-
/P - e dzajuce zobrazenie.

Aplik=tybyéenie HN astavte stanicu

Potvrdenie vyberu a pokra¢ova-
Vysky nie dalej na urcenie stanice.

Bod systém Staveb Os
Stan nastav. Volna Stan

Zrus OK

VolI'né postavenie pristroja so stavebnou osou

Na volné postavenie by ste mali vyhladat bod na prehladnom mieste, tak, aby bol mozny dobry vyhlad na dva
referenéné body tej istej stavebnej osi a aby bol suasne podla moZnosti zarueny aj dobry vyhfad smerom
k meranym bodom.

V kazdom pripade je vhodné urobit si najskér znacku na zemi a potom pristroj postavit nad fiou. Tak vzdy existuje
moznost dodatoénej kontroly pozicie a $anca na odhalenie pripadnych nepresnosti.

Nasledne zmerané referenéné body musia lezat na stavebnej osi alebo v pripade, Ze nie je dostupna nijaka os, sa
definuje stavebna ¢i referen¢na os.

&

P, |

Pozicia pristroja PO lezi mimo stavebnej osi. Meranie k prvému referenénému bodu P1 uréuje zaciatok stavebnej osi,
zatial ¢o druhy referenény bod P2 zaznamendava do systému pristroja smer stavebnej osi.

S nasleduijticimi aplikéciami sa pogitanie dizkovych hodnét vztahuje na smer stavebnej osi s hodnotou 0,000 pri prvom
referenénom bode.

Prie¢ne hodnoty sa chapu ako vzdialenosti (v pravom uhle) k stavebnej osi.
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10.2.3.1 Meranie k prvému referenénému bodu na stavebnej osi

Zmerajte Ref Bod 1

Zadanie nazvu orienta¢ného
bodu.

Spit Navrat na predchadzajuce zo-
brazenie.

Aplik=vyhiéenie HiZmerajte Bod 1

Ref Bod 1 R1|%,|

Hu 354° 25' 56"

Yu 73245 11" ;’M
Hy I T

Spat | Mer ‘DalEie

Zmerat uhol a vzdialenost.

i H
o |2
o

i

Pokracovanie dalej na meranie
k druhému referenénému bodu.

10.2.3.2 Meranie k druhému referenénému bodu

Zvolte ref.bod 2

Spat Navrat na meranie k prvému re-
ferenénému bodu.

Aplik=H-whicenie/Postavenie stanice

Ref bod 2 20 5 H Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti.
N

Balsi Pokracovanie dalej na nastave-

DalSie
Hu 155° 35' 41" E |: nie stanice.

Kontrola vzdialenosti medzi refe-
o ! n Kontr. V

Vu 7370553 I lé renénymi bodmi.
Hy 3.098 m

Spat |Kon.vzd.| Mer ‘ Dalej

Pokracujte kontrolou vzdialenosti medzi stanicou a orientacnym bodom, tak ako je to opisané v prislusnych kapitolach.

10.2.3.3 Nastavenie stanice
Po vykonani merania uhlov kvéli orientacii je stanica bezprostredne potom nastavena.

Stal? Alfanumerické pole na zadanie
al e . :
nazvu stanice.

Nastavte stanicu iD 1

Aplik=tybyéenie HN astavte stanicu

Stan ID Sta|"s, |
R1

Cri Bod

Spit Navrat na predchadzajuce zo-
brazenie.

Zobrazenie udajov o stanici.

Nastavenie stanice.

)L

Nastav

Spat | Nahlad | Nastav

UPOZORNENIE
Stanica sa vzdy ulozi v internej pamati. Ak sa v paméati uz ndzov stanice raz nachadza, je potrebné na tomto mieste
stanicu premenovat, pripadne zadat novy nazov stanice.

Pokracujte dalej s rotaciou a posunutim osi tak, ako je opisané v prislusnych kapitolach.
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10.2.4 Nastavenie stanice nad bodom, s pouzitim suradnic
Na mnohych stavbach su dostupné body uz z vymeriavania, ktoré st dostupné aj so suradnicami alebo st dostupné
stavebné prvky, stavebné osi, zaklady a podobne, ktoré si opisané pomocou suradnic.

V takomto pripade méze byt v postaveni stanice rozhodujlce to, ¢i sa ma pracovat v systéme suradnic alebo
stavebnych osi.

" i 14/08011 5 Prerusenie a navrat na predchd-
Zvolte typ stanice iD ! Zrus rerudenie a navrat na pre
P = dzajuce zobrazenie.

Aplik=tybyéenie HN astavte stanicu

Potvrdenie vyberu a pokra¢ova-

Vy§|(y nie dalej na urcenie stanice.
Bod systém Surad/plan
Stan nastav. Nad bodom

Zrus OK

Postavenie pristroja nad bodom so sturadnicami

Pristroj sa postavi nad bod oznaceny na zemi, ktorého pozicia je udana suradnicami a merané body alebo prvky su
dobre viditelné.

Obzvlast je potrebné dbat na bezpecné a pevné postavenie pomocou stativu.

N(X)

\ L P,
Py

*= E(Y)

Pozicia pristroja sa nachadza na suradnicovom bode PO a cieli sa (pre orientéciu) na druhy suradnicovy bod P1.
Pristroj vypocitava polohu v ramci systému suradnic.
Na lepsiu identifikaciu orientacného bodu sa da zmerat vzdialenost a porovnat so suradnicami.

UPOZORNENIE

Tak je vacsia istota spravneho identifikovania orienta¢ného bodu. Ak ma suradnicovy bod PO aj svoju vySku, pouZzije sa
tato hodnota najskér ako vyska stanice. Predtym nez stanicu definitivne nastavite, je mozné vysku stanice kedykolvek
nanovo urcit alebo zmenit.

Orientaény bod je rozhodujlici pre spravne vypocitanie smeru a mal by sa preto vyberat a merat mimoriadne starostlivo.

10.2.4.1 Zadanie pozicie stanice

Pre bod stanice, pripadne stanovisko pristroja je potrebné zadat oznacenie s jednoznac¢nou identifikaciou a k tomuto
oznaceniu musi prislichat suradnicova pozicia.
To znamena, Ze bod stanice mdze byt v projekte dostupny ako uloZeny bod, alebo sa suradnice musia zadat manuéine.
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= Zadanie nazvu stanice.

Aplik=tybyéenie HN astavte stanicu

Stan ID R77|:E)

brazenie.

A
E Navrat na predchadzajlce zo-

Dalsie Potvrdenie zadania stanice a po-
kraCovanie dalej s orientaciou.

Zadaijte stanicu D 14
N
E

L.
it

Spat Dalsie

Po zadani nazvu pre bod stanice sa vyhladaju prislusné suradnice alebo pozicia z ulozenych grafickych dat.
Ak pod zadanym nazvom nie su dostupné Ziadne data bodov, je potrebné zadat suradnice manuaine.

10.2.4.2 Zadavanie cielového bodu

Pre cielovy bod je potrebné zadat oznacenie s jednoznaénym identifikatorom a k tomuto oznaceniu musi prislichat
pozicia suradnice.

Cielovy bod musi byt v projekte dostupny ako uloZeny bod alebo je potrebné zadat suradnice manuéalne.

Zadavanie orient. bodu 1 B 6.1.1 E Zadanie nazvu orientaéného
e . 4 = bodu.
Aplilk=Vayhicenie HMastawte stanicu E Navrat na predchédzajuce 70-
Stan ID R77 | § brazenie.
Kontrola vzdialenosti medzi sta-
i = N Kontr. V
Ori Bod R78 ==| l—‘ nicou a orientacnym bodom.
E Dalsie Ppkraéqvanie dalej na nastave-
nie stanice.

D Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti.
Spat |Kontr. v| Dalsie

UPOZORNENIE
Pri zadani ndzvu pre orientany bod su prislusné suradnice alebo pozicia vyhladané z uloZzenych grafickych dat.
V pripade, Ze pod tymto ndzvom nie su dostupné Ziadne data bodov, je potrebné zadat stradnice manudlne.

Doplnkova (volitel'na) kontrola vzdialenosti medzi stanicou a orientaénym bodom

Po zadani cielového bodu sa musi na tento bod presne zacielit kvoli meraniu orientacie.

Po merani orientacie je k dispozicii volba kontroly vzdialenosti medzi stanicou a orientaciou.

Je to pomécka na kontrolu spravneho vyberu bodu a spravneho zacielenia na tento bod a udava, ako sa namerana
vzdialenost zhoduje so vzdialenostou vypodéitanou zo stradnic.
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. . 141061 - .. Navrat na predchadzajice zo-
Spat
Preverte vzdialenost . P brazenie.

Aplik=vybyéenie HiPoloha stanice

Pokragovanie dalej na dalSie zo-
Stan ID R77] * [ Daise_ brazenie s dialSimi hastaveniam.
Ori Bod R78| |

E
dHv 3.877m
spit | Mer |

Zobrazenie dHv je rozdielom medzi nameranou vzdialenostou a vzdialenostou vypocitanou zo stradnic.
Stla¢enim tlacidla Dalej moZete skontrolovat dal$ie body. Na displeji sa, dodato¢ne k hodnote dHv, zobrazi aj hodnota
pre dHu, ¢o je rozdiel nameraného horizontalneho uhla a horizontalneho uhla vypogitaného zo suradnic.

10.2.4.3 Nastavenie stanice

Stanica sa vzdy uloZi v internej paméti.

Ak sa v pamati uz ndzov stanice raz nachadza, je potrebné na tomto mieste stanicu premenovat, pripadne zadat
novy nazov stanice.

Nastavie stanicu ED 14/060 1 A [  Zadanie ndzvu stanice.

Aplilc-Wyhidenie HiNastavte stanicu Spat Navrat na orientaéné meranie.

Stan ID Stat2 E ! Zobrazenie Udajov o stanici.
27

COri Bod : :
E Nastav Nastavenie stanice.

Spat | Nahrad ‘ Nastav

10.2.5 Vol'né umiestnenie so suradnicami

VoIné umiestnenie umoziiuje urcit poziciu stanice meraniami uhlov a vzdialenosti k dvom referenénym bodom.
Moznost volného postavenia sa pouziva vtedy, ked nie je mozné postavenie nad jednym bodom na stavebnej osi,
alebo ked je znemozneny vyhlad na merané pozicie.

Pri vol'nom postaveni, pripadne volnom umiestneni, je potrebné pracovat mimoriadne starostlivo.

Na ur&enie stanice sa vykonavaju dodatoéné merania a dodato¢né merania nesu vzdy so sebou riziko chyb.

Okrem toho je potrebné davat pozor na to, aby geometrické pomery na konkrétnom mieste poskytovali pouzitelnu
poziciu.

Pristroj v zasade kontroluje geometrické pomery, aby vypogital pouzitefni poziciu a v kritickych pripadoch vyda
pristroj varovanie.

Je v8ak povinnostou pouzivatela pracovat s mimoriadne zvySenou pozornostou - pretoze softvér nedokaze rozpoz-
navat vsetko.
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Zvolte typ stanice 14 Zrus Preru$enie a navrat na predcha-
/P - == dzajuce zobrazenie.

Aplik=tybyéenie HN astavte stanicu

- Potvrdenie a prevzatie zadania.
vysky =

Bod systém Surad/plan

Stan nastav. Volna Stan

Zrus OK

VolI'né postavenie pristroja so suradnicami

Na volné postavenie by ste mali vyhladat bod na prehladnom mieste, tak, aby bol mozny dobry vyhlad na dva
suradnicové body a aby suc¢asne bol podla moznosti zaru¢eny dobry vyhlad k meranym bodom.

V kazdom pripade je vhodné urobit si najskér zna¢ku na zemi a potom pristroj postavit nad touto znackou.

Tak vzdy existuje moznost dodato¢nej kontroly pozicie a $anca na odhalenie pripadnych nepresnosti.

» E(Y)

Pozicia pristroja sa nachadza na volnom bode PO a nasledne sa meria uhol a vzdialenosti k dvom referenénym bodom
P1 a P2, ktoré maju suradnice.

Nasledne sa pozicia pristroja PO urci z merani k dvom referenénym bodom.

UPOZORNENIE
Ak su obidva body, alebo iba jeden referen¢ny bod, dostupné aj s vyskou, automaticky sa vypocita aj vyska stanice.
Predtym nez stanicu definitivne nastavite, je mozné vysku stanice kedykolvek nanovo urcit alebo zmenit.
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10.2.5.1 Meranie k prvému referenénému bodu

Zmerajte Ref Bod 1 ggginie nazvu orientaéného
Aplik=Vytyéenie HZmerajte Bod 1 ; Spat Névrat.na predchéadzajlice zo-
Ref Bod 1 R1 BCI :| brazenie.

Mer Zmerat uhol a vzdialenost.

Pokra¢ovanie dalej na meranie
o 1 n DalSie
Hu 394° 25' 56 k druhému referenénému bodu.

Vu 734511 A
Hyv e
Spat | Mer ‘ Dalsie

Prislu$né suradnice alebo pozicia sa vyhlada z ulozenych grafickych dat.
V pripade, Ze pod tymto ndzvom nie su dostupné Ziadne data bodov je potrebné zadat suradnice manuaine.

10.2.5.2 Meranie k druhému referenénému bodu

k 5 Navrat na meranie k prvému re-
. Spat
Zvolte ref.bod 2 I‘ ferenénému bodu.
Aplik=H-wybyé enieiFostavenie stanice
Ref bod 2 20 ﬂ H Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti.
iN Dalsie Pokracovanie dalej na nastave-
Hu 155° 35' 41" E nie stanice.
Kontrola vzdialenosti medzi refe-
o ! n Kontr. V

Vu 73705 33 ﬂ"(’ \—‘ renénymi bodmi.
Hyv 3.098 m

Spat |Kon.vzd.| Mer ‘ Dalej

Pokracujte kontrolou vzdialenosti medzi stanicou a orienta¢nym bodom, tak ako je to opisané v prislusnych kapitolach.

10.2.5.3 Nastavenie stanice

Stanica sa vzdy uloZi v internej paméti.
Ak sa v pamati uz nazov stanice raz nachadza, je potrebné na tomto mieste stanicu premenovat, pripadne zadat
novy nazov stanice.

A1 FlBC Zadanie nazvu stanice.

Nastavie stanicu

Aplik=Wytiéenie HiNastavte stanicu Spat Navrat na orientacné meranie.

Stan ID Sta12|"s;|
27

Ori Bod Nastay Nastavenie stanice.

_seat |
Zobrazenie udajov o stanici.
[ Nestav,

Spat | Nahlad | Nastav
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10.3 Nastavenie vySky
Ak sa méa dodato¢ne (okrem nastavenia pozicie a orientacie) pracovat este aj s vyskami, to znamena, ze sa maju urcit
alebo vytycit cielové vysky, je este nutné urcit vysku stredu dalekohladu na pristroji.
Vy$ku mozno nastavit dvomi roznymi spdsobmi:

1. Pri zndmej vySke bodu na zemi sa zmeria vySka pristroja - obidve hodnoty spolu udavaju vysku stredu
dalekohfadu.

2. K bodu alebo znac¢ke so zndmou vyskou sa vykona zmeranie uhla a vzdialenosti a tak sa "meranim" urci alebo
spéatne prenesie vyska stredu dalekohladu.

10.3.1 Nastavenie stanice so stavebnou osou (vol'ba: Vyska "zapnuta")

Ak je zapnuta volba s vySkami, zobrazi sa vo vyobrazeni nastavenia stanice aj vyska stanice.
Tuto mozete potvrdit alebo uréit nanovo.

Uréenie novej vysky stanice
Ur&enie vysky stanice sa da vykonat dvomi réznymi spésobmi:

1. Priamym manudalnym zadanim vysky stanice.
2. Ur€enim vysky stanice manualnym zadanim vysky z vyskovej znacky a zmeranim V-uhla a vzdialenosti.

. ; 141 = Néavrat na predchadzajice zo-
Stanovie vysku stanice iD . Spit avrat na pre |
i i VY - i | II brazenie.
AplilkzVyhicenie HiStanoute wisko stanice — Manualne zadanie vyéky sta-
Stan ID Sia I: nice alebo Meranie k vy$kovej
. znacke.
Stan Vys 0.600 m Potvrdenie vysky stanice. Po-
kra¢ovanie dalej s nastavenim
stanice.

vl 0.500 m

Spat | Manv

1. Priame manualne zadanie vysky stanice

v.pris 0.400 m /‘i/”i
| ok

Po vybrani volby na nové uréenie vysky stanice v predchadzajicom zobrazeni je mozné manualne zadat novd vysku
stanice.

. . - 141 = Prerugeni Avrat na predcha-
Zadavanie refer vwi iD Zoix reruSenie a navral p
VY ky e dzajuce zobrazenie.
Aplik=ybféenie HiStanovte wiEku stanice N . N
Nastar Potyrdem_e vysky stanice. Pg—
kraCovanie dalej s nastavenim
stanice.

v.ref 0.600 m| 2]
Vu 73°45' 34" {
v.pris 0400 m|'zs)| o
v.rfl 0.500 m|'z] /K

Zrug | Mer ‘Nastav

2. Urcenie vysky stanice zadanim vysky a zmeranim V-uhla a vzdialenosti

Zadanim referencnej vysky, vySky pristroja a vysky reflektora v spojeni s V-uhlom a zmeranim vzdialenosti sa vy$ka
stanice akoby spétne prenasa od vySkovej znacky k stanici.

Na to je bezpodmieneéne potrebné zadat spravnu vysku pristroja a reflektora.

340



Zadavanie refer vysky

Aplik=Yybyéenie HiStanovte wisku stanice

v.ref 0.600 m|'z;|

Vu 737 45' 34" P
v.pris 0400 m|'z) p— =
v.rf 0.500 m|12s /1,

| Mer ‘Nastav

Zobrazenie novej vypocitanej vysky stanice po zmerani

PreruSenie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

Zmeranie uhla a vzdialenosti.
Pokracovanie dalej zobrazenim
novej vypocitanej vysky stanice.

Po zmerani uhlov a vzdialenosti sa zobrazi nova vypocitana vyska stanice a da sa potvrdit alebo zrusit.

Aplik=ybféenie HiStanovte wiEku stanice

Stan ID Sta
Stan Vys -0.654 m
V.pris 0.400 m
vl 0.500 m

Zrug Nastav

Nastavenie stanice

Nastavie stanicu

Aplik=tybféenie HiNastavte stanicu

Zru$

Preru$enie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

|
Nastav

Potvrdenie vysky stanice. Po-
kra¢ovanie dalej s nastavenim
stanice.

Spét

Navrat na orienta¢né meranie.

Stan Vy$

Manualne zadanie vysky stanice
alebo manualne zadanie vys-
kovej znacky, pripadne vyber
ulozeného vyskového bodu so
zmeranim V-uhla a vzdialenosti.

Stan ID Sta|".
Ori Bod R1
Stan V3 0.600 m
v.pris 0400 m| k——+

Spéf [Stan Vys | Nahlad | Nastav

UPOZORNENIE

Ak je zapnuta volba "Vysky", je potrebné nastavit vy$ku pre stanicu, alebo musi byt hodnota pre vy$ku stanice uz

dostupna.

UPOZORNENIE

Stanica sa vzdy uloZi v internej paméti, ak je nazov stanice v pamaéti uz dostupny, je potrebné na tomto mieste stanicu

premenovat, pripadne zadat novy nazov stanice.

Zobrazenie udajov o stanici.

Nastav

Nastavenie stanice.

Po nastaveni stanice sa bude pokraéovat s vlastnou zvolenou hlavnou aplikaciou.
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10.3.2 Nastavenie stanice so suradnicami (vol'ba: vySka "zapnuta")

Uréenie novej vysky stanice
Urcenie vysSky stanice sa da vykonat tromi réznymi spdsobmi:

o Priame manualne zadanie vysky stanice
o Ur€enim vysky stanice manualnym zadanim vysky z vySkovej zna¢ky a zmeranim V-uhla a vzdialenosti
e Ur€enim vysky stanice vyberom bodu s vySkou z pamate dat a zmeranim V-uhla a vzdialenosti k tomuto bodu

Stanovte vysku stanice iD L 1 Spat Navrat na predchéadzajice zo-

brazenie.

Bod Vys Stanovenie novej vysky stanice
24

Aplik=yyhié enie HiStanovte wska stanice

Stan ID s ulozenym bodom.
- Manuélne zadanie vysky sta-
Man V
Stan Vys 0.800 m l: nice alebo Meranie k vySkovej

znacke.

Potvrdenie a prevzatie zadania.

v.Hl 0.500 m

v.pris 0.000 m K///i
I

Spat |Bodvy§| Man V \ OK

1. Priame manualne zadanie vysky stanice
Po vybrani volby na nové uréenie vysky stanice v predchadzajucom zobrazeni je mozné manualne zadat novd vysku
stanice.

Zrus Prerusenie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

Zadavanie refer vysky iD 14;

Aplik=Yybyéenie HiStanovte wisku stanice

v.ref 0.600 m|'z;|
Vu 73°45' 34" /i
v.pris 0400 m|'2s) g
vl 0.500 m|'z;| /i

Zrus | Mer ‘Nastav

2. Urcenie vysky stanice zadanim vysky a zmeranim V-uhla a vzdialenosti

Zadanim referencnej vysky, vySky pristroja a vysky reflektora v spojeni s V-uhlom a zmeranim vzdialenosti sa vy$ka
stanice akoby spétne prenasa od vySkovej znacky k stanici.

Na to je bezpodmieneéne potrebné zadat spravnu vysku pristroja a reflektora.

Nastavenie stanice.

Nastav

ik
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Zoie Preru$enie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

Zadévanie refer vysky iD f4inertt

Aplik=Yybyéenie HiStanovte wisku stanice

Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti.
Pokracovanie dalej zobrazenim

novej vypocitanej vysky stanice.
v.ref 0.600 m|'z;|
Vu 73" 45" 34" /i
v.pris 0400 m|'2s) g
v.rfl 0.500 m| 2|/

Zrus | Mer ‘Nastav

Zobrazenie novej vypocitanej vysky stanice po zmerani
Po zmerani uhlov a vzdialenosti sa zobrazi nova vypocitana vyska stanice a da sa potvrdit alebo zrusit.

Zoix Preru$enie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

Nastavte viysku stanice =R

Aplik=ybféenie HiStanovte wiEku stanice

@ Nastavenie stanice.
Stan ID Sta
Stan Vys -0.654 m
v.pris 0400 m
V.Ml 0.500 m

Zrug Nastav

3. Urcenie vysky stanice vyberom bodu s vyskou z paméte dat a zmeranim V-uhla a vzdialenosti

Zadanim vyskového bodu, vysky pristroja a reflektora v spojeni s V-uhlom a zmeranim vzdialenosti sa vyska stanice
akoby spétne prenasa od vyskového bodu, pripadne vyskovej znacky, k stanici.

Na to je bezpodmieneéne potrebné zadat spravnu vysku pristroja a reflektora.

Zvolte vyskovy bod iD 141 . Zadanie nazvu vy$kového bodu.

Aplik=\iytidenie HiStanoute vithy stanice Lzus Preru$enie a navrat na predcha-

V§s Bod 26 —I _ dzajucelzobrazenie.' .
Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti.

v ref 1.000 m PokraGovanie dalej zobrazenim

novej vypocitanej vysky stanice.

Yu 73 45' 22"

v.pris 0.000 m|'z;| “/’//i
v.rfl 0.500 m| 2| /i

Zrus Mer

Prislusné suradnice alebo pozicia sa vyhlada z uloZzenych grafickych dat.
V pripade, Zze pod tymto ndzvom nie st dostupné Ziadne data bodov, je potrebné zadat siradnice manuaine.
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Zobrazenie novej vypocitanej vysky stanice po zmerani
Po zmerani uhlov a vzdialenosti sa zobrazi nova vypocitana vyska stanice a da sa potvrdit alebo zrusit.

o P 141 = Prerugenie a navrat na predcha-
Zru:
NSta WSKU Stmce iD L dzajuce zobrazenie.
AplilkxVaybhféenie HiStanowvte witku stanice @ Nastavenie stanice.
Stan ID Sta
Stan Vys -0.654 m
V.pris 0400 m
v.ril 0.500 m

Zru§ Nastav

Nastavenie stanice

Ak je zapnuta volba s vySkami, zobrazi sa vo vyobrazeni nastavenia stanice aj vyska stanice.
Tuto mdzete potvrdit alebo urit nanovo.

Nastavie stanicu iD 1

Spit Navrat na orienta¢né meranie.

Aplik=iyhjdenie HINastavte stanicu Stan Vys Manualne zadanie vysky stanice

A H alebo manualne zadanie vys-
Stan ID Jﬂ kovej znacky, pripadne vyber
25 F
E

e

f ulozeného vyskového bodu so
Ori Bod zmeranim V-uhla a vzdialenosti.
Stan Vy§ 0.800 m Zobrazenie udajov o stanici.

V.pris 0.000 m D Nastav Nastavenie stanice.

Spéf [Stan Vys | Nahlad | Nastav

UPOZORNENIE
Ak je zapnuta volba "Vysky", je potrebné nastavit vySku pre stanicu, pripadne musi byt hodnota pre vy$ku uz
dostupna. Ak sa nezobrazi ziadna vy$ka stanice, nasleduje hlasenie o chybe s upozornenim na urcenie vysky stanice.

11 Aplikacie

11.1 Horizontalne vytycenie (H-vytycenie)
11.1.1 Princip H-vytycenia
Vyty€enim sa Udaje z planu prenesu do terénu.
Tieto Udaje z planu su bud rozmery, ktoré sa vztahuju na stavebné osi, alebo pozicie, ktoré st opisané suradnicami.

Udaje z planu alebo pozicie vyty&enia mozno zadavat ako rozmery &i vzdialenosti, mozno ich zadavat so stradnicami
alebo pouzivat ako data, ktoré boli predtym prenesené z poditaca.

Dodatoc¢ne je mozné preniest Udaje planu z PC (vo forme nakresu CAD) na tachymeter a vyberat ich na vytycenie
priamo na tachymetri, vo forme grafického bodu, alebo grafického prvku.

Vdaka tomu nie je nutna manipulécia s velkymi €islami alebo s velkym mnozstvom Cisel.
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Na spustenie aplikacie "Horizontalne vytyCenie" je potrebné vybrat v ponuke aplikécie prislusné tlacidlo.

Ponuka aplikacie Spat Navrat na predchadzajlce zo-
P 4 I‘ brazenie.
Aplilc=\folba aplikici
PUPLELe Spiase Dalsie Iv:’,okraéc?vaim_ifa dalej na vyber dal-
Sich aplikacii.
/! - Vyvolanie aplikacie Horizontalne
/v- vytyCenie.
Vytyéenie H Premer. Vytycenie H
13
AR ¢

YV yytyéenie Meranie rozpétia

Spat Dalej
Po vyvolani aplikdcie nasleduju zobrazenia projektov, pripadne vyber projektu (pozrite si kapitolu 13.2) a volba
prislusnej stanice, pripadne postavenia stanice.

Po vykonani postavenia stanice sa spusti aplikacia "Horizontalne vytycenie".
V zavislosti od volby stanice su dve moznosti pri uréeni vyty¢ovaného bodu:

1. VytyCenie bodov so stavebnymi osami.
2. VytyCenie bodov so suradnicami a/alebo bodmi na zaklade CAD-nakresu.

11.1.2 Vytycéenie so stavebnymi osami

Pri vyty¢eni so stavebnymi osami sa hodnoty vytycenia, ktoré je potrebné zadat, vzdy vztahuju na ta stavebnu os,
ktord bola zvolend ako referen¢na os.

Zadanie bodu vytyéenia k stavebnej osi

Zadanie pozicie vytyCenia ako rozmeru, vo vztahu na stavebnu os definovanu v postaveni stanice, pripadne stavebnu
os, na ktorej je postaveny pristroj.

Zadavanymi hodnotami st dizkové a prie¢ne vzdialenosti vo vztahu na definovanu stavebnu os.
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Zadavanie hodnbt GEB ! 1 Spat Navrat na predchadzajuce zo-
vty - II brazenie.

Aplik=vybyéenie HiZadavanie hodnidt wdycéenia

Potvrdenie zadania a pokraco-
Bod ID R35| = vanie dalej zobrazenim na vyrov-
nanie pristroja k vytyGovanému
i 0.400 m|'2;| bodu.
Vyc 7.000 m
Sev 6.800 m

VyS 2.746 m
Spat OK
UPOZORNENIE
Hodnoty vyty€enia na stavebnej osi v smere dopredu a dozadu od stanice s pristrojom su hodnotami dizky a hodnoty

vytycenia leziace napravo a nalavo od stavebnej osi su prie€nymi hodnotami. Hodnoty dopredu a napravo su kladnymi
hodnotami, hodnoty dozadu a nalavo su zapornymi hodnotami.

Smer k bodu vytycéenia

Pristroj sa s tymto zobrazenim zarovnava k vyty€ovanému bodu tak, Ze pristroj sa ota¢a dovtedy, kym Cerveny
ukazovatel smeru nestoji na "nule" a pod nim leziace zobrazenie rozdielového uhla nestoji presne a v dostatocnej
miere na "nule". V takomto pripade ukazuje nitkovy kriz do smeru k vyty€ovanému bodu, aby naviedol nosi¢a reflektora.
Dodatocne je tu aj moznost, Zze nosi¢ reflektora sa prostrednictvom pomoci pri navadzani sam moéze naviest do
cielovej linie.

. . ] Al b = < z . a _
Vwrovhnahie a meranie QD ) Spat Navrat na zadavanie hodn6t vy
Y Il tyCenia.

Aplik=ybiéenie Hvytyd owaci bod

Zmeranie vzdialenosti a pokra-

Mer
1 o ¢ovanie dalej zobrazenim korek-
i 0.400 m|'2; e j

5 24 cii pre vytycenie.

Bod ID R85 |, S z,
Hu 47° 34' 46" dHu TR AT
Hyv 8.345 m

Spat Mer
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PO je pozicia pristroja po postaveni.
P1 je bod vytyCenia a pristroj je uz zarovnany k bodu vyty&enia.
Nosi¢ reflektora stoji v blizkosti vypocitanej vzdialenosti.

Po kazdom merani vzdialenosti sa zobrazi, o aky Usek smerom vpred alebo spat (dozadu) sa musi pohnut nosi¢
reflektora v smere vyty¢ovaného bodu.

Korekcie vytyéenia po zmerani vzdialenosti

Po Uspe$nom zmerani vzdialenosti sa nosi¢ reflektora navedie pomocou korekcii vpred, spat (dozadu), vlavo,
vpravo, hore a dolu.

V pripade, Ze nosi¢ reflektora bude "zamerany" presne v cielovej linii, zobrazi sa korekcia smerom vpravo / vlavo
s hodnotou 0,000 m (0,00 ft).

WytyEenie H Spit {\lévra_t na zadavanie hodnét vy-
Eenia.

Aplicryticenie HivybEonaci bod Zyobrazenie vysledku a ulozenie
Vysled -

v.rfl 0.400 m|'z

QJ E3 IE Zmeranie vzdialenosti a aktuali-

Bod ID H1 zovanie korekcie pre vyty&enie.
B Zadanie dalSieho bodu.

Vpr 1.758 m 22 2500

Vpravo 0.000 m

Dolu 2.037 m

spif | vysled | Mer | D.Bod
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PO je pozicia pristroja po postaveni.
Ked prebieha meranie k pozicii reflektora, ktora nelezi presne v smere k novému bodu, zobrazia sa zodpovedajuce
korekcie smerom vpred, spét (dozadu), viavo, vpravo k novému bodu P1.

Prehl'ad smerovych pokynov k bodu vytyéenia, vychadzajic z posledného meraného cielového bodu

vpred Nosi¢ reflektora sa musi o uvedeny pocet jednotiek po-
sunut blizsie k pristroju.

spat Nosi¢ reflektora sa musi o uvedeny pocet jednotiek po-
sunut dalej od pristroja.

vlavo Nosi¢ reflektora sa musi (pri pohlade od pristroja) po-
sunut dofava o uvedeny pocet jednotiek.

vpravo Nosi¢ reflektora sa musi (pri pohlade od pristroja) po-
sunut doprava o uvedeny pocet jednotiek.

hore Spicka reflektora sa musi o uvedeny podet jednotiek

posunut nahor.

dolu Spicka reflektora sa musi o uvedeny podet jednotiek
posunut nadol.

Vysledky vytycenia
Zobrazenie rozdielov vyty&enia v dizke, prie€. a vyske je zaloZzené na poslednom merani cielového bodu.

V?sledky vytngenia QD 1 Spat Navrat na zadavanie hodnét vy-

tyCenia.
Aplik=vybyéenie Hivyslediy wtidenia

Z UloZenie hodnét vytyceni -
Bod D s e
dviyc -363Tm B. Bod Zadanie dalSieho bodu.
dSev -3.514 m +
d5ew
dvys -0.657m
-dWie

Spat | Uloz | b.Bod

UPOZORNENIE
Ak v postaveni stanice (a v prislusnych nastaveniach) nebola nastavend Ziadna volba pre vysky, bude zobrazenie dat
o vyske a vSetky relevantné zobrazenia, vztahujlce sa k nej, potlacené.
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UloZenie dat vytycenia so stavebnymi osami
ID-bod

Nazov bodu vytycenia.

Dizka (zadana)

Zadana dizkova vzdialenost vztahujlca sa na stavebnu
0s.

Prie€. (zadand)

Zadana prie¢na vzdialenost vztahujlca sa na stavebnu
0s.

Vyska (zadana)

Zadana vyska.

Dizka (namerand)

Namerana dizkova vzdialenost vztahujica sa na sta-
vebnu os.

Prie¢. (namerand)

Namerana prie¢na vzdialenost vztahujlca sa na sta-
vebnu os.

Vyska (namerand)

Namerana vyska.

dPrie¢ Rozdiel v prie¢nej hodnote, na zaklade stavebnej osi.
dPrie¢ = prie¢. (namerand) - prie¢. (zadand)

dLn Rozdiel v hodnote dizky, na zaklade stavebnej osi.
dLn = dlzka (namerand) - dizka (zadand)

dvys Rozdiel vo vyske. dVys = vyska (namerand) - vyska (za-

dand)

11.1.3 Vytycenie so suradnicami
Zadanie bodov vytycéenia

Zadanie hodnét vytyGenia so stradnicami bodov sa da vykonat tromi réznymi spésobmi:

1. Manualnym zadanim suradnic bodov.

2. Vyberom suradnic bodov zo zoznamu s uloZzenymi bodmi.
3.  Vyberom suradnic bodov z grafiky CAD s ulozenymi bodmi.

Zadavanie hodn6t vytycenii

Aplik=vybiéenie HiZadavanie hodndt whyéenia

Navrat na predchadzajlce zo-
brazenie.

Potvrdenie zadania a pokraco-
vanie dalej zobrazenim na vyrov-
nanie pristroja k vytyCovanému
bodu.

Bod ID R85|:= |
i 0.400 m|z;|
Vyc 7.000 m
Sev 6.800 m
VyE 2746 m

Spat

Zadanie bodov vytycenia (s nakresom CAD)
Body vyty€enia sa volia priamo z nakresu CAD.

T

Pritom je bod uz uloZeny ako trojrozmerny alebo dvojrozmerny a v zavislosti od toho sa aj extrahuje.
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Zobrazenie zvoleného bodu
z grafiky.

Zvolte z planu
Aplik=Spravea dat'Projekt

O

" Zrus Preru$enie a navrat na zadanie
bodov vytycenia.

Py
»
ol

Vyber bodu z planu.

Vyber bodu zo zoznamu.

Manualne zadanie suradnic.

K Potvrdenie vybraného bodu.

wE e

spat | Plan

gliF=relieit

Zoznan‘ Man ‘ (0]

UPOZORNENIE
Ak je v postaveni stanice (a v prislusnych nastaveniach) zvolena vofba bez vySok, budiu data o vySke a vSetky
relevantné zobrazenia potlacené. DalSie zobrazenia su totoZzné so zobrazeniami v predchadzajucej kapitole.

4
M

EY)

PO je pozicia pristroja po postaveni.

P1 je bod dany suradnicami. Po vyrovnani pristroja prejde nosic reflektora na priblizne vypogéitant vzdialenost.

Po kazdom merani vzdialenosti sa zobrazi, o aky Usek sa musi nosi¢ reflektora e$te pohnut v smere vytyGovaného
bodu.

Vysledky vytycéenia so suradnicami
Zobrazenie rozdielov vyty&enia v suradniciach je zaloZzené na poslednych meraniach vzdialenosti a uhlov.

Vysledky vytyﬁenia QD 1 Spat Navrat na zadavanie hodnét vy-

tyGenia.
Aplik=vybiéenie Hivsledky wtidenia

‘E Ulozenie hodn6t vytycenia a po-
Bod ID R85 slednych rozdielov.
dV?C 3637 m @ Zadanie dalSieho bodu.
dSev -3.514 m 4
dSew
dvys -0.657 m
-dvie

Spat | Uloz | B.Bod
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PO je pozicia pristroja po postaveni.
Ak sa meria k pozicii reflektora, ktora nelezi presne v smere k novému bodu, zobrazia sa zodpovedajlce korekcie
smerom vpred, spat (dozadu), viavo, vpravo k novému bodu P1.

Ukladanie dat z vytycenia so suradnicami

ID-bod Nazov bodu vytycenia.

Severna suradnica (zadand) Zadana severnd suradnica vztahujlca sa na referenény
systém suradnic.

Vyska (zadand) Zadana vyskova hodnota.

Vychodna suradnica (zadand) Zadana vychodna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

Severna suradnica (namerana) Namerana severna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

Vyska (namerand) Namerana vyska.

Vychodna suradnica (namerana) Namerana vychodna suradnica vztahujuca sa na refe-
renény systém suradnic.

dSev (dN) Rozdiel severnych suradnic, na zéklade referenéného

systému suradnic. dSev (dN) = severnd suradnica
(namerand) - severna suradnica (zadand)

dvys Rozdiel vo vyske. dVys = vySka (namerana) - vyska (za-
dand)
dVych (dE) Rozdiel vychodnych suradnic, na zaklade referenéného

systému suradnic. dVych (dE) = vychodna suradnica
(namerand) - vychodna suradnica (zadand)

UPOZORNENIE

Horizontalne vyty¢enie so suiradnicami sa v postupe rovna vytyceniu vychadzajucemu zo stavebnych osi s vynimkou
toho, Ze namiesto dizkovych a prie&nych vzdialenosti sa ako vysledky zobrazuju alebo zadvaju stradnice, pripadne
rozdiely suradnic.

11.2 Vertikalne vytycenie (V-vytycenie)

11.2.1 Princip vertikalneho vytycenia (V-vytyéenia)
Vertikalnym vyty&enim (oznacovanym aj ako V-vyty&enie) sa Udaje z planu prenasaju na vertikalnu referenénu rovinu,
ako je napriklad stena, fasada a podobne.
Tieto Udaje z planu st bud rozmermi, ktoré sa vztahuju na stavebné osi na vertikalnej referenénej rovine, alebo su to
pozicie, ktoré su opisané formou suradnic vo vertikalnej referencnej rovine.

Udaje z planu, pripadne pozicie vyty&enia sa dajui zadavat ako rozmery & vzdialenosti a so stiradnicami, alebo sa daju
pouzivat ako data, ktoré boli predtym prenesené z pocitaca.

Dodatocne je mozné preniest Gdaje planu z poéitaca (vo forme nakresu CAD) na tachymeter a vyberat ich na vytyGenie
na tachymetri, vo forme grafického bodu, alebo grafického prvku.
Vdaka tomu nie je nutnd manipulécia s velkymi ¢islami alebo s velkym mnozstvom ¢isel.
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Typické vyuzitie predstavuje: uréovanie pozicie upeviiovacich bodov pri fasddach, stenach s kolajni¢kami, rdrami
a podobne.

Ako $pecidlna aplikacia je este k dispozicii moznost porovnat vertikalnu plochu s teoretickou plochou uvedenou
v plane a tak skontrolovat, ¢i zadokumentovat rovinnost.

Vysky (V§3)
- =

Navrat na predchadzajuce zo-
brazenie.

Spat
Balsia Pokracovanie dalej na vyber dal-

Sich aplikacii.
/! - 111 Vyvolanie aplikacie Vertikalne
++

Aplik=Yalba aplikacie

A vytyGenie.
WytyEenie H Premer. V. vyty&enie
133 'I
G r

V vytyCenie Meranie rozpatia

Spat Dalej
Po vyvolani aplikacie nasleduju zobrazenia projektov, pripadne vyber projektu a vyber prislusSnej stanice &i postavenia
stanice.
Po vykonani postavenia stanice sa spusti aplikacia "Vertikalne vytycenie".
V zavislosti od volby stanice su dve moznosti pri uréeni vyty¢ovaného bodu:

1. Vyty€enie bodov so stavebnymi osami, to znamena osami na vertikalnej referen¢nej rovine.
2. Vytycenie bodov so suradnicami, pripadne bodmi na zéklade nakresu CAD.

11.2.2 Vertikalne vytycenie (V-vytycenie) so stavebnymi osami

Pri vertikdlnom vytyceni so stavebnymi osami suU osi definované meranim k dvom referenénym bodom, spolu
s postavenim stanice.

Postavenie stanice

Postavenie stanice sa uréuje podla moznosti centralne / v strede pred vertikalnou rovinou v takej vzdialenosti, aby bol
podla moznosti dobry vyhlad na vSetky body.

Pristrojom sa pri postaveni definuje nulovy bod (1) systému referenénych osi a smer (2) vertikalnej referenénej roviny.
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Pozor

Referen¢ny bod (1) je rozhodujicim bodom. V tomto bode je uréena zvisla a vodorovna referenéné os, vo vertikalnej
referen¢nej rovine.

Optimalne postavenie, pripadne pozicia pristroja vznikne vtedy, ked pomer horizontalnej referenénej dizky Ln
k vzdialenosti Prieé je v pomere Ln : Prie¢ = 25: 10 az 7 : 10, tak, aby zvierany uhol bol v rozpéti o« = 40° - 100°.

UPOZORNENIE

Postavenie stanice (a prislusné nastavenie) je analogické ako postavenie "Volnej stanice" so stavebnymi osami, s tym
rozdielom, Ze prvy referenény bod uréuje nulovy bod systému stavebnych osi na vertikalnej rovine a druhy referenény
bod ur€uje smer vertikalnej roviny k systému pristroja. V kazdom pripade su osi brané horizontalne alebo vertikalne od
bodu (1).

Zadanie posunu osi

Na posunutie systému osi, pripadne "nulového bodu" na vertikalnej referenénej rovine, sa zadavaju hodnoty posunu.
Tieto hodnoty posunu mézu posunit nulovy bod systému osi v horizontalnom smere dolava (-) a doprava (+), vo
vertikdlnom smere nahor (+) a nadol (-) a celt rovinu smerom dopredu (+) a dozadu (-).

Posuny osi mézu byt potrebné vtedy, ked "nulovy bod" nemdze byt priamo zacieleny ako prvy referenény bod, a preto
je potrebné pouzit existujlci referenény bod a potom sa musi vykonat posun na os, zadanim vzdialenosti ako hodnét
posunu.

i i 15/06/1 o Preruseni avrat na predcha-
Posunutie ref linie QD ) Zru§ rerusenie a navrat na p
e dzajuce zobrazenie.
Aplik=y wybyd enie/Posun, wipdenia N - ”
Potvrdenie zadania a pokraco-
vanie dalej zadavanim hodnot
vyty€enia.

L/P 0.000 m|'2;
H/D 0.000 m|'z]
Vpr / Vz 0.000 m|'z] )[/

Zrug OK

Zadanie pozicie vytycenia
Zadanie hodnét vyty¢enia ako rozmeru vo vztahu na referenénu os definovanu v postaveni stanice, pripadne stavebnu
os na vertikalnej rovine.
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Zadavanie hodndt vytyEeniu

Aplik=y wbicenie/Hodnoby whiéenia

Zru$

Preru$enie a navrat na ivodné
menu.

Bod ID V1%, |
v.rl 1.800 m|12;|
Dizka 5.000 m|z;|
VS 6.000 m|'2;|
Prie¢ 0.200 m|'z;|

Zrus | Posuny | OK
Smer k bodu vytycéenia

Posuny

Zadanie posunov referen¢nej
roviny.

Potvrdenie zadania a pokraco-
vanie dalej zobrazenim na vyrov-
nanie pristroja k vyty¢ovanému
bodu.

Pristroj sa s tymto zobrazenim zarovnava k vyty€ovanému bodu tak, Ze pristroj sa ota¢a dovtedy, kym cerveny

ukazovatel smeru nestoji na "nule".

V takomto pripade ukazuje nitkovy kriz do smeru k vyty¢ovanému bodu.

Potom sa bude dalekohl'ad pohybovat vo vertikale, az pokial nebudl obidva trojuholniky vykazovat nijaku vypli.

UPOZORNENIE

Pri vyplneni horného trojuholnika pohnite dalekohfadom nadol. Pri vyplneni spodného trojuholnika pohnite dalekohla-

dom nahor.

Ak je to mozné, mbZze sa osoba prostrednictvom pomadcky na navadzanie pri cieli, sama naviest do cielovej linie.

Vyrovnanie a meranie

Aplik=y wybyd enieAytpdovac bod

V.1l 1.800 m|'z;)
V1

Bod ID
Hu 70° 04' 41"
Hv 3542 m

dwu -AETET 3T

0
o Sy

i

=

dHu 21753 18"

Spat Mer

Korekcie vytyéenia

Zobrazenim korekcii sa nosic¢ ciela alebo ciel navadza hore, dolu, vlavo, vpravo.

Navrat na zadavanie hodnét vy-
tyCenia.

Zmeranie vzdialenosti a pokra-
¢ovanie dalej zobrazenim korek-
cii pre vytyCenie.

Pomocou zmerania vzdialenosti sa taktieZ vykonava korekcia smerom vpred, pripadne spat (dozadu).
Po kazdom merani vzdialenosti sa zobrazené korekcie aktualizuju, aby po jednotlivych krokoch doslo k priblizeniu

k cielovej pozicii.
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V wytyEenie

Aplik=y wybié eniefytwdovac bod

vl 0.400 m|'2;|
V1

Bod ID

Vpravo 2752 m o
Hore 5.300 m B
Spat 1.688 m

Spit | Vysied | Mer | b.Bod

Navrat na zadavanie hodnét vy-
tyCenia.

Spat

Zobrazenie vysledku a uloZenie.

Vysled

Zmeranie vzdialenosti a aktuali-
zovanie korekcie pre vytycenie.

T

Zadanie dalSieho bodu.

er
D. Bod

Zobrazované pokyny tykajlce sa smeru pohybu meraného ciel'a.

vpred

Nosic¢ ciela, pripadne ciel sa musi pohybovat dalej do
smeru referenénej roviny.

spat

Nosi¢ ciela, pripadne ciel sa musi pohybovat dalej
smerom pre¢ od referencnej roviny.

vlavo

Nosi€ ciela, pripadne ciel sa musi (pri pohlade od pri-
stroja) posunut dofava o uvedeny pocet jednotiek.

vpravo

Nosi€ ciela, pripadne ciel sa musi (pri pohlade od pri-
stroja) posunut doprava o uvedeny pocet jednotiek.

hore

Nosi¢ ciela, pripadne ciel sa musi (pri pohlade od pri-
stroja) posuntt nahor o uvedeny pocet jednotiek.

dolu

Nosi¢ ciela, pripadne ciel sa musi (pri pohlade od pri-
stroja) posuntt nadol o uvedeny pocet jednotiek.

Vysledky vytycenia

Zobrazenie rozdielov vyty&enia v dizke, vyke a offsete sa zaklada na poslednych meraniach vzdialenosti a uhlov.

Vysledky vyty&enia e
Aplik= wybid e nielisl adiy wtiéenia
Bod ID V1
dLn -1.226 m
dVys -7.244 m —5
duiE
dPric 2290 m
-dLn
Spat | Uloz | B.Bod

Ukladanie dat z vytycenia so stavebnymi osami
ID-bod

Navrat na zadavanie hodnét vy-
tyGenia.

UloZenie hodndt vyty€enia a po-

Uloz ! !
' slednych rozdielov.

Zadanie dalSieho bodu.

o

Nazov bodu vyty&enia.

Dizka (zadana)

Zadana dizkova vzdialenost vztahujica sa na refe-
ren¢nu os.

Vyska (zadand)

Zadana vyskova hodnota.

Offset (zadany)

Offset zadany vertikalne na referenénu rovinu.

Dizka (namerand)

Namerana dizkova vzdialenost vztahujica sa na refe-
renénu os.

Vyska (namerand)

Namerana vyska.
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Offset (namerany) Namerany offset, vztahujlci sa na referenént rovinu.

DLn Rozdiel v hodnote dizky, na zaklade referencnej osi.
DLn = dizka (namerand) - dizka (zadand)

dvys Rozdiel vo vyske. dVys = vysSka (namerana) - vyska (za-
dand)

dOffs Rozdiel v hodnote prieé., na zéklade referencnej osi.

dOffs = offset (namerany) - offset (zadany)

11.2.3 V-vytycenie so suradnicami
Suradnice je mozné pouzit vtedy, ked st napriklad referenéné body dostupné ako suradnice a body na vertikalnej
rovine su taktiez dostupné ako suradnice v tom istom systéme.
Takyto pripad nastava napriklad vtedy, ked bola vertikalna rovina predtym vymeranda s pouzitim suradnic.

Zadanie bodov vytycéenia
Zadanie hodnét vytycenia so suradnicami bodov sa da vykonat tromi réznymi spésobmi:

1. Manualnym zadanim suradnic bodov.

2. Volbou suradnic bodov zo zoznamu s ulozenymi bodmi.
3. Volbou suradnic bodov z grafiky CAD s uloZzenymi bodmi.

" Zrus PreruSenie a navrat na tvodné

Zadavanie hodndt vytyEeniu

. e . —_ menu.
AplilksY wbicenie/Hodnoty wybycenia ; = Pot\l/rd?nie. Jadania a pokraéo-
Bod ID W1 | Bcl - vanie dalej zobrazenim na vyrov-

nanie pristroja k vyty¢ovanému

i 0.400 m|'2;| bodu.
Dizka 7.000 m|z;|
WE 6.800 m|2;|
Prie¢ 0.746 m|2;|

Zrus | Posuny | OK

Zadanie hodnét vytycenia (s nakresom CAD)
Tu sa vyberaju body vyty&enia priamo z grafiky typu CAD.
Pritom je bod uz uloZeny ako trojrozmerny alebo dvojrozmerny a v zavislosti od toho sa aj extrahuje.

Zobrazenie zvoleného bodu
z grafiky.

Zvolte z planu

O

Aplik=Spravea datProjekt

T s | N’{%vrat na zadavanie hodnét vy-
tyCenia.
Vyber bodu z planu.

A
4
v

Vyber bodu zo zoznamu.

Manualne zadanie suradnic.

ol
EEE |

K Potvrdenie vybraného bodu.

-
I——LISU m

Spat

Flan ‘Zoznan‘ Man ‘ OK

Vysledky vytyéenia so suradnicami
Zobrazenie rozdielov vyty&enia v suradniciach je zaloZzené na poslednych meraniach vzdialenosti a uhlov.
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Vysledky vytyéenia | | Spét Navrat na zadavanie hodnét vy-

tyCenia.

Aplik= wybic e nielsl edhy whidenia

E UloZenie hodn6t vytycenia a po-
Bod ID W1 slednych rozdielov.
P Zadanie dalSieho bodu.
dLn 2752 m [D.Bod
dvys -5.300 m &
) duis
dPric 1.688 m
-dLn

Spat | Uloz | b.Bod

Ukladanie dat z vyty¢enia so stradnicami

ID-bod Nézov bodu vytycenia.

Severna suradnica (zadand) Zadana severna suradnica vztahujlca sa na referenény
systém suradnic.

Vyska (zadand) Zadana vyskova hodnota.

Vychodnd suradnica (zadand) Zadana vychodna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

Severna suradnica (namerand) Namerana severna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

Vyska (namerana) Namerana vyska.

Vychodna suradnica (namerand) Namerana vychodna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

dSev (dN) Rozdiel severnych suradnic, na zéklade referenéného

systému suradnic. dSev (dN) = severna suradnica
(namerana) - severna suradnica (zadana)

dvys Rozdiel vo vyske. dVys = vyska (namerand) - vyska (za-
dana)
dVych (dE) Rozdiel vychodnych suradnic, na zaklade referenéného

systému suradnic. dVych (dE) = vychodna suradnica
(namerand) - vychodnd suradnica (zadand)

UPOZORNENIE
Vertikalne vytyCenie vzdy pouziva trojrozmrerné opisy bodov. Pri vyty€ovani s vyuzitim stavebnych osi a vyty¢ovani
s vyuzitim suradnic sa pouzivaju rozmery dizky, vySky a offsetu.

UPOZORNENIE
DalSie zobrazenia su totoZzné so zobrazeniami v predchadzajlcej kapitole.

11.3 Premeranie
11.3.1 Princip premerania

V principe mozno premeranie chapat ako aplikaciu, ktora pracuje opa¢ne ako Horizontalne vytycenie.

Premeranim sa porovnavaju existujlice pozicie s ich planovanymi poziciami a odchylky sa zobrazia a ulozia.

V zavislosti od postavenia stanice sa daju Udaje z planu, pripadne porovnavacie pozicie - ako si rozmery &i vzdialenosti,
pouzivat ako suradnice alebo body s grafikou.

Ked' sa prenesu z pocitaca udaje planu, vo forme nakresu CAD, na tachymeter a vyberu sa na tachymetri ako graficky
bod &i graficky prvok na vyty€enie, nebude nutna manipulécia s velkymi islami alebo s velkym mnozstvom Cisel.
Typickymi spdsobmi vyuzitia st: kontrola stien, stipov, debneni, velkych otvorov a mnoho iného. Na tento Gdel je
vykonavané porovnanie s planovanymi poziciami a rozdiely sa zobrazuju alebo ukladaju priamo na mieste.
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Na spustenie aplikacie "Premeranie (Premer.)" je potrebné vybrat v ponuke aplikacie prislugné tlacidlo.

Navrat na predchadzajlce zo-
brazenie.

Ponuka aplikacie

Aplik=Yolba aplikacie ” . . N
Pokra¢ovanie dalej na vyber dal-

Sich aplikacii.
} /-: Vyvolanie aplikacie s nazvom
Premeranie.
Wytyéenie H Premer. praty
111
e ¢
WV vyty&enie Meranie rozpétia

Spat Dalej
Po vyvolani aplikacie nasleduju zobrazenia projektov, pripadne vyber projektu a volba prisludnej stanice ¢i postavenia
stanice.

Po postaveni stanice sa spusti aplikacia "Premeranie (Premer.)". V zavislosti od volby stanice su dve moznosti pri
uréeni premeriavaného bodu:

1. Premeranie bodov so stavebnymi osami.
2. Premeranie bodov so suradnicami a/alebo bodov, na zaklade nakresu CAD.

11.3.2 Premeranie so stavebnymi osami

Pri premerani so stavebnymi osami sa hodnoty premerania, ktoré je potrebné zadat, vzdy vztahuju na tu stavebnu os,
ktora bola zvolena ako referen¢na os.

Zadanie pozicie premerania

Zadanie pozicie premerania ako rozmeru vo vztahu na stavebnu os definovanu v postaveni stanice, pripadne stavebnu
os, na ktorej je postaveny pristroj.

Zadavanymi hodnotami st dizkové a prie¢ne vzdialenosti vo vztahu na definovani stavebnu os.
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- i P : o 1 ’ -» Navrat na predchadzajice zo-
Spat
Zadéavanie dat premeriavai ; p brazenie.

Aplik=Premer/Zadavanie dat premeriavania

Potvrdenie zadania a pokraco-
Bod ID H1 |HBC| vanie dalej zobrazenim na vyrov-
nanie pristroja k vytyGovanému
i 0.400 m|'2;| bodu.
Dizka 0.000 m|'z;|
Prie¢ 0.000 m|'2;|
Vy§ 0.000 m|z;|

Spat oK
UPOZORNENIE

Hodnoty premerania na stavebnej osi v smere dopredu a dozadu od stanice s pristrojom st hodnotami dizky
a hodnoty premerania leZiace napravo a nalavo od stavebnej osi st prie¢nymi hodnotami. Hodnoty dopredu a napravo
su kladnymi hodnotami, hodnoty dozadu a nalavo st zapornymi hodnotami.

Smer k bodu premerania

Pristroj sa s tymto zobrazenim vyrovnava k premeriavanému bodu tak, Ze pristroj sa ota¢a dovtedy, kym Cerveny
ukazovatel smeru nestoji na "nule" a pod nim leziace Ciselné zobrazenie nestoji presne a v dostatoénej miere na
"nule".

V tomto pripade smeruje nitkovy kriz do smeru k bodu premerania, aby bolo mozné navadzanie nosica reflektora
a identifikacia bodu premerania.

UPOZORNENIE

Pri bodoch na zemi existuje dodatoéne aj moznost, Ze nosic reflektora sa méze z velkej Gasti navadzat do cielovej
linie sém, prostrednictvom pomoci pri navadzani.

i i 1 5I086M 1 p Navrat na zadavanie hodnét vy-
iyrovnanie a meranie iD p Spat avra y
Y I’ tyCenia.

Aplik=vybiéenie HAAyyé owact bod

Zmeranie vzdialenosti a pokra-

Mer
1 I o Sovanie dalei im od-
vl 0.400 m|'2; ‘/"‘1““”""?'9 Sovanie dalej zobrazenim od
N Z

& chylok.
Bod ID R85 | .5
Hu 47° 34" 46" dHu 2357 1;"
Hv 8.345m

Spat Mer

Vysledky premerania )
Zobrazenie pozi¢nych rozdielov v dizke, prie¢. a vyske zalozené na poslednych meraniach vzdialenosti a uhlov.
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Vysledky premeriavania iD !

Aplik=PremerAfyslediy premeriawania

Bod ID HI[
dLn 3.326 m | &—
e
dPric -0.073m o+
dVys 1.506 m
Spat | Uloz | b.Bod

UPOZORNENIE

E Né}vrgt na zadavanie hodnét vy-
tyCenia.
E UloZenie hodn6t vytycenia a po-

slednych rozdielov.

B. Bod Zadanie dalSieho bodu.

Ak v postaveni stanice (a v prislusnych nastaveniach) nebola nastavena Ziadna volba pre vysky, bude zobrazenie dat
o vyske a v8etky relevantné zobrazenia, vztahujice sa k nej, potlacené.

UloZenie dat z premerania so stavebnymi osami

ID-bod

Nazov bodu vytycenia.

Dizka (zadana)

Zadana dizkova vzdialenost vztahujlca sa na stavebnu
0s.

Prie¢. (zadana)

Zadana prie¢na vzdialenost vztahujlca sa na stavebnu
0s.

Vyska (zadand)

Zadana vyska.

Dizka (namerand)

Namerana dizkova vzdialenost vztahujtica sa na sta-
vebnu os.

Prie¢. (namerand)

Namerana prie¢na vzdialenost vztahujica sa na sta-
vebnu os.

Vyska (namerand)

Namerana vyska.

dPrie¢

Rozdiel v prie¢nej hodnote, na zaklade stavebnej osi.
dPrie¢ = prie¢. (namerand) - prie¢. (zadand)

dLn Rozdiel v hodnote dizky, na zéklade stavebnej osi.
dLn = dizka (namerand) - dizka (zadand)
dvys Rozdiel vo vyske. dVys = vyska (namerand) - vyska (za-

dand)

11.3.3 Premeranie so suradnicami
Zadanie bodu premerania
Zadanie so suradnicami bodov sa da vykonat tromi réznymi spdsobmi:

e Manualnym zadanim suradnic bodov.
e Vyberom suradnic bodov zo zoznamu s ulozenymi bodmi.
e Vyberom suradnic bodov z grafiky CAD s uloZzenymi bodmi.
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Zadéavanie dat premeriavar..’d:D 1 Spat l’;‘é\;f;tﬂga predchadzajice zo-
Aplik=Premer/Zadavanie dat premeriavania Potvrden.ie Zadania a pokraéo
OK -
Bod ID RB2| §| | o | vanie dalej zobrazenim na vy-
rovnanie pristroja k meranému
i 0.400 m|'2;| bodu.
Vyc 1.000 m
Sev 2.000 m
VyS 2.000 m

Spat oK

Zadanie pozicie premerania (s nakresom CAD)
Tu sa volia body premerania priamo z nakresu CAD.
Pritom je bod uz uloZeny ako trojrozmerny alebo dvojrozmerny a v zavislosti od toho sa aj extrahuje.

Zvolte z plénu | O Zobrazenie zvoleného bodu
z grafiky.
Aplik=Spravea datProjekt
= Zrus Preruenie a navrat na zadanie
< > _ bodov premerania.

Vyber bodu z planu.

Vyber bodu zo zoznamu.

Manualne zadanie suradnic.

ololpk
2Bl

-
I——LISU m

oK Potvrdenie vybraného bodu.

Spat

Flan ‘Zoznan‘ Man ‘ OK

UPOZORNENIE

Ak je v postaveni stanice (a v prislusnych nastaveniach) zvolena volba bez vy$ok, budu data o vySke a vSetky
relevantné zobrazenia potlacené.

UPOZORNENIE
DalSie zobrazenia su totoZzné so zobrazeniami v predchadzajlcej kapitole.

Vysledky vytyéenia so suradnicami
Zobrazenie rozdielov vyty€enia v suradniciach je zaloZzené na poslednych meraniach vzdialenosti a uhlov.

Vsled remeriavania Spat Navrat na zadavanie hodnét vy-
¥ ky p & tyCenia.
Aplik=PremerAfyslediy premeriawania - . N .

Uloz UloZenie hodnét vyty€enia a po-
Bod ID RrRB82 slednych rozdielov.

+dic] %
. B Zadanie dalSieho bodu.
dviye 0.669 m | [BBoa
ttd Sew

dSev 2249 m o+
d\/y§ 0.102 m

Spat | Uloz | b.Bod
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Ukladanie dat z vyty¢enia so suradnicami
ID-bod

Nazov bodu vytycenia.

Severna suradnica (zadand)

Zadana severna suradnica vztahujlca sa na referenény
systém suradnic.

Vyska (zadana)

Zadana vyskova hodnota.

Vychodnd suradnica (zadand)

Zadana vychodna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

Severna suradnica (namerana)

Namerana severna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

Vyska (namerand)

Namerana vyska.

Vychodna suradnica (namerana)

Namerana vychodna suradnica vztahujlca sa na refe-
renény systém suradnic.

dSev (dN) Rozdiel severnych suradnic, na zéklade referenéného
systému suradnic. dSev (dN) = severna suradnica
(namerand) - severna suradnica (zadand)

dvys Rozdiel vo vyske. dVy$ = vy$ka (namerand) - vyska (za-
dana)

dVych (dE) Rozdiel vychodnych suradnic, na zaklade referenéného

systému suradnic. dVych (dE) = vychodna suradnica
(namerand) - vychodna suradnica (zadand)

UPOZORNENIE

Premeranie so sUradnicami sa v postupe rovna premeraniu vychadzajucemu zo stavebnych osi s vynimkou toho, Ze
namiesto dizkovych a prie¢nych vzdialenosti sa ako vysledky zobrazuju alebo zadavaju suradnice, pripadne rozdiely

suradnic.

11.4 Meranie rozpatia
11.4.1 Princip merania rozpétia

S aplikaciou Meranie rozpatia (Meranie rozpét.) sa meraju dva volne leziace body v priestore, aby sa urcila horizontalna
vzdialenost, 8ikma vzdialenost, vySkovy rozdiel a sklon medzi tymito bodmi.

Aplik=Yalba aplikacie

VytyCenie H Premer.
+++ o
A ¢«
V vytyCenie Meranie rozpatia

Spat Dalej

Navrat na predchadzajlce zo-
brazenie.

Pokra¢ovanie dalej na vyber dal-
Sich aplikacii.

Vyvolanie aplikacie na Meranie
rozpétia.

Meranie rozpatia

Po vyvolani aplikacie nasleduje zobrazenie projektov, pripadne vyber projektu.
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Nastavovanie stanice tu nie je potrebné.
Na urcenie rozpatia je mozné pouzit dve rézne moznosti merania:

1. Vysledky medzi prvym a v8etkymi dal§imi meranymi bodmi.
2. Vysledky medzi dvomi meranymi bodmi.

1. Moznost - vztah na zakladny bod

&

Priklad s bodmi na zemi
Po zmerani prvého bodu sa vsetky dalSie merané body vztahuju na prvy bod.

2. Moznost - vztah medzi prvym a druhym bodom

Priklad s bodmi na zemi
Meranie prvych dvoch bodov.
Po vysledku si zvolte novu liniu, ako aj novy zakladny bod a zmerajte novy druhy bod.
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Meranie k prvému referenénému bodu

Zmerajte Bod 1 | Spat Navrat na vyber projektu.

Aplikzteranie rozp itiaEmerajte bod IE Spustenie merania k bodu.
1
v.rfl 0400 m E @ Pokracovanie dalej na dalsie
Hu 345° 58' 11" meranie.
Vu 73" 30" 16"
Hv 4578 'm JT\ )

Spat | Mer | Dalsie

Meranie k druhému referenénému bodu

Zmerajte Bod 2

Spit Navrat na predchadzajlce zo-
brazenie.

d

Aplik=heranie rozp dtia@merajte bod

Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti.
v.rfl 0.400 m|'2; — ,
Vysled Zobrazenie vysledku Merania
Hu 35° 0g' 09" rozpétia.
Vu 76" 13" 53"
Hyv 3.168 m
Spat | Mer | Vysled
Zobrazenie vysledkov
Meranie rozpétia ' Spét havrat na predchadzajce zo-
(o ie.
Aplik=teranie rozp itianisledio — Ulozit vysledky.
Sv 3514 m |: AT Pt
N.Ln ariant: Nov4 linia. Pokraovanie
Hv 3466 m |: dalej k zadaniu nového 1. refe-
. A7 renéného bodu.
dVys -0.579 m J,/" b. Bod Varianty dalieho bodu: Vypocet
Pl rozpétia vo vztahu k 1. referenc-
Skion -16.71% ﬂ : g

Spat | N.Ln \ B. Bod

11.5 Meranie a zaznamenanie

11.5.1 Princip merania a zaznamenania
Meranim a zaznamenanim sa meraju body, ktorych pozicia nie je znama.
Vzdialenosti sa mozu merat laserom, ak je mozné nasmerovat laserovy IU¢ priamo na povrch.

Pozicie bodov sa vypocitaju podla postavenia stanice, bud s rozmermi stavebnych osi, alebo so stradnicami a/alebo
aj s vypocitanim vysok.
Namerané body mozu byt vybavené réznymi oznaceniami bodov a uloZzené.
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UPOZORNENIE

S kazdym uloZenim sa nazov bodu automaticky zvysi o hodnotu "1".

UloZené data bodov mozno preniest na PC a znazornit a dalej spracovavat alebo vytlacit (na dokumentacné ucely

a archivaciu) v programe CAD alebo v podobnych systémoch.

Na spustenie aplikacie "Meranie a zaznamenanie" je potrebné v ponuke aplikacii zvolit prislusné tlagidlo.

Ponuka aplikacie

Aplik=Yalba aplikacie

Navrat na predchadzajlce zo-

brazenie.

L.

Mer & Zazn

Plocha

T?'

V yyrovnanie

Nepr. vySka

*

Spat

Po vyvolani aplikacie nasleduju zobrazenia projektov, pripadne vyber projektu a vyber prislusnej stanice ¢i postavenia

stanice.

Po vykonani postavenia stanice sa spusti aplikacia "Meranie a zaznamenanie".

Dalej

Pokracovanie dalej na vyber dal-

Sich aplikacii.

-

Mer & Zazn

Vyvolanie aplikacie Meranie &

zaznamenanie.

V zavislosti od volby k postaveniu stanice su dostupné dve moznosti pri uréovani systému bodov:

1. Pozicie bodu v zavislosti od stavebnej osi
2. Pozicie bodu v zavislosti od systému suradnic

11.5.2 Meranie a zaznamenanie so stavebnymi osami

Pozicie meranych bodov sa vztahuju na stavebnu os, ktora bola pouzita na referenciu.
Pozicie su opisané dizkovym rozmerom na stavebnej osi a prie¢nou vzdialenostou v pravom uhle.

PO je pozicia pristroja po postaveni.

Ak sa k cielom zmeraju uhly a vzdialenosti, vypogitaju alebo uloZia sa prislu§né vzdialenosti stavebnych osi Ln a Prie¢.
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Meranie bodov so stavebnymi osami
Po ukonceni nastavovania postavenia stanice je mozné bezprostredne zac¢at s meranim.

Spat Prerusenie a navrat na ponuku
pre vyber.

Aplik>Meranie a zaznamenanie/Mer & Zazn

Ulozit hodnoty zobrazené na
displeji pre horizontalnu vzdia-
lenost, horizontalny uhol a verti-

I U
[ :
N

Bod ID 1%,

Hu 131°40'47" kalny uhol.
Zmerat a ulozit horizontalnu
o U " A M &Z
Vu 74°30'08 i vzdialenost, horizontalny uhol
HV 4 403 m E a ver‘tikélny uhol.

>/ er Zmeranie vzdialenosti.
°
1

Prepnutie zobrazovania na
Spat | Zaz [M&Z | Mer | L&P

vzdialenosti osi.

Uhol Prepnutie zobrazenia na hodnoty
uhlov.

i

Aplik>Meranie a zaznamenanie/Mer & Zazn

Bod ID 1|7,
Ln 0.263 m
Priec 0.000m| ,

E

Spat | Zaz | M&Z | Mer | Uhol

11.5.3 Meranie a zaznamenanie so suradnicami

Pozicie meranych bodov sa vztahuju na rovnaky systém suradnic, v ktorom bolo vykonané postavenie stanice a tieto
pozicie su opisané hodnotami suradnic E alebo Y, N alebo X a Vy$ pre vysku.

NOX)
A

E(Y)

PO je pozicia pristroja po postaveni.
Zmeraju sa uhly a vzdialenosti k cielom a vypo¢itaju a ulozia sa prislusné suradnice.

Meranie bodov so stradnicami
Nasledujlce zobrazenia mozno prepinat medzi zobrazovanim uhlov a stradnic.
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Z1us Preru$enie a navrat na ivodné

K

menu.
Aplik>Meranie a zaznamenanie/Mer & Zazn N N N -
= M&Z Vyvol’ame merania vratvane:- uloze-
Bod ID 3 BCI nia dat. ID bodu (oznacenie) sa
zvySio "1".
o 1 n
Hu 130° 35" 35 Mer Zmeranie vzdialenosti.
o 1 " A
Vu 72°45' 00 E Sarad Zobrazenie suradnic.
1
Hv 4.687 m i Uhol Prepnutie zobrazenia na hodnoty
i () uhlov.
1
Zaz (LleIoilit’ "hodngty'zobrglzené r:ja
o - = ispleji pre horizontalnu vzdia-
Spaf I Zaz | M&Z | Mer I Surad lenost, horizontalny uhol a verti-
kélny uhol.

Aplik>Meranie a zaznamenanie/Mer & Zazn

Bod ID 3|,
Vych -0.160 m
Sev 0.021m| ,

E

Spat | zaz |M&z | Mer | Unol

UPOZORNENIE
Ak je v postaveni stanice (a v prislusnych nastaveniach) zvolené nastavenie bez vy$ok, budu data o vyske a vSetky
relevantné zobrazenia potlacené.

UPOZORNENIE
Zmeranim vzdialenosti sa zafixuje hodnota pre horizontalnu vzdialenost. Ak sa dalekohlad potom este pohne, zmenia
sa len hodnoty pre horizontalny a vertikalny uhol.

Niekedy moze byt tazké, alebo dokonca aj Uplne nemozné, presne zmerat niektory bod (napriklad stred stipu alebo
stromu). V takomto pripade zmerajte vzdialenost k bodu, leziacemu prie¢ne.

1. Ked ste zacielili na bod, leziaci prie¢ne, zmerajte vzdialenost k tomuto bodu.
2. Otocte dalekohlad a zacielte na samotny merany bod, aby ste zmerali prislusny uhol.
3. Ulozte si nameranu vzdialenost k prie¢ne leZziacemu bodu a uhol k samotnému bodu.

Ulozenie dat z Merania a zaznamenania

ID-bod Nézov meraného bodu

Vych, Prie¢. Namerana vychodna suradnica alebo prie¢na vzdiale-
nost k stavebnej osi

Sev, Dizka Namerand severna stradnica alebo dikova vzdialenost
v stavebnej osi

Vyska (namerand) Namerana vyska

11.6 Vertikalne vyrovnanie
11.6.1 Princip vertikalneho vyrovnania

S vertikalnym vyrovnanim je mozné postavit prvky v priestore kolmo alebo ich kolmo prenasat.
Tu je potrebné spomenut predovetkym vyhody pre kolmé postavenia debneni pri stipoch alebo to, Ze je mozné
vykonavat vytyGenie alebo kontrolu kolmo nad sebou leZiacich bodov cez viacero poschodi.
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UPOZORNENIE

V principe sa kontroluje to, ¢i st dva merané body priestorovo kolmo nad sebou.

UPOZORNENIE
Merania sa mozu, v zavislosti od potreby pri danom spdsobe pouzitia, vykonavat s alebo bez reflektorovej vytycky.

s 1 1 . . - .
Ponuka aplikacie QD Spat Navrat na predchadzajuce zo
P Il brazenie.
Aplik=olba aplikici
PLC e e Dalsie Pokracovanie dalej na vyber dal-
Sich aplikacii.
|£ Vyvolanie aplikacie Vertikalne
l/: vyrovnanie.
Mer & Zazn Plocha ik
I +
W ¥yrovnanie MNepr. vy&ka

Spat Dalej

Po vyvolani aplikacie nasleduje zobrazenie projektov, pripadne vyber projektu.
Nastavovanie stanice tu nie je potrebné.

Merania k 1. referenénému bodu
K 1. referenénému bodu sa vykonava meranie uhlov a vzdialenosti.

Vzdialenost je mozné merat priamo k bodu alebo s pouzitim reflektorovej vytyCky, v zavislosti od pristupu k 1.
referenénému bodu.

V vyrovnanie 15/061° Spit Navrat na vyber projektu.
Aplilc=V/ wyrown anie/Zmerajte zakl Bod Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti k 1.
vl 0.400 m E referenénému bodu.

Dalsie Pokracovanie dalej na dalSie
Hu 356° 58' 51" meranie.
Vu 73t 40 11"
Hy 4645 m

Spat | Mer ‘ Dalsie
Merania k d’al§im bodom
Meranie k dal$im bodom sa vzdy vykonava zmeranim uhlov a vzdialenosti.
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Po druhom a kazdom dalSom merani sa aktualizuju hodnoty korekcie v porovnani k 1. referenénému bodu v doleuve-
denom zobrazeni.

V VWrovhanie 144 i Spat Navrat na meranie k prvému re-
vy Il ferenénému bodu.

Aplik=Y wrovnaniefZamerajte ref. bod

> Ulozit vysledky.
UloZ
v il 0.400 m|'z [uez
J Mer Zmeranie uhla a vzdialenosti
dHu -50° 21" 11" a aktualizovanie hodnét korek-
cii v zobrazeni.

VIavo 2.797T m

4
Spéat 1462 m
d\/ys -0.614 m

Spat Mer

11.7 Meranie plochy

11.7.1 Princip merania plochy

Pristroj uréuje zabranu horizontalnu alebo vertikalnu plochu z 99 po sebe nasledujucich meranych bodov.
Poradie merania bodov sa da urcit v smere hodinovych ruciciek alebo proti smeru hodinovych ruciciek.

‘h\/
f"’ - ! \w
UPOZORNENIE

Body sa musia merat tak, aby sa medzi meranymi bodmi nekrizovali prepojovacie linie, inak sa plocha vypodita
nespravne.

iled i 1510801 1 = Névrat na predchadzajlce zo-
Ponuka aplikacie QD Spit avrat na p |
i J i Il brazenie.
Aplik=Wolba aplikacie —— }f’,okraéc_)ve'm_ig dalej na vyber Jal-
|: Sich aplikacii.
| 7 -E Vyvolanie aplikacie merania
pléch.
Mer & Zazn Plocha Plocha
I +
W ¥yrovnanie Nepr. vwika

Spat Dalej

Po vyvolani aplikacie si vyberte medzi plochou v horizontélnej alebo vertikalnej rovine.
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UPOZORNENIE
Nastavovanie stanice tu nie je potrebné.

UPOZORNENIE
Horizontélna plocha sa vypocitava tak, Ze merané body sa premietnu do horizontalnej roviny.

UPOZORNENIE

Vertikalna plocha sa vypocitava premietnutim meranych bodov do vertikalnej roviny. Vertikélna rovina je definovana
prvymi dvomi meranymi bodmi.

Merania na uréovanie pléch
Body by sa mali merat v takom poradi, aby obklopovali plochu.
Na Ucely vypoctu je plocha vzdy uzatvorena od posledného k prvému meranému bodu.

Body sa musia merat tak, aby sa medzi meranymi bodmi nekrizovali prepojovacie linie, inak sa plocha vypodita
nespravne.

Meranie plc":ch 1 ' E Navrat na vyber projektu.
Aplike=Flochaiberania ,ﬂl Vymazanie posledného mera-
Plocha Lelar L gZZZtZEiiur.nerania k bodu.
Obvod 20.036 m [ T,
Po€. bodov 5/99 @ moer;?:me e e

Spat |ZmazBod| Mer | Vysled

Vysledky
Vysledky sa ukladaju v internej paméti a daju sa zobrazit ¢i vytlacit prostrednictvom programu Hilti PROFIS Layout.

UloZte vysledok E Navrat na vyber projektu.
Aplik=PlochaPlocha ‘E UloZenie vysledkov pre plochy.
Plocha 19.54 m?

Plocha 0.00 ha

Obvod 20.036 m

Obvod 0.02 km

Poc. bodov 3

Spat UloZ

11.8 Nepriame meranie vySok

11.8.1 Princip nepriameho merania vySok

Nepriamym meranim vySok sa uréuju vyskoveé rozdiely voci nepristupnym miestam prip. bodom, ak tie neumoznuju
Ziadne priame meranie vzdialenosti.

S pouzitim nepriameho merania vySok sa daju ur&ovat takmer lubovolné vysky alebo hibky, napriklad vysky vrcholov
zeriava, hlbky stavebnych vykopov a mnoho iného.
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UPOZORNENIE

Bezpodmienecne je potrebné dbat na to, aby referenény bod a daldie nepristupné body leZali v jednej vertikéinej
rovine.

Ponuka aplikacie | Spat Navrat na predchadzajlce zo-
i J i . Il brazenie.
COITEREIDA Eptade Dalsie Pokracovanie dalej na vyber dal-
Sich aplikacii.
|£ Vyvolanie aplikacie Nepriame
l/: meranie vySok.
Mer & Zazn Plocha ik
I +
W ¥yrovnanie Nepr. vwika

Spat Dalej

Po vyvolani aplikacie nasleduje zobrazenie projektov, pripadne vyber projektu.
Nastavovanie stanice nie je v tomto bode potrebné.

11.8.2 Nepriame uréovanie vySok
Merania k 1. referenénému bodu
K 1. referenénému bodu sa vykonava meranie uhla a meranie vzdialenosti.

Vzdialenost je mozné merat priamo k bodu alebo s pouzitim reflektorovej vytyCky, v zavislosti od pristupu k 1.
referenénému bodu.

Zmerajte Bod 1 15/06/11 E Navrat na vyber projektu.

Aplik=Nepr. witka/Nepr. witka IE Spustenie merania k bodu.

V.l ME ‘E Pokrac“_:ovanie dalej na dalSie
meranie.

Vu 68" 35' 04" 4?5

Hv 385 m| | | o4

371



Merania k d'al§im bodom

Meranie k dals$im bodom sa vykonava len meranim vertikalneho uhla. Vyskovy rozdiel voci 1. referenénému bodu sa
zobrazuje kontinualne.

Zmeraite Bod 2 1510801 1 N VS Nové (dalie) nepriame meranie
J II vy$ok, zaloZzené na novom refe-
renénom bode.

Aplik=Mepr. wiEka/Nepr. vitka

Uloz Ulozit vysledky.
Vu 6387 34' 53"
4=
Hv 3.851m AN
.\
dvys 0400 m -,_:i::-__

N. Vs
11.9 Uréenie bodu vo vztahu k osi

11.9.1 Princip aplikacie Bod k osi

Pomocou aplikacie "Bod k osi" sa da urdit pozicia nejakého bodu (napriklad referenéného bodu) vo vztahu k osi.
Okrem toho sa daju uréovat body paralelne, v pravom uhle alebo v akomkolvek Zelanom uhle, ako aj na existujlicej
osi. Tato aplikacia je zaujimava najméa vtedy, ked sa napriklad maju na lavicku na vytyGovanie zakladov umiestnit
klince, na ozna¢enie paralelnych osi na stavbe.

Aplikacia pozostava z dvoch krokov:

1. Definovanie osi.
2. Vyber alebo meranie referen¢ného bodu.

Ak je stanica postavena v rezime suradnic/grafickom rezime, daju sa os a referen¢ny bod urcit priamo z paméte.
Ak stanica este nie je postavena, musi sa os urcit meranim pociato¢ného a koncového bodu osi. Referenény bod sa
uréuje aj priamym meranim.

11.9.2 Uréenie osi
Meranie alebo vyber prvého bodu osi

Zmerajte Ref Pt 1

Nanovo pomenovat bod na re-
ferencnej osi, alebo vybrat z pa-

AplikrBod na linku

méte.
Bod ID Lin.bod1 m ) E Navrat na orientadné meranie.
/;_\_\_!\ IE Spustenie merania k bodu.
Hu F2oh3'26" 00 Dalsie Prejst dalej na dalsi krok.
Vu 76° 48 45" A\
Hv 4.399m| ~

Spat | Mer ‘ Dalej
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Meranie alebo vyber druhého bodu osi

Zmerajte Ref Pt 2

Nanovo pomenovat bod na re-

Aplik=Bod na linku mate.

—'IE‘ ferencénej osi, alebo vybrat z pa-
Bod ID Lin.bod2 H ) Spat Spat na meranie prvého bodu.

&_\‘{\q Mer Spustenie merania k bodu.
Hu 8875720 [pame Profst dale] na dai ok,
Vu 76" 49' 05"
Hv 4.318 m

Spat | Mer | Dalej

Posunutie osi

Pociatoény bod osi sa da presunut, ak chcete pouzit ind referenciu ako pociatok systému suradnic. Ak je zadana
hodnota kladna, posunie sa os dopredu, ak je zaporna, posunie sa smerom dozadu. Pociato¢ny bod bude pri kladnej
hodnote posunuty doprava, pri zapornej hodnote smerom dolava.

Spit Navrat na predchadzajuce zo-
brazenie.

Posunutie ref linie

d

Aplik=P osun. wtiéenia
DiZka 0.000 m|'2;
Prieg. 0.000 m| 2]

Manudlne zadat posun osi.

Mer Spustit meranie k bodu. Zobra-
zia sa namerané hodnoty osi,
vzdialenost a vyska. Hodno-
tam sa daju pridelit individualne

opisy.
Otogit os.
Dalsie Prejst dalej na daldi krok.

spaf | Otacat | Mer | Dalej

Rotacia (otocenie) osi
Smerovanie osi sa da otoéit okolo pociato¢ného bodu. Pri zadani kladnych hodnét sa os oto¢i v smere hodinovych
ruciciek, pri zadani zapornych hodnét sa otoci proti smeru hodinovych ruciciek.

Navrat na predchadzajlce zo-
brazenie.

Potvrdit rotaciu.
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11.9.3 Kontrola bodov vo vztahu k osi
Zmeranie alebo vyber referenéného bodu
Vybrat bod z paméte.

Vyber n. mer kont. bod

Aplik=Bad na linku Mer Spustenie merania k bodu.

Bod ID C1 EEI vapid esien Zobrazenie nameranych alebo

Dizka 2829 m vybranych bodov vo vztahu k re-
. [ feren¢nej osi.

Prieé. 0.012m 4 Uloz Ulozit vysledky merania.

N.Ln Nanovo urcit referencénu os.

Spat | Ulozit | Mer \ N.Ln

12 Data a manipulacia s nimi

12.1 Uvod

Tachymetre Hilti ukladaju data zasadne v internej pamati.

Datami sa rozumeju hodnoty merania, to znamené hodnoty uhlov a vzdialenosti, v zavislosti od nastaveni &i aplikacie
hodnoty vztahujlce sa na stavebné osi, ako je napriklad dizka a prieé., alebo stradnice.

Pomocou PC-softvéru sa daju data vymienat s ostatnymi systémami.

V principe je potrebné chapat vsetky data tachymetrov ako data bodov, s vynimkou grafickych dat, pri ktorych st
body spojené s grafikou.

Na vyber, resp. pouzitie su tu k dispozicii zodpovedajuce body, nie grafika, ktora je dostupna len ako doplfiujuca
informécia.

12.2 Data bodov
Déatami bodov moézu byt nové zmerané body alebo body, ktoré su uz dostupné. Tachymeter meria v zasade uhly
a vzdialenosti.
S vyuzitim postavenia stanice sa vypoc¢itavaju suradnice cielového bodu.
Tak sa kazdy bod, na ktory je zacieleny nitkovy kriz alebo Laserpointer a ku ktorému je merana vzdialenost, vypocita
v systéme tachymetra ako trojrozmerny bod.
Tento trojrozmerny bod sa pomocou systému oznacovania bodov jednoznacne identifikuje.
Kazdy bod sa udava spolu s ozna¢enim bodu, suradnicou Y, suradnicou X a pripadne vyskou.
Dané body su definované svojimi suradnicami alebo bodmi s grafickymi prvkami.

12.2.1 Body ako meracie body

Data merania su namerané body, ktoré boli vytvorené a ulozené na tachymetri ako body suradnic, z relevantnych
aplikacii, ako je napriklad H-vyty¢enie, V-vytycenie, Premeranie (Premer.) a Meranie a zaznamenanie.

Meracie body existuju v ramci jednej stanice iba jedenkrat.

Ked sa rovnaky nazov opatovne pouzije ako meraci bod, je mozné existujlci meraci bod prepisat alebo k nemu zadat
iny ndzov bodu.

Meracie body nie je mozné upravovat.

12.2.2 Body ako body suradnic

Ked sa pracuje v nejakom systéme suradnic, su spravidla vSetky pozicie uréené ndzvom bodu a suradnicami, na
opisanie pozicie bodu je vS§ak minimalne potrebny ndzov bodu a dve horizontalne hodnoty suradnic X, Y alebo E, N
a pod.

Vyska vo vSeobecnosti nie je zavisla od hodnét suradnic XY.

Tachymeter vyuziva body ako body suradnic, tzv. kontrolné alebo fixné body a meracie body so suradnicami.

Fixné body su body s danymi suradnicami, ktoré sa manualne zadavaju na tachymetri alebo boli prenesené pomocou
programu Hilti PROFIS Layout, prostrednictvom paméatového média USB, alebo priamo datovym kablom USB.

Tieto fixné body mézu byt aj bodmi vytycenia. Kontrolny bod (fixny bod) existuje v projekte iba raz.
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Kontrolné a fixné body sa daju na tachymetri upravovat, predpokladom vs$ak je, aby pri bode nebol pripojeny
Ziadny graficky prvok.

12.2.3 Body s grafickymi prvkami
Na pristroji je mozné nechat naditat, znazornit a vyberat grafické udaje z prostredia CAD, a to s pouZitim programu
Hilti PROFIS Layout.
Systém Hilti umoZiiuje vytvarat body a grafické prvky z réznych trés, s pouzitim programu Hilti PROFIS Layout a tieto
data preniest na tachymeter, pripadne ich pouzit.
Body s pripojenymi grafickymi prvkami nie je mozné upravovat na tachymetri, Gprava sa vykonava na poéitaci
s programom Hilti PROFIS Layout.

12.3 Vytvaranie dat bodov
12.3.1 S tachymetrom

Kazdé meranie vytvori datovy zdznam o merani alebo vytvori meraci bod. Meracie body st bud' definované len ako
hodnoty uhlov a vzdialenosti, ndzov bodu s hodnotami uhlov a vzdialenosti, alebo ako ndzov bodu so stradnicami.

12.3.2 S programom Hilti PROFIS Layout

1. Vytvorenie bodov z rozmerov v plane, prostrednictvom konstrukcie linii, kriviek a znazornenie s grafickymi
prvkami
V programe "Hilti PROFIS Layout" sa d& z rozmerov uvedenych v plane, pripadne zo vzdialenosti uvedenych
v stavebnom pléne, vygenerovat grafika, ktora je akousi reprodukciou stavebného planu.
V pocitacovom softvéri sa na tento ucel plan graficky znova vytvori na pog¢itaci v zjednoduSenej podobe tak, aby linie,
krivky a pod. vznikli ako body s grafickym ulozenim.
Taktiez je mozné vytvarat tu $pecifické krivky, z ktorych sa daju vytvorit body, napriklad v pravidelnych odstupoch.

2. Vytvorenie bodov z importu CAD a dat, kompatibilnych s datami CAD

Pomocou programu "Hilti PROFIS Layout" sa daju data CAD, vo formatoch DXC alebo vo formate DWG, kompatibil-
nom s programom AutoCAD, prenasat priamo na pocitac.

Z grafickych dat, povedzme linii, kriviek a pod. sa vytvoria body.

V programe Hilti PROFIS Layout je dostupna moznost vytvorit z grafickych prvkov CAD data koncovych bodov,
prieseénikov linii, stredovych bodov usekov, kruhovych bodov a podobne.

K takto vytvorenym datam bodov budu viditelne uloZzené pévodné grafické prvky z CAD.

Data nachadzajuce sa v CAD mézu byt dostupné na roznych "polohach'. V programe "Hilti PROFIS Layout" su tieto
data pri prenasani do pristroja zhrnuté na jednu "polohu".

UPOZORNENIE
Tu je obzvlast potrebné dbat na to, aby sa pri organizacii dat na pocitadi, pred prenesenim do pristroja, venovala
zvy$ena pozornost hustote bodov, ktora je o¢akavana na konci procesu.

3. Import dat bodov z tabuliek alebo textovych suborov
Data bodov je mozné importovat z textovych alebo XML-suborov do programu Hilti PROFIS Layout, upravit ich
a preniest do tachymetra.

12.4 Pamat dat

12.4.1 Interna pamat tachymetra

Tachymeter Hilti uklada v aplikaciach data, ktoré su zodpovedajucim spdsobom organizované.
Data bodov a data merania su v systéme organizované podla projektov a stanic s pristrojom.

Projekt

K jednému projektu patri jedinecny blok kontrolnych bodov (fixnych bodov), pripadne bodov vytycenia.
K jednému bodu moze patrit velky pocet stanic.

Stanica s pristrojom plus orientacia (tam, kde je délezita)

K jednej stanici patri vzdy jedna orientacia.

K jednej stanici patria meracie body s jednoznaénym opisom bodov.

UPOZORNENIE
Jeden projekt je mozné chapat asi ako jeden subor.
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12.4.2 Pamatové médium USB

Pamatové médium USB sltzi na vymenu dat medzi pocitatom a tachymetrom. Nepouziva sa ako dodato¢na pamat
pre data.

UPOZORNENIE
Ako aktivna pamét pre data na tachymetri sa vzdy pouziva internd pamat tachymetra.

13 Spravca dat tachymetra

13.1 Prehl'ad

Spravca dat poskytuje pristup k interne ulozenym datam v tachymetri.
Spravca dat poskytuje nasledujuce moznosti:

o Vytvorenie nového projektu, vymazanie a kopirovanie.
e Zadanie, upravovanie a vymazavanie kontrolnych bodov, pripadne fixnych bodov stradnic.
e Zobrazenie a vymazanie meracich bodov.

Spat Navrat na predchadzajuce zo-
brazenie.

Ponuka aplikacie

Aplik=Yalba aplikacie

Vyvolanie aplikacie s nazvom
5] ﬁ Spravca dat.
\ ﬁ Spravea dat

Bod na linku Spravca dat

24y
Konfiguracia

Spat

UPOZORNENIE
Kontrolné body, pripadne fixné body sa daju upravovat len vtedy, ked nie st prepojené s grafikou.

13.2 Vyber projektu

Po spusteni Spravcu dat sa zobrazi zoznam projektov, ktoré st dostupné v internej paméti.
Najskér je potrebné zvolit existujuci projekt, funkcie pre body a meracie body sa aktivuji az potom.

Zvolte proiekt Spat Néavrat na predchadzajlice zo-
proj o e ] D

Aplik=Spravea datProjekt

=T Pozriet si detaily projektu.
ln Skopirovat vybrany projekt.

BL

Vymazat vybrany projekt.

Zmaz y! y y proj
VADUZ Q
5 Vyber alebo vytvorenie nového

GASSNER_MR koo
LOP

Spat Info | Kép |‘maza| Nové
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Spat Navrat na predchadzajuce zo-
brazenie.

Podr. projektu

Aplik=Spravea dat'Projekt

ek

Body Vybrat funkcie pre fixné body.
Projekt BLD . : :
MerBod Vyvolanie funkcie k meraciemu
Datum 28/06/11 bodu.
Cas 06:42
Pot. bodov 24

Pocet Stan 1

spit | Body [Merbod |

13.2.1 Fixné body (kontrolné body a body vytyéenia)

Po vybere prislusného projektu sa daju - vyberom volby Body - zadavat body so stradnicami alebo je mozné existujice
body so suradnicami upravovat alebo vymazavat.

13.2.1.1 Zadavanie bodu so suradnicami

Manuélne zadanie ndzvu bodu a suradnic.
Ak by uz nazov bodu existoval, zobrazi sa prislu$né upozornenie na zmenu néazvu bodu.

Zvolte ruéné zadavanie DD ! Spat havrat na predhadzajiice zo-
Aplik=Spravea datProjekt - - Vyber bodu z planu.
Bod ID 35| [Pian
| Cl Vyber bodu zo zoznamu.
Vyc 18.000 m|'2
v | 3| Manuélne zadanie bodu.
1
Sev 21.000 m|'2, —— , :
vrdenie a prevzatie zadania.
VYS 2.000 m|'z;|

Spat |P|an ‘Zoznan‘ Man‘ OK

UPOZORNENIE
Pri aktualne pouzitej funkcii je prislusné tlacidlo "sivé".

13.2.1.2 Vyber bodov zo zoznamu alebo grafického znazornenia
Dalej sa zobrazi vyber bodov zo zoznamu a grafiky.
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Zvolte 2 planu 1 " Zrus | PreruSenie a navrat na predcha-
p 18 _ dzajlce zobrazenie.

Aplik=Spravea dat'Projekt

Vyber bodu z planu.

Vyber bodu zo zoznamu.

L I I ] Man Vyber bodu manualnym zada-
Fd |3 nim.
oK Potvrdenie a prevzatie zadania.

C
POl
d

| e— ]

spat | Plan

Zoznan‘ Man ‘ OK

Zvolte zo zoznamu
Aplik=Spravea datProjekt

Bod ID Fd_3|%,|
BodID| Vyc | Sev | Wy§
O|Fd 3 |20279 (37445 |0.000
O|Fd_4 (6279 (37444 (0000
O GOW _|1.000 (0500|1650

Spat |P|an ‘Zoznan‘ Man‘ OK

13.2.1.3 Vymazanie a Gprava bodov
Po vybere a potvrdeni bodu sa da bod v nasledujicom zobrazeni vymazat alebo zmenit.
Pri zmene sa dajd menit len suradnice a vyska, nie véak nazov bodu.
Na zmenu nazvu bodu je potrebné zadat bod s novym nazvom.

Zobrazte data bodov ei Spat Néavrat na predchadzajlce zo-
i i i i Il brazenie.
RIRpEE G0 i Zmaz Vymazanie zobrazeného bodu.
Bod ID GOW _1... —

] Uprav pravenie zobrazenych bodov.
Vyc 1.000 m [ uerav |
Sev 0.500m|
Vy§ 1.650 m "

E

Spat | Zmaz | Uprav ‘

UPOZORNENIE
Body s pripojenou grafikou sa nedaju ani menit a ani vymazavat. Tato moznost je k dispozicii len na pocitadi
s programom Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Meracie body

Po vybere prislu$ného projektu je mozné zobrazit stanice s meracimi bodmi, ktoré im prisltchaju.
Pritom je mozné aj stanicu, spolu so vSetkymi k nej prisliichajucimi datami merania, vymazat.
Na vykonanie tohto Ukonu je potrebné vybrat si pri zvoleni projektu volbu Meracie body.
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13.2.2.1 Vyber stanice

Dalej je znazormeny vyber stanice prostrednictvom manudlneho zadania nazvu stanice, zo zoznamu a grafiky.

Zvolte zo zoznamu

Aplik=Spravea dat/Projekt

Preru$enie a navrat na predcha-

Bod ID Fd_3|"%,|

BodID| Vyc | Sev | Vy§

O|Fd_3  [20.279 |37.445 (0.000
O|Fd_4 (6279 [37444 (0.000
O|GOW... [1.000 (0500 (1650

e dzajuce zobrazenie.
Vyber bodu z planu.
Zmaz Vymazanie stanice a vSetkych
prislusnych meracich bodov.
Vyber bodu zo zoznamu.
Potvrdenie a prevzatie zadania.

Spat | Plan [oznar| Man | oK

Zvolte z planu DD 15_:113_'13":: 1

Aplik=Spravea datiProjekt

-~
>
v

Yol AP

-
ém m

spat | Plan [oznan| Man | oK

13.2.2.2 Vyber meracieho bodu

Po vybere stanice sa da zadat meraci bod na manudlne vyhladanie, alebo je mozny vyber zo zoznamu meracich

bodov alebo z grafického zobrazenia.
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Zoie Preru$enie a navrat na predcha-
dzajuce zobrazenie.

Zvolte zo zoznamu

Aplik>Spravea datiMeracie body

Bod ID ---| %, |

Vyber bodu z planu.

Vyber bodu zo zoznamu.
&1 1.000 0.500

ey
BodID| Vyc | Sev | wys | zmaz mazane bod
| ok |

Potvrdenie a prevzatie zadania.

X (14 1.000 |-2.351 |1408 o

Zrus I Plan IZoznam] OK

- DD 15106411
11:18

Aplik>Spravea dat/Projekt

Q
Q
.. Q

Spt

-~
v

Plan |Zoznan| Man ] OK

13.2.2.3 Vymazanie a zobrazenie meracich bodov
Po vybere meracieho bodu je mozné zobrazit hodnoty merania a stradnice a meraci bod vymazat.

i 1510811 4 Navrat na predchadzajtice zo-
Meracie bod Spit avrat na pre j
. . . Y i - I’ brazenie.
Aplik=Sprawea datheracie body — Vymazanie bodu.
Stan ID 10|=| | zree R —"
Uhol obrazenie dat merania.
Bod ID 4] S ————
Surad obrazenie suradnic.
Hu 1380 02I 12II I: - -
L&P Zobrazenie odstupu (vzdiale-
Vu 72° 35 20" nosti) stavebnych osi.

Hv 3.851m

Spat | Zmaz | Surad

13.3 Vymazanie projektu

Predtym nez sa projekt vymaze, zobrazi sa prislusny potvrdzovaci dialdg s moznostou opatovného prezretia si
podrobnych informacii o projekte.

UPOZORNENIE
Ak sa projekt vymaze, budu stratené vsetky data, ktoré suvisia s projektom.
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13.4 Vytvorenie nového projektu
Pri zadavani nového projektu je potrebné davat pozor na to, aby sa nazov projektu nachadzal v paméti iba raz.

NOVS{ nazov projektu (06711 — s, Zadanie nazvu projektu.
; 4 4 ; ' T orE | Prerusenie a navrat na vyber
Aplik=Sprawvea dat'Projekt Zru§ projektu Yy
A o HB | .
Prolekt (& Potvrdenie a prevzatie zadania.
Datum 15/06/11
Cas 11:17

Zrug OK

13.5 Kopirovanie projektu
Pri kopirovani projektu je k dispozicii viacero ré6znych moznosti:

e Zinternej do internej pamate.
e Zinternej paméate na pamatové médium USB.
e Z pamatového média USB do internej paméte

Pri procese kopirovania sa da zmenit ndzov projektu v cielovej paméti.
Tak je mozné projekt premenovat aj jeho skopirovanim a vytvorit duplikat dat o projekte.

Skopirujte projeld | i Vnut pamat Volba zakladnej paméte.

Aplike Spravea datPrajekt Vnat pamat Volba cielovej paméate.

Zdroj pamat Vnut pamat . Zris Prerusenie a navrat na predcha-

dzajuce zobrazenie.

Ciel pamat Vnat pamat Potvrdenie a prevzatie zadania.

Projekt Layout_New_Bldg|=|
Novy proj |t

Zrug OK

UPOZORNENIE

V pripade, Ze sa ndzov projektu uz nachadza v cielovej pamati, je potrebné zvolit iny ndzov, alebo vymazat existujuci
projekt.

14 Vymena dat s PC

14.1 Uvod

Vymena dat medzi tachymetrom a PC prebieha vzdy v spojeni s PC-programom Hilti PROFIS Layout.
Prenesené data su binarnymi datami a bez tychto programov sa nedaju nacitat.
Vymena dat sa da uskutocnit bud’ prostrednictvom dodaného datového kabla USB alebo pamatového média USB.
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14.2 Hilti PROFIS Layout

Data su v zasade vymiefiané ako Uplny projekt, o znamena, ze medzi tachymetrom Hilti a programom Hilti PROFIS
Layout dochadza k vymene vSetkych dat patriacich k jednému projektu.

Projekt mdéZe obsahovat samotné kontrolné alebo fixné body s grafikou alebo bez nej, alebo kombinovane, to znamena
s kontrolnymi alebo fixnymi bodmi a meracimi bodmi (datami merania), vratane vysledkov z prislusnych aplikacii.

14.2.1 Typy dat

Data bodov (kontrolné body, pripadne body vytyéenia)

Kontrolné body st stc¢asne aj bodmi vytycenia a mozu byt vybavené grafickymi prvkami na ulahéenie identifikacie
alebo nacrtnutie situacie.

Ak budd tieto body prenesené z PC na tachymeter s grafickymi prvkami, budu sa tieto data na tachymetri zobrazovat
s grafikou.

Ak sa kontrolné body a body vyty¢enia na tachymetri zadavaju neskor manudlne, nie je mozné k nim na tachymetri
priradit alebo pridat nijaké grafické prvky.

Data merania

Meracie body, pripadne data merania a vysledky aplikacii sa zasadne prenasaju len z tachymetra do programu Hilti
PROFIS Layout.

Prenasané meracie body sa mozu prenasat a na ostatnych systémoch dalej spracovavat ako data bodov v textovom
formate s medzerou, s oddelenim ¢iarkou (CSV) alebo v inych formatoch, ako je DXF a AutoCAD DWG.

Vysledky aplikacii, ako st napriklad rozdiely vyty&enia, plodné vysledky a podobne mdzu byt programom Hilti PROFIS
Layout vytvorené v textovom formate ako "zaznamy".

Zhrnutie
Medzi tachymetrom a programom Hilti PROFIS Layout sa daju vzajomné vymienat nasledujice data.

Z tachymetra do programu Hilti Profis Layout:

e Déta merania: Nazov bodu, uhol a vzdialenost.
o Data bodov: Nazov bodu, suradnice + vyska.

Z programu Hilti Profis Layout do tachymetra:

o Data bodov: Nazov bodu, suradnice + vyska.
o Grafické udaje: Suradnice s grafickymi prvkami.

UPOZORNENIE
Vymena medzi tachymetrom a inymi PC-systémami nie je dostupna priamo, len prostrednictvom programu Hilti
PROFIS Layout.

14.2.2 Vystup dat v programe Hilti PROFIS Layout (export)

Déta sa ukladaju v nasledujlcich aplikéciach a daju sa pomocou programu Hilti PROFIS Layout exportovat v réznych
forméatoch:
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Horizontalne vyty&enie
Vertikalne vytyCenie

Premeranie

Meranie a zaznamenanie
Meranie plochy (ploSny vysledok)

ar0Np =

Vystupné data
Program Hilti PROFIS Layout ¢ita data uloZené totalnou stanicou a extrahuje nasledujuce data.

1. Nazov bodu, horizontalny uhol, vertikélny uhol, vzdialenost, vyska reflektora, vyska pristroja
2. Nazov bodu, suradnica Vych, suradnica Sev, vyska

3. Vysledky aplikacie, ako su rozdiely vytycenia a plosné merania
Vystupné formaty
Format CSV Ciarkou oddelované jednotlivé data.
Textovy format Medzerou oddelované odseky tak, ze jednotlive data
sa nachadzaju v stlpcoch.
Forméat DXF CAD-kompatibilny format vymeny textovych dat.
Forméat DWG Binarny format dat, kompatibilny s AutoCad.

14.2.3 Vstup dat do programu Hilti PROFIS Layout (import)

Vstupné data
S programom Hilti PROFIS Layout sa daju Gitat, konvertovat a prenasat na tachymeter (priamo cez kabel alebo na
pamatovom médiu USB) nasledujuce data:

1. Nazvy bodov (fixné body) so suradnicami a vySkami.
2. Poly-linie (linie, krivky) z inych systémov

Vstupné formaty

Format CSV Ciarkou oddelované data.

Format txt Medzerou oddelované data.

Textovy format Medzerou oddelované odseky tak, ze jednotlive data
sa nachdadzaju v stlpcoch.

Format DXF Néakres CAD s liniami a oblukmi ako vSeobecny format
vymeny dat CAD.

Format DWG Nékres CAD s liniami a oblukmi ako format, kompati-

bilny s AutoCAD.

15 Kalibracia a nastavenie

15.1 Kalibracia v teréne
Pristroj je pri expedicii z vyroby spravne nastaveny.
Na zaklade vykyvov teploty, pohybov pri preprave a zastaravania je mozné, ze sa nastavené hodnoty pristroja ¢asom
zmenia.
Preto je pristroj vybaveny funkciou na kontrolu nastavenych hodnét a pripadnt opravu pomocou kalibrécie v teréne.
Na tento UCel sa pristroj bezpe¢ne postavi s pouzitim kvalitného stativu a pouzije sa dobre viditelny, presne
identifikovatelny ciel v rozmedzi +3 stupfiov vo¢i horizontéle vo vzdialenosti cca 70 - 120 m. Potom sa vykona meranie
v polohe dalekohl'adu 1 a v polohe dalekohladu 2.

UPOZORNENIE
Tento postup je interaktivne podporovany aj zobrazenim na displeji tak, aby bolo potrebné iba sledovat pokyny.

Tato aplikécia kalibruje a nastavi nasledujuce tri osi pristroja:

o Cielovaos
e Vu-kolimacia (Vu kolim)
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o Dvojosovy kompenzator (obidve osi)

15.2 Vykonanie kalibracie v teréne

UPOZORNENIE
Pristroj obsluhujte opatrne, aby sa zabranilo kmitaniu a otrasom.

UPOZORNENIE
Pri kalibracii v teréne je potrebné postupovat mimoriadne starostlivo a vyzaduje sa presna praca. Nepresnym cielenim
alebo otrasmi pristroja mézu byt zistené nespravne kalibraéné hodnoty, ktoré mozu dalej spésobovat chybné merania.

UPOZORNENIE
V pripade pochybnosti odovzdajte pristroj na kontrolu do servisu spolo¢nosti Hilti.

1. Pristroj postavte bezpe€nym spdsobom, s pouzitim dobrého stativu.
2.V ponuke aplikacie si vyberte volbu Konfiguracia.

Konfiguracia 151 Spat Prerusenie a navrat na ponuku
T A @ Vyvolanie ponuky Kalibracia
@ = so zobrazim hodnét ulozenych
Kalibracia Vv pristroji.
0 =1
Nastavenie Kalibracia
- + ‘f'-l-
I + =+
Systém info sbrazenie kalibrac
Spat
3. Vyberte si ponuku Kalibracia.
Kalibratné hodnoty '_ : f 1 Spustenie procesu kalibracie.
Aplik=kanfigurdcialkalibracia Potvrdenie zobrazenej kalibrac-
Vu kolim -0° 00" 01" nej hodnoty a navrat spat na
konfiguraénu ponuku.
Cielova os 0" 00' 00"
Nové OK

4.  Spustite proces kalibracie alebo potvrdte zobrazené kalibraéné hodnoty a nepokracujte na novu kalibraciu.
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5. Vyberte si presne rozpoznatelny ciel' v rozsahu + 3 stupne voci horizontale, vo vzdialenosti, cca 70 - 120 m

a pozorne nan zacielte.
UPOZORNENIE Vyhladajte si vhodny ciel, na ktory je mozné zodpovedajlco dobre zacielit.
UPOZORNENIE Ak sa pristroj nenachadza v 1. pozicii dalekohladu, objavi sa prislusna poziadavka na displeji.

Meranie v polohe 1 _ Spat Navrat na predchadzajlce zo-
P / I’ brazenie.
Aplik=kenfiguraciafkalibracia - - ~
Mer Vykonanie merania v polohe da-
lekohladu 1.

Kalibracia pristroja
Zamerajte ciel v rozsahu £3° k horizontale.

Hu 3337 03' 03"
Vu 88° 57" 12"

Spat Mer

6. Vykonajte meranie v pozicii dalekohladu 1.

7.

Potom budete poziadani o zmenu na 2. poziciu dalekohladu.

Opatrne otocte pristroj do 2. pozicie dalekohladu.
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P | | = Navrat na predchadzajice zo-
n Spat
Meranie v polohe 2 P brazenie.

Aplik=KonfiguraciafKalibracia

Mer Vykonanie merania v polohe da-

S . . lekohladu 2.
Kalibracia pristroja

Fresne zamerajte rovnaky ciel.

dHu 0° 00' 06"
dvu 0° 00' 00"

Spat Mer

8. Znova zacielte na ten isty ciel v rozmedzi + 3° voci horizontéale.
UPOZORNENIE Tento ukon je podporovany aj zobrazenim na displeji tak, ze sa zobrazia rozdiely pre zvisly kruh
a vodorovny kruh. To slUzi vyluéne na ulah&enie pri vyhladavani ciela.
UPOZORNENIE Hodnoty by sa mali priblizovat "nule", pripadne by sa mali odlidovat iba o niekolko sekund, ked
je na ciel zacielené v druhej polohe dalekohladu.

9.  Vykonajte meranie v pozicii dalekohladu 2.
Pri ispeSnych meraniach v obidvoch poziciach dalekohladu sa zobrazia nové a pévodné hodnoty nastavenia pre
Vu-koliméciu (Vu kolim) a cielovu os.

5 151 e Prerusenie a zachovanie pévod-
Nastavte nové hodnoty DD Zrus o hodnor.
Aplik=kenfiguraciafkalibracia - - - S

Prevzatie novych kalibracnych

Vu kolim (stary) -0° 00' 01" @ hodn6t a ich uloZenie.
Vu kolim (novy) -0° 00* 02"
Cielova os (stara) 0° 00' 00"
Cielova os (nova) 0" 00' 04"

Zrug Nastav

10. Prevezmite a uloZte nové kalibra¢né hodnoty.
UPOZORNENIE VysSie uvedenym postupom kalibréacie pre Vu-koliméciu a cielovu os, boli taktiez zistené aj nové
hodnoty nastavenia pre 2-osovy kompenzator.
Pri preberani novych kalibraénych hodnét su preberané aj nové hodnoty nastavenia pre kompenzator.

15.3 Kalibraény servis Hilti
Pristroje odpori¢ame nechat pravidelne kontrolovat v kalibraénom servise Hilti, aby sa mohla zaistit ich spolahlivost
podla noriem a pravnych predpisov.
Kalibragny servis Hilti je vam kedykolvek k dispozicii; kalibraciu véak odporu¢ame nechat vykonat minimalne raz za
rok.
V kalibra¢nom servise Hilti sa potvrdi, Ze Specifikacie kontrolovaného pristroja v defi kontroly zodpovedaju technickym
udajom v navode na obsluhu.
Pri odchylkach od tdajov vyrobcu sa pouzivané meracie pristroje opat nanovo nastavia.
Po nastaveni a kontrole sa na pristroj upevni kalibracny &titok a certifikatom o kalibracii sa potvrdi, Ze pristroj pracuje
v rozsahu udajov vyrobcu.
Certifikaty o kalibracii sa vzdy pozaduju od firiem, ktoré su certifikované podra normy 1SO 900X. Dal$ie informacie
vam radi poskytnu vo vasom najblizSom zastUpeni spolo¢nosti Hilti.
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16 Udrzba a o$etrovanie

UPOZORNENIE
Poskodené diely dajte vymenit v servise firmy Hilti.

16.1 Cistenie a susenie
Zo skla sfuknite prach.
POZOR
Nedotykajte sa skla prstami.

Pristroj Cistite len Cistou, makkou utierkou. V pripade
potreby ju navlh¢ite Cistym alkoholom alebo vodou.
POZOR

NepouZivajte iné kvapaliny, nez alkohol a vodu. Mohli by
poskodit plastové diely.

UPOZORNENIE
Poskodené diely dajte vymenit v servise firmy Hilti.

16.2 Skladovanie

UPOZORNENIE
Pristroj neskladujte vo vihkom stave. Pred ulozenim
a skladovanim ho nechajte uschnut.

UPOZORNENIE
Pred skladovanim pristroj, prepravné puzdro a prislusen-
stvo vzdy vycistite.

UPOZORNENIE
Po dlhodobom skladovani alebo dlhej preprave vybave-
nia vykonajte pred pouzitim kontrolné meranie.

POZOR
Pokial pristroj dihsi ¢as nepouzivate, vyberte akumula-
tory. Vytekajluce batérie/akumulatory mozu pristroj po-
$kodit.

UPOZORNENIE

Pri skladovani vybavenia dbajte na stanovené hrani¢né
hodnoty teploty, hlavne v zime a v lete, predov§etkym ak
mate vybavenie ulozené vo vnutornom priestore vozidla.
(-30 °C az +70 °C (-22 °F az +158 °F)).

16.3 Preprava

POZOR

Pri zasielani pristroja izolujte akumulatory alebo ich
vyberte z pristroja. Vytekajuce batérie/akumulatory
mozu pristroj poskodit.

Na prepravu alebo zasielanie vybavenia pouzivajte pre-
pravny kartén Hilti alebo obal s obdobnou kvalitou.

17 Likvidacia

VYSTRAHA

Pri nevhodnej likvidacii vybavenia moze déjst k nasledujticim efektom:
Pri spalovani plastovych dielov vznikaju jedovaté plyny, ktoré mézu ohrozovat zdravie.
Ak sa akumulatory poskodia alebo silne zohreju, mézu explodovat a pritom spdsobit otravy, popaleniny, poleptanie

alebo mozu znecistit Zivotné prostredie.

Pri nedbalej likvidacii umoznujete zneuzitie vybavenia nepovolanymi osobami. Pritom moze dojst k tazkému poraneniu

tretich osob, ako aj k znedisteniu Zivotného prostredia.

Ay

ary

Pristroje znacky Hilti su z velkej asti vyrobené z recyklovatelnych materialov. Predpokladom na opakované vyuZzitie
recyklovatelnych materialov je ich spravna separacia. V mnohych krajinach je spolo¢nost Hilti uZ pripravena na prijem
vasho pristroja na recyklaciu. Informujte sa v zakaznickom stredisku spolo€nosti Hilti alebo u vasho obchodného
poradcu.

Iba pre krajiny EU
Elektronické meracie pristroje neodhadzujte do domového odpadu!

Podla eurdpskej smernice o opotrebovanych elektrickych a elektronickych zariadeniach v zneni narod-
nych predpisov sa opotrebované elektrické zariadenia/naradie/pristroje a pouzité akumulatory musia
podrobit separovaniu a ekologickej recyklacii.
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Akumulatory likvidujte v silade s narodnymi predpismi. Pomahajte prosim chranit Zivotné prostredie.

18 Zaruka

Hilti ru¢i, Ze dodany vyrobok je bezchybny z hladiska
pouzitého materialu a technologického postupu vyroby.
Tato zaruka plati iba za predpokladu, ze vyrobok sa
spravne pouziva a obsluhuje, oSetruje a Cisti v sulade
s nadvodom na pouzivanie Hilti a Ze je zaru¢ena technicka
jednotnost, t. j. Ze s vyrobkom sa pouziva iba originalny
spotrebny materidl, prisluSenstvo a nahradné diely Hilti.

yrobcu pristrojov

Tato zaruka zahfha bezplatni opravu alebo bezplatnu
vymenu chybnych &asti po¢as celej Zivotnosti vyrobku.
Casti, podliehajuce normalnemu opotrebovaniu, do tejto
zaruky nespadaju.

Uplatiovanie d'alSich narokov je vylu¢ené, pokial ta-
kéto vylucenie nie je v rozpore s narodnymi predpismi.

Hilti neruci najma za priame alebo nepriame poruchy
alebo z nich vyplyvajuce nasledné skody, straty alebo
naklady v suvislosti s pouzivanim alebo z dévodov
nemoznosti pouzivania vyrobku na akykolvek ucel.
Implicitné zaruky predajnosti alebo vhodnosti pouzi-
tia na konkrétny ucel su vylucené.

Vyrobok alebo jeho €asti po zisteni poruchy neodkladne
odoslite na opravu alebo vymenu prislusnej obchodnej
organizacii Hilti.

Zaruka zahfiia vSetky zaruéné zavazky zo strany spo-
lo€nosti Hilti a nahradza vSetky predchadzajuce alebo
sucasné vyhlasenia, pisomné alebo Ustne dohovory, ty-
kajuce sa zaruky.

19 Upozornenie FCC (platné v USA) / upozornenie IC (platné v Kanade)

POZOR

Tento pristroj v testoch dodrzal hrani€éné hodnoty, ktoré
su stanovené v odseku 15 ustanoveni FCC (elektromag-
neticka a radiova interferencia) pre digitalne pristroje
triedy B. Tieto hrani¢né hodnoty predstavuju pre insta-
laciu v obyvanych oblastiach dostato¢nu ochranu pred
rusivym vyzarovanim. Pristroje tohto druhu generuju a po-
uZivaju radiové frekvencie a mézu ich aj vyzarovat. Preto,
ak nie st inStalované a nepouzivaju sa v sulade s pokynmi,
mozu spdsobovat rusenie prijmu radiového signalu.

Nemozno v8ak zarugit, Ze pri uritych intalaciach ne-
déjde k ruSeniu. Ak tento pristroj spdsobuje rusSenie
prijmu radiového alebo televizneho signalu, ¢o mozno

zistit vypnutim a opatovnym zapnutim pristroja, odporu-
Game pouzivatelovi odstranit rusenie pomocou nasledu-
jucich opatreni:

Nanovo nastavit alebo premiestnit prijimaciu anténu.
Zvacsit vzdialenost medzi pristrojom a prijimacom.

Poziadajte o pomoc predajcu alebo skuseného radi-
otechnika a televizneho technika.

UPOZORNENIE

Zmeny alebo Upravy, ktoré nie su vyslovne povolené
spolo¢nostou Hilti, mdZu obmedzit prava pouzivatela na
uvedenie pristroja do prevadzky.



20 Vyhlasenie o zhode ES (original)

Oznadenie: Tachymeter
Typové oznacenie: POS 15/18
Generéacia: 01
Rok vyroby: 2010

Na vlastni zodpovednost vyhlasujeme, Ze tento vyro-
bok je v st]rlade s nasledujucimi smernicami a normami:
2011/65/EU, 2006/95/EG, 2004/108/EG.
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