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ORIGINAL OPERATING INSTRUCTIONS

POS 15/18 total station

It is essential that the operating instructions
are read before the tool is operated for the
first time.

Always keep these operating instructions to-
gether with the tool.

Ensure that the operating instructions are
with the tool when it is given to other persons.

Hl These numbers refer to the corresponding illustra-
tions. The illustrations can be found on the fold-out cover
pages. Keep these pages open while studying the oper-
ating instructions.

In these operating instructions, the designation “the tool”
always refers to the POS 15 or POS 18.

Rear casing section Hl

@ Left battery compartment with cover retaining
screw

(3) Tribrach lock
(4) Touch screen control panel

(5) Focussing knob
(8) Eyepiece

Tribrach footscrew

(7) Telescope with laser distancer
(8) Alignment sight (sighting aid)

Front casing section H

@d0) Vertical drive

(1) USB interface connectors (small and large)

(12) Right battery compartment with cover retaining
screw

Horizontal drive
(4 Tribrach footscrew
(15) Tribrach

(6) Laser plummet
(7)) Guide light
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Objective lens
Carrying handle
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1 General information

1.1 Safety notices and their meaning CAUTION
DANGER Draws attention to a potentially dangerous situation that
Draws attention to imminent danger that will lead to | could lead to slight personal injury or damage to the
serious bodily injury or fatality. equipment or other property.
WARNING NOTE _ . _ _
Draws attention to a potentially dangerous situation that Draws attention to an instruction or other useful informa-
could lead to serious personal injury or fatality. tion.



1.2 Explanation of the pictograms and other

information
Symbols

' & &
Read the General Return waste Do not look
operating warning material for into the
instructions recycling. beam.
before use.

Do not turn

the screw

Symbol for Laser Class Il / Class 2

Laser Radiation
Do not stare inlo beam
Class 2 Laser Product
Po<TmW CW }-630-630nm
1EC60825-1:2001
Laser class Il Laser class 2

according to
CFR 21, § 1040
(FDA)

according to
EN 60825:2008

Symbol for Laser Class Il / Class 3

A\ Laser Radiation
AvoKd direct ye exposurs
ot

B0
=4.75m|
-40

1.2-1.61 320
1EC608251: 2007

Do not look
into the
beam with
the naked
eye or with
optical
instruments.

Laser class Il
according to
CFR 21, § 1040 (FDA)

Laser exit aperture
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LASER APERTURE

Laser exit aperture

Location of identification data on the tool

The type designation and serial number can be found on
the type identification plate on the tool. Make a note of
this data in your operating instructions and always refer
to it when making an enquiry to your Hilti representative
or service department.

Type:

Generation: 01

Serial no.:

2.1 Use of the product as directed

The tool is designed for measuring distances and direc-
tions, calculating target positions in 3 dimensions and
the values derived from these positions and for laying
out points using given coordinates or values relative to a
control line.

To avoid the risk of injury, use only genuine Hilti ac-
cessories and insert tools.

Observe the information printed in the operating instruc-
tions concerning operation, care and maintenance.

Take the influences of the surrounding area into account.
Do not use the appliance where there is a risk of fire or
explosion.

Modification of the tool is not permissible.

2.2 Description of the tool

The POS 15/18 total station can be used to determine the
exact position of objects or points. The tool is equipped
with horizontal and vertical circles with digital graduation,
two electronic levels (compensators), a coaxial laser dis-
tancer incorporated in the telescope and an electronic
processor system for calculating and saving data.

Hilti PROFIS Layout, a PC application provided by Hilti,
can be used to transfer data in both directions between
the total station and a PC, for data processing and for
exporting data to other systems.



2.3 Items supplied as standard

Total station

AC adapter incl. charging cable for chargers
Charger

3.8 V 5200 mAh Li-ion battery

Reflector rod

POW 10 adjusting key

Laser warning plate

Manufacturer’s certificate
Operating instructions
Hilti toolbox

Optional: Hilti PROFIS Layout (PC software on
CD-ROM)

1 Optional: Copy protection dongle for PC soft-
ware

J U OO | Oy

1 Optional: USB data cable

3 Accessories

lllustration Designation Description
POA 80 battery

POA 81 AC adapter

POA 82 charger

POA 50 reflector rod (metric) The POA 50 (metric) reflector rod
(consisting of four sections (each
with a length of 300 mm), the rod
point (length 50 mm) and the reflector
plate (height 100 mm or, respectively,
@ 50 mm to the middle)) is used to take
readings from points on the ground.

=




lllustration Designation

Description

POA 51 reflector rod (imperial)

The POA 51 (imperial) reflector rod
(consisting of four sections (each with
a length of 12" ), the rod point (length
2.03") and the reflector plate (height
3.93" or, respectively, 1.97" to the
middle)) is used to take readings from
points on the ground.

POAW-4 reflector foil

A self-adhesive foil for placing refer-
ence points on raised targets such as
walls or posts.

PUA 35 tripod

POW 10 adjusting key

For use by appropriately experienced
persons only!

Hilti PROFIS Layout

PC application that allows positions
(points) to be generated from CAD
data and transferred to the tool.

POA 91 copy protection dongle

POW 90 data cable




4 Technical data

Right of technical changes reserved.

"I\'lr?eT:nly difference between the two tools is their angle measurement accuracy.
Telescope
Telescope magnification 30x
Shortest target distance 1.5 m (4.9 ft)
Telescope angle of view 1°20':2.83 m /100 m (7.0 ft / 300 ft)
Objective lens aperture 45 mm (1.8")
Compensator
Type Dual-axis, liquid
Working range +3’
Accuracy 2"
Angle measurement
POS 15 accuracy (DIN 18723) "
POS 18 accuracy (DIN 18723) 3!
Angle reading system Diametral

Distance measurement
Range

340 m (1000 ft) Kodak 90% gray

Accuracy +3 mm + 2 ppm (0.01 ft + 2 ppm)
Laser class Class 3R, visible, 630-680 nm, Po < 4.75 mW, f = 320-
400 MHz (EN 60825-1/ IEC 60825-1); Class Ill (CFR 21
§ 1040 (FDA))
Guide light
Aperture angle 1.4°
Typical range 70 m (230 ft)

Laser plummet
Accuracy

1.5 mmat 1.5 m (1/16 at 3 ft)

Laser class

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

Data memory
Memory size (data blocks)

10,000

Data transfer interfaces

Host and client, 2 x USB

Display
Type Color display (touch screen), 320 x 240 pixels
lllumination 5 levels
Contrast Day / night mode selectable

IP protection class
Class

IP 56




Horizontal drive

Type Continuous
Tripod thread
Tribrach thread 5/8"
POA 80 battery
Type Li-ion
Rated voltage 3.8V
Battery capacity 5,200 mAh
Charging time 4h
Battery life (with distance / angle measurement every 16 h

30 seconds)

Weight

0.1 kg (0.2 Ibs)

Dimensions

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

POA 81 AC adapter and POA 82 charger

AC supply 100...240 V

AC frequency 47...63 Hz

Rated current input 4A

Rated voltage 5V

Weight (POA 81 AC adapter) 0.25 kg (0.6 Ibs)

Weight (POA 82 charger) 0.06 kg (0.1 Ibs)

Dimensions (POA 81 AC adapter) 108 mm x 65 mm x 40 mm (4.3" x 2.6" x 0.1")

Dimensions (POA 82 charger)

100

mm x 57 mm x 37 mm (4.0" x 2.2" x 1.5")

Temperature
Operating temperature range

-20...+50°C (-4°F to +122°F)

Storage temperature range

-30...+70°C (-22°F to +158°F)

Dimensions and weights

Dimensions 149 mm x 145 mm x 306 mm (5.9" x 5.7" x 12")
Weight 4.0 kg (8.8 Ibs)
5 Safety instructions

5.1 Basic information concerning safety

In addition to the information relevant to safety given
in each of the sections of these operating instructions,
the following points must be strictly observed at all

times.

5.2 Misuse

The tool and its ancillary equipment may present hazards
when used incorrectly by untrained personnel or when

used not as directed.

Never use the tool without having received the ap-
propriate instruction on its use or without having
read these operating instructions.

Do not render safety devices ineffective and do
not remove information and warning notices.
Have the tool repaired only at a Hilti Service Center.
Failure to follow the correct procedures when



opening the tool may cause emission of laser
radiation in excess of class 3R.

Modification of the power tool or tampering with its
parts is not permissible.

The grip is designed to have a certain amount of play
at one side. This is not a fault. It serves to protect
the alidade. Tightening the screws on the grip may
cause damage to the thread, making costly repairs
necessary. Do not tighten any screws on the grip!
To avoid the risk of injury, use only genuine Hilti
accessories and additional equipment.

Do not use the tool in areas where there is a
danger of explosion.

Use only clean, soft cloths for cleaning. If necessary,
they may be moistened with a little alcohol.

Keep laser tools out of reach of children.
Measurements to plastic foam surfaces, e.g. poly-
styrene foam, to snow or to highly reflective surfaces,
may result in incorrect readings.

Measurements taken to surfaces with low reflectivity
in highly reflective surroundings may be inaccurate.
Measurements taken through panes of glass or other
objects may be inaccurate.

) Rapid changes in the conditions under which the

measurement is taken, e.g. persons walking through
the laser beam, may lead to inaccurate results.

Do not point the tool toward the sun or other powerful
light sources.

Do not use the tool as a level.

Check the tool before taking important measure-
ments or after it has been dropped or subjected to
mechanical effects such as impact or vibration.

5.3 Proper organization of the work area

a)

b)

c)

Secure the area in which you are working and take
care to avoid directing the beam toward other per-
sons or toward yourself when setting up the tool.
Use the tool only within the defined application limits,
i.e. do not take readings from mirrors, stainless steel
or polished stone, etc.

Observe the accident prevention regulations applic-
able in your country.

5.4 Electromagnetic compatibility
Although the tool complies with the strict requirements

of

the applicable directives, Hilti cannot entirely rule out

the possibility of the tool

causing interference to other devices (e.g. aircraft nav-
igation equipment) or being subject to

interference caused by powerful electromagnetic radi-
ation, leading to incorrect operation.

Check the accuracy of the tool by taking measurements
by other means when working under such conditions or
if you are unsure.

5.4.1 Laser classification for Laser Class 2

products

The laser plummet incorporated in the tools conforms

to

Laser Class 2 based on the IEC825-1 / EN60825-

10

01:2008 standard and to CFR 21 § 1040 (Laser Notice
50). The eyelid closure reflex protects the eyes when a
person looks into the beam unintentionally for a brief
moment. This eyelid closure reflex, however, may be
negatively affected by medicines, alcohol or drugs. This
tool may be used without need for further protective
measures. Nevertheless, as with the sun, one should not
look directly into sources of bright light. Do not direct the
laser beam toward persons.

5.4.2 Laser classification for Laser Class 3R

products

The measuring laser incorporated in the tools for distance
measurement conforms to Laser Class 3R based on the
IEC825-1 / EN60825-1:2008 standard and to CFR 21 §
1040 (Laser Notice 50). This tool may be used without
need for further protective measures. Do not stare into the
beam and do not direct the beam toward other persons.

Tools of the laser class 3R and class llla should be
operated by trained personnel only.

The area in which the tool is in use must be marked
with laser warning signs.

The plane of the laser beam should be well above or
well below eye height.

Precautions must be taken to ensure that the laser
beam does not unintentionally strike highly reflective
surfaces.

Precautions must be taken to ensure that persons do
not stare directly into the beam.

The laser beam must not be allowed to project bey-
ond the controlled area.

When not in use, laser tools should be stored in an
area to which unauthorized persons have no access.

5.5 General safety rules

a)

e

9)

Check the tool for damage before use. If the tool
is found to be damaged, have it repaired at a Hilti
service center.

Operating and storage temperatures must be ob-
served.

Check the accuracy of the tool after it has
been dropped or subjected to other mechanical
stresses.

When the tool is brought into a warm environment
from very cold conditions, or vice-versa, allow it
to become acclimatized before use.

When a tripod is used, check that the tool is
securely mounted (screwed on) and that the tripod
stands securely on solid ground.

Keep the laser exit aperture clean to avoid meas-
urement errors.

Although the tool is designed for the tough condi-
tions of jobsite use, as with other optical and elec-
tronic instruments (e.g. binoculars, spectacles,
cameras) it should be treated with care.
Although the tool is protected to prevent entry
of dampness, it should be wiped dry each time
before being put away in its transport container.
As a precaution, check the previous settings or
any adjustments you may have made.



View the tool at an angle when setting it up with
the aid of the circular bubble level.

Secure the battery compartment cover carefully
in order to ensure that the battery cannot fall
out and that no contact can occur which would
result in the tool being switched off inadvertently
possibly resulting in loss of data.

5.6 Transport

The batteries must be insulated or removed from the
tool before the tool is shipped or sent by mail. Leaking
batteries may damage the tool.

To avoid pollution of the environment, the tool and the
batteries must be disposed of in accordance with the
currently applicable national regulations.

Consult the manufacturer if you are unsure of how to
proceed.

6 Description of the system

6
6

.1 General terms
.1.1 Coordinates

On some construction sites, instead of or in combination with control lines, additional points are marked out and their
positions described by coordinates.
The coordinates used are generally based on the national coordinate system which is also usually taken as a basis for
maps of the country.

N()

E(Y)

, 2000 [900 4500 5800 | 9500 |

| 13850 | 5800 | 4500

13.850 | 3750 | 2.650 260, 3.750) 12.045

Height marks and control lines are generally marked out on and around the building plot by a surveyor before
construction begins.

Two ends are marked on the ground for each control line.
These marks are used to position the individual components of the building or structure. Large buildings require a
number of control lines.

11



6.1.3 Technical terms
Tool axes

a  Sighting axis

b  Vertical axis

¢ Trunnion (tilt axis)

Horizontal circle / horizontal angle

00

P
y

The included angle of 70°- 40° = 30° can be calculated from the horizontal circle readings of 70° to one target and 30°
to the other target.
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Vertical circle / vertical angle

00

al
/% 180°

As the vertical circle is aligned at 0° to the direction of gravity or at 0° to horizontal, angles are determined relative to

v =50°

Y

/

the direction of gravity, so to speak.
Using these values, the horizontal distance and vertical distance are calculated from the measured slope distance.

6.1.4 Telescope positions F

The term “telescope position” is used to ensure that readings from the horizontal circle can be correctly assigned to
the vertical angle, i.e. the position of the telescope relative to the control panel determines in which “position” the

measurements have been taken.

When the display and the eyepiece are immediately in front of you, then the tool is in telescope position 1. E1
When the display and the objective lens are immediately in front of you, then the tool is in telescope position 2. E

6.1.5 Terms and their description

Sighting axis The line through the cross hairs and center of the objective lens (tele-
scope axis).

Trunnion The telescope pivot (tilt) axis.

Vertical axis The pivot axis of the entire tool.

Zenith The zenith is the point that lies in the direction of gravity, but in the op-
posite, upward direction.

Horizon The horizon is the direction perpendicular to the direction of gravity -
generally known as horizontal.

Nadir Nadir is the name given to the downward direction in which gravity acts.

Vertical circle

The vertical circle is the circle of angles described by the telescope when
it is tilted upwards or downwards.

Vertical direction

A reading taken from the vertical circle is known as the vertical direction.

Vertical angle (VA)

A vertical angle is a reading from the vertical circle.
The vertical circle is usually aligned with the direction of gravity with the
aid of the compensator, with the zero point at the zenith.

Elevation angle

An elevation angle of zero refers to the horizon (horizontal plane). Positive
angles are above horizontal (upwards) and negative angles are below
horizontal (downwards).

Horizontal circle

The horizontal circle is the complete circle of angles described by the
tool when it is rotated.

Horizontal direction

A reading taken from the horizontal circle is known as the horizontal dir-
ection.
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Horizontal angle (HA)

A horizontal angle is the difference between two readings from the ho-
rizontal circle. However, a reading from one of the circles is also often
described as an angle.

Slope distance (SD)

Distance from the center of the telescope to the point at which the laser
beam strikes the target surface

Horizontal distance (HD)

The horizontal distance derived from the measured slope distance.

Alidade

The rotatable center part of the total station is known as the alidade.
This part usually carries the control panel, bubble levels for leveling and,
inside, the horizontal circle.

Tribrach

The tool stands on the tribrach which, for example, can be mounted on a
tripod.

The tribrach has three points of contact which can be adjusted vertically
by adjusting screws.

Tool standpoint

This is the point at which the tool is set up - usually over a point marked
on the ground.

Station height (Stat H)

The height of the point on the ground at the tool station (above a refer-
ence height).

Instrument height (HI)

The height from the point on the ground or floor to the center of the tele-
scope.

Reflector height (HR)

The distance from the center of the reflector to the tip of the reflector
rod.

Orientation (backsight) point

The target point used in conjunction with the tool station to determine
the horizontal reference direction for the horizontal angle measurement.

EDM Electronic Distance Measurer (laser distancer / range meter).

East (E) In a typical surveying coordinate system this value refers to the east-
west direction.

North (N) In a typical surveying coordinate system this value refers to the north-
south direction.

Line (L) This is the term used to describe a longitudinal measurement along a
building control line or other reference line.

Offset (O) This is the term used for a distance at right angles to a control line or
other reference line.

Height (H) Many values are referred to as heights.

A height is a vertical distance from a reference point or reference surface.

6.1.6 Abbreviations and their meaning

HA Horizontal angle

VA Vertical angle

dHA Delta horizontal angle
dvA Delta vertical angle
SD Slope distance

HD Horizontal distance
dHD Delta horizontal distance
all Instrument height

HR Reflector height

BM height Benchmark height
Stat H Station height

h Height

E East

N North

(0} Offset

| Line value




dH Delta height

dE Delta east
dN Delta north
dOffs Delta offset horz

dL Delta line

6.2 Angle measurement system

6.2.1 Measuring principle
The tool calculates the angle in each case from two circle readings.
For the purpose of distance measurement, pulses transmitted along a visible laser beam at a certain wavelength are
reflected from the object to which the measurement is being taken.
Distances can be determined from the values obtained from these pulses.

Tool inclination is determined with the aid of electronic levels (compensators), circle readings are corrected accordingly
and the height difference is also calculated from the measured slope distance and horizontal distance.

The built-in microprocessor system allows conversion of all distance units between the metric and imperial systems
(feet, yards, inches, etc.) and digital circle graduation allows various angle units to be shown, e.g. 360° sexagesimal
graduation (°’ ") or gon (g) in which the full circle consists of 400g graduations.

6.2.2 Dual-axis compensator

A compensator is, in principle, an electronic leveling system that determines exactly the remaining inclination (“off
level”) of the axes of the total station after it has been set up.

The dual-axis compensator determines this remaining inclination of the tool with great accuracy in the line and offset
axes.

All calculations are then corrected automatically to ensure that this remaining inclination has no influence on angle
measurements.

6.3 Distance measurement

6.3.1 Distance measurement @

Distance measurement is by way of a visible laser beam emitted through the center of the objective lens, i.e the laser
distancer is coaxial.
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The laser beam takes measurements to “normal” surfaces without need for a special reflector.

“Normal” surfaces are considered to be those that are not highly reflective. These surfaces may have a rough texture.
Range depends on the reflectivity of the target surface, i.e. only slightly reflective surfaces such as those with a blue,
red or green color may reduce the effective range.

The tool is supplied complete with a reflector rod to which an adhesive reflective foil is attached.

Taking readings from this reflector ensures reliable distance measurements even at long range.

The reflector rod also allows distance measurements to be taken to points marked on the ground.

NOTE
Check at regular intervals to ensure that the visible laser distancer beam is correctly adjusted and in line with the
sighting axis. Send the tool to your nearest Hilti Service Center if adjustment is found necessary or if you are unsure.

6.3.2 Targets

K

The laser beam is capable of measuring to any stationary target.

While a distance is being measured care must be taken to ensure that no other object moves through the laser beam.

NOTE
There is otherwise a risk that the distance will be measured to another object, not to the desired target.

6.3.3 Reflector rod

The POA 50 (metric) reflector rod (consisting of four sections (each with a length of 300 mm), the rod point (length
50 mm) and the reflector plate (height 100 mm or, respectively, 50 mm to the middle)) is used to take readings from
points on the ground.

The POA 51 (imperial) reflector rod (consisting of four sections (each with a length of 12" ), the rod point (length 2.03")
and the reflector plate (height 3.93" or, respectively, 1.97" to the middle)) is used to take readings from points on the
ground.

The reflector rod can be held perpendicular to the ground or floor with the aid of the built-in bubble level.

In order to ensure an unobstructed line of sight for the laser beam, the distance between the tip of the rod and the
center of the reflector can be varied.

The pattern printed on the reflector foil ensures reliable measurement of distances and directions and allows a longer
range than is possible with other target surfaces.
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Reflector rod L1 L2 L3 L4 L5
lengths

POA 50 (metric) | 100 mm 400 mm 700 mm 1,000 mm 1,300 mm
POA 51 (imper- | 4" 16" 28" 40" 52"

ial)

L4

L3

L2

[ ee————

91

6.4 Height measurement
6.4.1 Height measurement

The tool can be used to measure heights or differences in height.
Height measurements are made using the trigonometrical height measurement principle and are calculated accordingly.

P

The height measurements take the vertical angleand the slope distance in conjunction with the instrument height
and thereflector height into account.

dH = COS(VA)*SD+HI-HR+(corr)

In order to calculate the absolute height of the target point (point on the ground), the station height (Stat H) is added
to the delta height.

H=StatH + dH
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6.5 Guide light

6.5.1 Guide light
The guide light can be switched on or off manually and the blink frequency adjusted to one of 4 different settings.
The guide light consists of two red LEDs incorporated in the telescope unit.
When switched on, one of the two LEDs blinks to clearly indicate whether the person is to the right or left of the
sighting line.
A person at a distance of at least 10 m from the tool and standing approximately on the sighting line will see either the
blinking or steady light more brightly, depending on whether they are positioned to the right or left of the sighting line.
The person is positioned on the sighting line when both LEDs are seen to have the same intensity.

6.6 Laser pointer @
The laser beam projected by the tool can also be switched on permanently.
When switched on permanently, the laser beam is often referred to as a “laser pointer”.
When working indoors, the laser pointer can also be used as an aiming device or, respectively, to indicate the direction
in which measurements are being made.
Outdoors, however, the beam is visible only under certain conditions so its use for this purpose is not really feasible.

6.7 Data points
The data from measurements taken with the Hilti total stations is used to generate measured points.
Similarly, these measured points and their position descriptions are used in applications such as “Layout” or to define
station locations.
Hilti total stations incorporate various features that facilitate and speed up the process of selecting points.

6.7.1 Selecting points

Point selection forms an important integral part of a total station system as points are generally measured and used
repeatedly for laying out, for stations, as orientation aids and for comparative measurements.
Points can be selected in a number of different ways:

1. Fromaplan
2. From alist
3. Manual entry

Selecting points from a plan
Control points (fixed points) are available for selection in graphical form.

Points can be selected on the display by touching them with a finger or the point of a stylus.

Shows the point selected from
the graphical display.

Select from Map

App=Data Managerlob

Cancel and return to previous
screen.

~ Cancel

Select a point by manual entry.

Confirm and apply the entry.

Show all points in the display
area.

)
£ »|o
£¥3 ~

e m

wiap | List [ man | ok

Cancel
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Select a point from a list.

Zoom in.

List
Zoom out.
a

App=Data Managerlob

Enlarge the selected area.

/em

Cancel |I'u’|ap ‘ List ‘I’u’lan ‘ OK

NOTE

Point data assigned to a graphical element cannot be edited or deleted on the total station. This can only be done
using Hilti PROFIS Layout.

Selecting points from a list

Select from List "0 Cancel and return to previous

screen.

-m Select a point from a plan.
Pt ID Fd_3|“a | P—— —
elect a point by manual entry.
Pt ID E N H

OlFd 2 20575 157 444 10.000 Confirm and apply the entry.

|Fd_3  |20279 (37445 (0000
O|Fd_4 6279 37444 (0000

App=Lata Managerlob

Cancel |I'u'|ap ‘ List ‘Man ‘ OK

Manual entry of points

Select Manually

Cancel Cancel and return to previous
screen.

AppzData Managerlob

Select a point from a plan.
Pt ID DLK|",|
Lok |

List Select a point from a list.
E 22.800 m|2;| ,
oK. Confirm and apply the entry.
N 20.800 m|1z;|
H 1.600 m|2;|

Cancel |I'u’|ap ‘ List ‘I’u’lan ‘ OK
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7 First steps

7.1 Batteries
The tool is equipped with two batteries which can supply power one after the other.
The current state of battery charge (both batteries) is always shown.
When changing batteries, one battery can remain in the tool and continue to provide power while the other battery is
being charged.
When changing batteries while the tool is in operation and to prevent the tool switching itself off, it is recommended
that the batteries are changed one after the other.

7.2 Charging the battery
After unpacking the tool, remove the AC adapter, charger and battery from their holders.

Charge the battery for approx. 4 hours.

7.3 Inserting and changing the battery B

Insert the charged battery into the tool with the battery connector underneath and facing the tool.
Secure the battery compartment cover carefully.

7.4 Checking functions
NOTE

Please note that this tool makes use of friction clutches for pivoting about the alidade and thus does not have to be
locked at the horizontal drives.

The horizontal and vertical drives are of the continuous type, similar to those of an optical level.
Check the functions of the tool before initial use and at regular intervals in accordance with the following criteria:

1. Pivot the tool carefully by hand to the left and right and tilt the telescope up and down to check operation of the
friction clutches.

2. Turn the horizontal and vertical drives carefully in both directions.

3. Turn the focussing ring fully to the left. Look through the telescope and turn the eyepiece ring to bring the cross
hairs into focus.

4. With a little practice you can check the two optical sights on the telescope to ensure that they are in alignment
with the object targeted by the cross hairs.

5. Check to ensure that the cover for the USB interfaces is closed securely before further use of the tool.

6. Check that the screws on the carrying handle are tight.

7.5 Control panel
The control panel consists of a total of 5 buttons with symbols plus a touch screen for interactive operation.

7.5.1 Function buttons
The function buttons are used for general operation of the tool.

©

Switch the tool on or off.

Switch the display backlight on
or off.

Select the FNC menu for addi-
tional settings.

Cancel or end all active
functions and return to the start
menu.

\©

Show the help text for the cur-
rent screen.
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7.5.2 Size of the touch screen
The touch screen is approx. 74 x 56 mm (2.9 x 2.2 in) in size and has a resolution of 320 x 240 pixels.

74 mm (2.9 inch)

A

(your z'z) widi g5

7.5.3 Division of the touch screen
The touch screen is divided into areas for operation of the tool and for displaying information to the user.

v

Instructions and info for the user

IO

4R

Battery and laser pointer status indicator

Time and date indicator and entry line

Menu hierarchy

Data field designations in (§)

Data fields

_

Drawings to assist measuring operations

@PRPEE®EE

Bar containing up to 5 touch screen buttons

7.5.4 Touch screen - numerical keyboard

When numerical data is required to be entered, the appropriate keyboard appears in the display automatically.
The keyboard layout is as shown in the illustration below.

Enter Stat Pt ID cancel Cancel and return to previous
screen.
o Confirm and apply the entry.

Move the cursor to the left.

Move the cursor to the right.

Delete the character to the left
of the cursor position. If there

— is no character to the left, the
Cancel | ABC ‘ abc ‘ 123 ‘ OK character at the cursor position
will be deleted.

7 8 9 0

Bl Jr B

21



7.5.5 Touch screen - alphanumerical keyboard

When alphanumerical data is required to be entered, the appropriate keyboard appears in the display automatically.
The keyboard layout is as shown in the illustration below.

Cancel Cancel and return to previous
screen.

Enter Stat Pt ID

Switch to lower case letters.

Switch to numerical keys.

oK Confirm and apply the entry.

Move the cursor to the left.

Move the cursor to the right.

Cancel [ ABC | abc | 123 OK

Delete the character to the left
of the cursor position. If there
is no character to the left, the
character at the cursor position
will be deleted.

Bl it ks

7.5.6 Touch screen - general operating controls

ﬁ Application button - used to start an application or function.
Data Manager

19° 08 50112 Button for direct entry of numerical data, including symbols and decimal
points.
RAF 78.. y Button for direct entry of alphanumerical characters, including upper and
= lower cases.
MOG 14 3 T3|:S Select from a list. These lists may contain numerical or alphanumerical

values and settings.

A drop-down menu. In most cases, these menus provide a maximum of
three options for the selection of settings.

Example of a button in the bottom line of the display.

7.5.7 Laser pointer status indicator
The tool is equipped with a laser pointer.

Laser pointer ON

Laser pointer OFF

7.5.8 Battery condition indicators
The tool uses 2 lithium-ion batteries which can supply power at the same time or one after the other, depending on
requirements.
The tool switches from one battery to the other automatically.

One of the batteries can thus be removed at any time, e.g. for charging, while continuing to use the tool with the other
battery - so long as its capacity allows.

NOTE
The state of battery charge is indicated by the extent to which the battery symbol is “filled”.

2

N



7.6 Switching on / off
7.6.1 Switching on

Press and hold the on/off button for approx. 2 seconds.

NOTE

If the tool is starting from a fully switched-off state, the complete start-up procedure takes approx. 20 - 30 seconds,
during which two different screens are displayed consecutively.

The end of the start-up procedure has been reached when the tool shows that it requires to be leveled (see section
7.7.2).

7.6.2 Switching off
Switch Off Tool 0 Cancel and return to previous

AppzRemote Heightilob

screen.

The total station goes into sleep

o mode. When the on / off but-
‘ I ' ® Suspend ton is again pressed the system
goes back into normal operating
Suspend Shut down mode and returns to the place
it was at before entering sleep
I, mode.
-’I\- Switch off the total station com-
Restart ® pletely.
esta Shut down
Cancel s The total station will be restar-
Ry ted. Any data not already saved
Restart will be lost.

Press the on / off button.
NOTE
Please note that when switching off or restarting, the user is asked to confirm this action, just to be sure.

7.7 Setting up the tool
7.7.1 Setting up over a mark on the floor or ground using the laser plummet

The tool should always be set up over a point marked on the floor or ground so that in case of measurement deviations
it is possible to fall back on the data for the station or orientation point.
The tool features a laser plummet that is switched on automatically together with the tool.

7.7.2 Setting up the tool B

1.
2.
3.

Set up the tripod with the center of the tripod head approximately over the point marked on the ground.

Mount the tool on the tripod by tightening the tripod screw and then switch the tool on.

Move two of the tripod legs with your hands until the laser beam strikes the mark on the ground.

NOTE Take care to ensure that the tripod head remains approximately horizontal.

Then press the points of the tripod legs into the ground by applying pressure with your foot.

Adjust the footscrews to eliminate any deviation of the laser point from the mark on the ground. The laser point
must then be exactly in the center of the mark on the ground.

The circular bubble level can be centered by adjusting the tripod legs.

NOTE This is done by extending or retracting the leg at the opposite side of the tripod, depending on the direction
in which the bubble is to be moved. This process may have to be repeated several times until the desired result
is achieved.

Once the circular bubble level has been centered, align the laser plummet exactly with the mark on the ground
by shifting the position of the tool laterally on the tripod plate.

Before the tool can be started, the electronic “bubble levels” must be centered by turning the footscrews so that
the tool is reasonably level.

NOTE The arrows show in which direction the tribrach footscrews require to be turned in order to center the
“bubbles”.

The tool can be started once this has been achieved.
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Increase laser plummet intensity
(settings 1-4).

Level Tool

App*Start

Reduce laser plummet intensity
(settings 1-4).

0 Confirms leveling.

13

S Over

Laser plummet indicator symbol.
The heavier the line, the more
intense the laser plummet lights.

Electronic “bubble level” indic-
ator. Center the bubbles.

QK

L 00" 46"

0T 25

9. Once the electronic “bubble levels” have been centered, check that the laser plummet is aligned exactly with the
mark on the ground and shift the position of the tool laterally on the tripod plate if necessary.

10. Start the tool.
NOTE The OK button becomes active when the level bubbles for line (L) and offset (O) are within a total inclination
of 45",

7.7.3 Setting up over a pipe using the laser plummet

Pipes are often used to mark points on the ground.
In this case, the laser beam is projected into the pipe and the point cannot be seen.

Lay a piece of paper, plastic foil or other semi-translucent material on the pipe in order to make the laser point visible.

7.8 Theodolite application
The theodolite application provides the basic theodolite functions for setting the horizontal circle for taking readings.
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Select Task ! 0 Theo Select the “Theodolite” applica-
. tion for setting horizontal circle

ApprHome readings.
HA 335° 19' 48"
VA 88° 05' 23"
HD 0412 m

‘ Theo | V% | Meas ‘ App

7.8.1 Setting the horizontal circle display
The horizontal circle reading is held, the tool aimed at the new target and the circle reading then released.

Hold HA Pauge current horizontal circle
reading.

App=Theo/Set Angle

HA 336° 38' 16"
VA 88° 04' 08"

123|

|Ho|dHA| HA = 0 \ oK

19/051 0 C | and return to the previ-
Hold Then Set HA T { [ cance ance P
g ous screen without changing the
App>Theo/Hold and Set HA horizontal value.
HA 336° 37" 45" oK Set horizontal value in the dis-
3 o
HA an hold.

Sight new target then press [OK]
to release HA.

‘ Cancel | OK

7.8.2 Entering a circle reading manually
Any desired circle reading can be entered manually in any position.
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19° 08' 50412, Enter the horizontal angle value
’ manually.
App=Theo/Set Angle

Confirm the information shown.
HA 346° 01' 11" |

123

VA 76° 23' 36

|HdeA|HA=0 \ oK

7.8.3 Zeroing the circle reading

The option Hz “Zero” can be used to zero the horizontal circle reading quickly and easily.

Hz=0 Set current horizontal angle to 0.

ApprTheo/Set Angle

Quit function.

HA 123" 40' 21"123|
VA 76° 22' 38"

|HdeA|HA=0 \ oK

Cancel and return to the previ-

3.2 ous screen without changing the
RS UIEREED (R horizontal value.

HA {old) 123° 41" 11" Set horizontal value to zero.

HA (new) 0° 00' 00"

Press [OK]to setHA =0

‘ Cancel | OK

7.8.4 Inclination indicator

Readings from the vertical circle can be shown in the display in degrees or in percent.

NOTE
Readings can be shown in % only for this function.

This allows inclinations to be measured in % or objects aligned accordingly.
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Select Task 0 % Toggle vertical angle display
- between degrees and %.

ApprHome

HA 22° 21' 24"
VA 74° 04' 06"
HD

Theo | V% | Meas ‘ App

8 System settings

8.1 Configuration
When in the program menu, the configuration button is used to jump directly to the configuration button.

Application Menu ! -. Back Return to previous view.

App=application Selaction # Select the configuration menu.
%
\ ﬁ Configuration

Pointto Line Data Manager

Dy

Configuration

Back

Configuration Zr05M D Cancel and return to previous

screen.
App>Configurati
PR Configuration Q Select the settings menu.
Q @ Seftings
. i . - Show system info with serial
Settings Calibration I number and software version.
- T T System Info
I Ly ’f: = J‘+ Select display calibration.
System Info Screen Calib S ———
‘ Back |
8.1.1 Settings

Settings for angles and distances, angular resolution and for zeroing the vertical circle.
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Adjust Settings

AppEConfiguration/Settings

Angle Units DMS (°'" v
Angle Resolution 1" -
VA Zero Zenith v
Unit (dist) Meters =]
Decimal Format 1000.0 v
Cancel | More ‘ OK

Cancel and return to previous
screen.

Cancel

Continue to the next screen
where further settings can be
made.

MNext

Exit and save settings.

Settings for automatic shut-down parameters, beep tone and language selection.

Adjust Settings

AppEConfiguration/Settings

Auto Suspend
Beep
Language

On
On
English

Cancel | Back

Possible settings
Angle units

Cancel and return to previous
screen.

Cancel

Return to previous view.

Exit and save settings.

GMS (°’ ")

Gon

Angle resolution

17, 5" 10"

5cc, 10cc, 20cc

VA Zero

Zenith

Horizon

Distance

Meters

US feet, Int. feet, Ft/in 1/8, Ft/in 1/16

Decimal format

1000.0

1000,0

Auto on/off

ON
Activates the time-dependent shut-down mode. The
tool goes into sleep mode after approx. 5 min.

OFF
Deactivates the time-dependent shut-down mode.

Beep on/off

ON
Activates a signal tone when an error occurs.

OFF

Language

The touch screen language can be selected here.
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8.2 Time and date

The tool is equipped with an electronic system clock that is capable of displaying the time and date in various formats,
taking the different world time zones and switching between summer and winter time into account.

Select Task Select the menu for entering the

date and time. -
ApprHome en
HA 335° 19" 48"
VA 88° 05' 23"
HD 0412 m

‘ Theo | V% | Meas ‘ App

Entering the time and date in the following display

i i 19/05110 Select the screen for entering

T.Z

Ad]us‘ Date/Time Di | the time zone and changing

EEPEERINTS Seiies automatically between summer

Time 10.29|123| and winter time.
Save the values shown and re-

Date 19/05/1 0|123 | turn to previous screen.

Time Format 24 hour -

Date Format DDMMAYY v

| T. Zone | | oK

AdeJSI Time Zone Dg 1 !Ei.l'! . Cancel and return to previous

screen.
ApprDatesTime Settings

oK. Save the values shown and re-
Time Zone (GMT-08:00) ..|=|

turn to previous screen.

Adjust for DST On v
‘ Cancel | OK
Possible settings
Time format 12 hour
24 hour
Date formats DD/MM/YY = day/month/year

MM/DD/YY = month/day/year
YY/MM/DD = year/month/day
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en

GMT -12 hrs to GMT +13 hrs

Time zones

The time zones are identified by capital cities.
Auto summer time ON

OFF

9 Function menu (FNC

The FNC button is used to select the function menu.
This menu selection can be made at any time.

Select Function

ApprFunctions

O®

Guide: Off L-Pointer: Off
w1,
~O: 1
B-Light: 315 Level

PPM | oK

9.1 Guide light

Select Function

App=Fundtions

O®

Guide: Off L-Pointer: Off
w1,
~O: =1
B-Light: 315 Level

PPM | oK

30

Menu for entering various atmo-
spheric data.

Apply settings and exit from the
FNC menu.

The guide light can be switched
on or off and its blink frequency
adjusted (sequence: off, 1 (slow)
to 4 (fast)).




9.2 Laser pointer @
Select Function Switch the laser pointer on/off.

ApprFunctions

O | X
Guide: Off L-Pointer: Off
w1,
~O: 1
B-Light: 315 Level

PPM | oK

9.3 Display illumination

Select Function 0 Switch display illumination on/off
: or vary its intensity. The brighter
App=Functions BLiaht: 315 the display, the more power is
| consumed.
Guide: Off L-Pointer: Off
w1,
0: =1
B-Light: 315 Level

PPM | oK

9.4 Electronic bubble level
See section 7.7.1 on setting up over a mark on the floor or ground using the laser plummet

9.5 Correction of atmospheric influences

The tool uses a visible laser beam for distance measurement.

As a fundamental principle, when light passes through the air its speed is reduced due to the density of the air.

This influence varies according to the air density.

Air density depends to a great extent on air pressure and air temperature and to a significantly lesser extent on air
humidity.

If distances are to be measured accurately it is essential that atmospheric influences are taken into account.

The tool calculates and corrects the corresponding distances automatically, but the temperature and pressure of the
surrounding air must first be entered.

These parameters can be entered in various units.
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9.5.1 Correction of atmospheric influences

ApprFunctions

Select Function o3 g/rlgirl)t:’i;ocrj:trgering various atmo-

Apply settings and exit from the
“ * FNC menu.
Guide: Off L-Pointer: Off
w1,
~O: =1
B-Light: 315 Level

PPM | oK

1. Select the option “ppm”.

Cancel and return to previous

screen.

App=Fundtions

Pressure Units mbar|=|
Temp Units °C -

Pressure 1350.556 mbar|'2;|
Temperature 20 °Cl125)
PPM -1
‘ Cancel | OK

2. Select the applicable units and enter the pressure and temperature.
Settings for atmospheric influences and the units used
Units (pressure) hPa

mmHg

mbar

inHg

psi
Units (temperature) °C

°F

10 Functions required for various applications

10.1 Projects

A project has to be opened or created before the total station is used for an application.

If at least one project already exists then the project selection screen will be displayed. If no project exists then the
screen for creation of a new project will be displayed.

All data are assigned to the active project and saved accordingly.

10.1.1 Showing the active project

If one or more projects are already present in memory and one of these is to be used as the active project, the project
has to be confirmed each time an application is restarted, when another project is selected or when a new project is
created.
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Current Job 20/0510 Return to previous view.

ApprHom. Layoutilob Select or create a new project.

HI

Job Puem—1 2.5 o _Confirm that the projeot shown

Date 20/05/10 is the current project.
Time 08:55

No. Pts 3

No. Stats 1

| Back | | New | oK

10.1.2 Selecting a project

Select current Job Return to previous view.
ApprHom. LayoutiJob Show project information.

T st New Select or create a new project.
R9jk_20'1 0.96 Confirm the selected project.
RO _st_ 1.9

Puent_1.2.5

BK_1.9

| Back | view | New | oK

From the list shown, select the project that is to be used as the current project.

10.1.3 Creating a new project

All data is always assigned to a project.

A new project should be created when data is assigned to something new and the data is to be used only for that
purpose.

The date and time of creation are saved when a new project is created and the number of stations and points within
the project is set to zero.

Name New Job 0 =% Enter project name.

ApprData Managerlab Gancel Cancel and return to project se-
- lection.

Job _"| BCl Confirm and apply the entry.

Date 26/05/10

Time 15:29

‘ Cancel | OK

NOTE

An error message is displayed when an incorrect entry is made and the user is requested to re-enter the data.
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10.1.4 Project information

The current status of the project is shown with the project information, e.g. date and time of creation, number of
stations and total number of the points saved.

Current Job : ) oK Confirm information shown and
1 - return to project selection.

ApprHoz. LayoutiJob

Job Puent_1.2.5
Date 20/0510
Time 08:55
No. Pis 3
No. Stats 1
| Back | | New | oK

10.2 Setting a station and orientation

Please pay particular attention to the information given in this section.

Setting a station is one of the most important operations when using a total station and must be carried out with great
care.

One of the simplest and most reliable methods of achieving this involves setting up the tool over a (known) point on
the floor or ground and using a reliable target point.

The possibility of setting the station “anywhere” offers greater flexibility but presents risks in that errors may not be
identified and then transferred or multiplied as the work proceeds, etc...

Moreover, this possibility requires a little experience in selecting a position for the tool relative to the reference points
used for position calculation.

NOTE
Please remember: If the station is set incorrectly, everything measured subsequently from this station will also be
incorrect - i.e. the actual applications carried out such as measuring, layouts or staking out, etc...

10.2.1 Overview

In certain applications that make use of absolute positions, after physically setting up the tool, i.e. setting up the
station, it is also necessary to set the position of the station with the applicable data, as in the application it is
necessary to know the position at which the tool is standing.

This position can be defined by way of coordinates or by establishing a building control line.

This process is called Set station.

In addition to the position of the tool it is also necessary to know in which direction the reference axes lie or,
respectively, the direction of the main axis.

In most cases where coordinates are used, the main axis runs northwards. Where control lines are used the main axis
lies in the direction of the control line.

It is necessary to know the direction of the reference axis as the horizontal circle and its “zero mark” is, so to speak,
rotated parallel to or in the direction of the main axis.

This process is called Orientation.

The alternative ways of setting the station can, so to speak, be used in two systems.

They can be used either in a building control line system where lengths and offset distances exist or are entered, or in
a perpendicular coordinate system.

The station system or, respectively, the measuring system is fixed with the definition of the station.

34



4 alternative ways of setting the station

Select Station Type 1] Select Station Type 1] = Cancel and return to previous
Heights off [2) Heights ot = screen.

Point System Point System Confirm selection and continue
Setup location Setup location to station identification.

Cancel OK Cancel OK

Select Station Type Di '%0Select Station Type Di 2

App>Horz. Layout/Set Station AppeHor Layoutiet station

Heights Off . Heights Off .
Point System Bldg. Line Point System Coord/Graph
Setup location Setup location

Cancel‘ ‘ OK Cancel‘ ‘ OK

NOTE
The “Set station” process always includes setting a position and an orientation.

When one of the four applications is started, such as Horizontal Layout, Vertical Layout, As-Built or Measure and
Record, a station and orientation always have to be set.

If, in addition, heights are also to be used, i.e. target heights are to be determined or laid out, the height of the center
of the telescope must also be defined.

Summary of alternatives for setting the station (6 options)

Heights On, off
This setting determines whether heights are to be cal-
culated or shown.

Point system Building control line
Manually enter data that refers to the building control
line (along the line or offset).
Coord / Graph
Use coordinates or graphic data from the plan / CAD.

Setup location Over Pt
The tool station is located over a point with a marked
and known position.
“Anywhere”
The tool station can be set “anywhere”. The position of
the station must be measured or calculated from meas-
urement data.

10.2.2 Setting a station over a point with control lines

The dimensions or position description of many parts of a structure are given in relation to a building control line on
the plan.
With the total station, building control lines and their corresponding dimensions can also be used.
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Select Station Type

AppErHoz. Layout!Set Station

Cancel

Cancel and return to previous
screen.

Point System Bldg. Line

Setup location

Confirm selection and continue
to station identification.

‘ Cancel |

Setting up the tool over a point on a building control line

‘OK

The tool is set up over a point marked on the building control line, from which the points or items to be measured are

easily visible.

Special care must be taken to ensure that the tripod stands steadily and securely.

&

The position of the tool PO and the orientation point P1 lie on a common building control line.

10.2.2.1 Entering the station position
A unique designation that clearly identifies the station or tool position must be entered as a unique designation is

necessary for saving the station data.

Enter Station

AppErHoz. Layout!Set Station

Stat Pt ID R1:E|

H

N{x)

A—1

Back
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Next

Enter station names.

Return to previous view.

Confirm entry of station data and
continue with orientation.




10.2.2.2 Entering the target point
A designation that clearly identifies the orientation point must be entered when data is saved.

P P 0 A Enter name for the orientation
Set Backsight Point NOOB_S|%, ooint.
AppErHomz. Layout’Set Station N -
Back Return to previous view.
Stat Pt ID LOST 4.1

Continue to “Orientation meas-
urement”.

Bks Pt ID WM, |

Measure angle and distance.
Continue, showing the
- (re)calculated station height.

=
o
E 5‘I

Back Next

After the orientation point has been entered, a reading must be taken from the orientation point. When dong so, the
orientation point must be targeted as accurately as possible.

10.2.2.3 Setting a station with a control line
The station is set immediately after the angle measurement for orientation purposes.

Set Station

Return to orientation measure-

ment.
AppErHomz. Layout’Set Station

Stat Pt ID KTL-201lJu 1y
N{x)

Show station data.

Set Setting the station.

E
Bks Pt ID R2

Back | View \ Set

NOTE

The station is always saved in internal memory. If the station name already exists in memory, the station must be
renamed. i.e. a new name assigned to it.

After the station has been set, the user can continue with the actual main application previously selected.

10.2.2.4 Shift and rotate axis
Shift axis

The axis starting point can be shifted in order to use a different reference point as the origin of the coordinate system.
If the value entered is positive, the axis is moved forward. If it is negative, the axis is moved back. A positive value
shifts the starting point to the right and a negative value shifts it to the left.
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Back Return to previous view.

Enter Ref Line Shifts

App=Stakeout Shifts

Line 2.000 m| 2]
Offset 0.000 m|'z;|

Enter axis shift manually.

Take measurement to point. The
axis, distance and height values
are shown. The values can be
individually labeled.

Rotate Rotate axis.

i ELE

-

|

|

|

|
i
d

Back |Rotate | Meas ‘ Next

Next Continue to the next step.

Rotating the axis
The axis bearing (direction) can be rotated about the starting point. If the value entered is positive, the axis is rotated
clockwise. If it is negative, the axis is rotated counterclockwise.

Back Return to previous view.

K Confirm rotation.

¢

7 8 9 0

Cancel OK

After the station has been set, the user can continue with the actual main application previously selected.

10.2.3 Setting a station “anywhere”, with building control lines
Setting the station “anywhere” allows the position of the station to be defined by measuring the angles and distances
to two reference points.
The ability to set the station “anywhere” is used when it is not possible to set it at a point on the building control line
or when the line of sight to the points to be measured is obstructed.
Extra care must be taken when setting the station “anywhere”.
Additional measurements are taken in order to set the station “anywhere”. Additional measurements always present a
risk of errors.
Care must also be taken to ensure that the geometry of the situation allows a usable position to be achieved.
The tool checks the basic geometric relationships in order to ensure that a usable position can be calculated and
issues a warning in critical situations.
Nevertheless, the user of the tool is obliged to exercise special caution in this respect as the software is not capable
of recognizing all potentially critical situations.
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Select Station Type DQ o Cancel and return to previous

screen.
AppErHoz. Layout!Set Station ) n N
Confirm selection and continue

oK
Heights to station identification.

Point System Bldg. Line

‘ Cancel | ‘ OK

Setting up the tool “anywhere”, with building control lines

An unobstructed and convenient location should be chosen for setting up the tool, where two reference points on
the same building control line are clearly visible and where a good line of sight to the points to be measured can be
ensured as far as possible.

It is recommended that a mark is always first made on the ground or floor and the tool then set up over this mark. This
allows the position to be checked subsequently in the event of uncertainties.

The following reference points to be measured must lie on the building control line or, if no control line exists, the
building control line or reference axis are to be defined.

&

P, |

The position of the tool PO is not on the building control line. The measurement to the first reference point P1 fixes the

beginning of the control line, while the second measurement P2 records the direction of the building control line in the
system.

In the following applications line values are counted in the direction of the building control line, with 0.000 at the first
reference point.

Offset values are counted as distances at right angles to the building control line.
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10.2.3.1 Measuring to the first reference point on a control line

Measure Ref Pt 1

ApprHoz. Layouthleaszure 1st Pt

Enter the name of the orientation
point.

Return to previous view.

Measure angle and distance.

Continue to “Measure to the
second reference point”.

Ref Pt 1 R1|%,|
HA 14° 39' 33"
VA 88° 56' 36"
HD -— ,J__-*-’"I’

| Meas ‘

Back

10.2.3.2 Measuring to the second reference point

Select Ref Point 2

App=Horz. Layout/Station Setup

Return to “Measuring to the first
reference point”.

Ref Pt 2 7= ¢
HA 28° 21' 30"
VA 77° 25' 05"
HD 4.220 m

Measure angle and distance.

Continue to “Set station”.

Checking the distance between
reference points

Back |CheckD| Meas \ Next

Continue by checking the distance between the station and the orientation point, as described in the applicable

section.

10.2.3.3 Set station

The station is set immediately after the angle measurement for orientation purposes.

Set Station

AppErHomz. Layout’Set Station

New St...|"s,|

Alphanumerical field for entry of
station name.

Stat Pt ID MNO-1|", |
R1

Bks Pt ID

Back

Return to previous view.

13

View

Show station data.

Set

Setting the station.

Back

| View \ Set

NOTE

The station is always saved in internal memory. If the station name already exists in memory, the station must be

renamed. i.e. a new name assigned to it.
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Continue with rotating the axis and shifting the axis as described in the applicable sections.

10.2.4 Setting a station over a point with coordinates
On many construction sites, measured points with coordinates already exist, or the positions of parts of the structure,
building control lines or foundations etc. are already described with coordinates.
In this case, the decision about whether coordinates or building control lines are to be used can be taken when the
station is being set up.

Select Station Type 2 Cancel and return to previous

screen.

ApprHoz. Layout'Set Station

OK
Heights Off . to station identification.

Confirm selection and continue

Point System Coord/Graph
Setup location

‘ Cancel | ‘ OK

Setting up the tool over a point with coordinates

The tool is set up over a point marked on the floor or ground, the position of which is defined by coordinates and from
which the points or items to be measured are easily visible.

Special care must be taken to ensure that the tripod stands steadily and securely.

N(X)

\ L P,

*= E(Y)

The tool is positioned at a point defined by coordinates PO and, for the purpose of orientation, is aimed at another
point defined by coordinates P1.

The tool calculates the position within the coordinate system.

For better identification of the orientation point, the distance can be measured and compared with the coordinates.

NOTE

This makes correct identification of the orientation point more reliable. If the coordinate point PO also has a height,
this will first be used as the station height. The height of the station can be redetermined and changed at any time
before the station is set finally.

The orientation point is decisive for correct calculation of direction and should therefore be selected and measured
with care.

10.2.4.1 Entering the position of the station
A designation that identifies the station or tool position clearly and uniquely must be entered. The coordinates of its
position must belong to this designation.

i.e. the station point may already exist as a saved point in the job or, alternatively, the coordinates will have to be
entered manually.
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= Enter station names.

Enter Station

A
ApprHom. Layout/Set Station Return to previous view.
i=|| H
Stat Pt ID R1 :=| Next Confirm entry of station data and

Nix) continue with orientation.
a

Back Next

After the name for the station point has been entered, the corresponding coordinates or positions are searched for in
the graphics data in memory.

If no point data exists under the given name the coordinates have to be entered manually.

10.2.4.2 Entering the target point

A designation that identifies the target point clearly and uniquely must be entered. The coordinates of its position must
belong to this designation.

The target point must exist as a saved point in the job or, alternatively, the coordinates have to be entered manually.

Enter the name of the orientation
point.

Set Backsight Point

ApprHoz. Layout'Set Station

Return to previous view.
Stat Pt ID R1|
Next

tion and orientation point.

Check D Check distance between the sta-
Bks Pt ID R2 §| 3

Ely) Continue to “Set station”.

Measure angle and distance.

Back |Checl( D | Next

NOTE

When the name for the orientation point is entered, the corresponding coordinates or position are searched for in the
graphics data saved in memory. If no point data exists under this name the coordinates have to be entered manually.

Optional check of distance between the station and the orientation point
After the target point has been entered, this point must be sighted exactly for the purpose of a reference measurement.

After measuring the distance to the orientation point, you have the option of checking the distance between the station
and the orientation point.

This serves as an aid for checking correct point selection and correct sighting of this point, and shows how well the
measured distance corresponds to the distance measured from the coordinates.

42



Check Distance 0 Return to previous view.

ApprHom. Layout/Station Setup Next Continue to the next screen
where further settings can be
Stat Pt ID DO-1.01| ¥ oy
Bks Pt ID DO-1.2 Nt
Ely)
dHD -15.154 m
Back | Meas |

The dHD value shown is the difference between the measured distance and the distance calculated from the
coordinates.

Further points can be checked by pressing the “Next” button. In addition to the dHD, the dHA value (which is the
difference between the measured horizontal angle and the horizontal angle calculated from the coordinates) is also
shown in the display.

10.2.4.3 Set station

The station is always saved in internal memory.
If the station name already exists in memory, the station must be renamed. i.e. a new name assigned to it.

A1 F!BC For entering station names.
ApprHorz. Layout/Set Station Return to orientation measure-
—— ot
Stat Pt ID QX-1.3 Bcl Show station dat
-View ow station data.
Bks Pt ID NV-1 e - .
Ey) Set Setting the station.

A —
Back | View ‘ Set

10.2.5 Setting a station “anywhere”, with coordinates
Setting the station “anywhere” allows the position of the station to be defined by measuring the angles and distances
to two reference points.
The ability to set the station “anywhere” is used when it is not possible to set it at a point on the building control line
or when the line of sight to the points to be measured is obstructed.
Extra care must be taken when setting the station “anywhere”.
Additional measurements are taken in order to set the station “anywhere”. Additional measurements always present a
risk of errors.
Care must also be taken to ensure that the geometry of the situation allows a usable position to be achieved.
The tool checks the basic geometric relationships in order to ensure that a usable position can be calculated and
issues a warning in critical situations.
Nevertheless, the user of the tool is obliged to exercise special caution in this respect as the software is not capable
of recognizing all potentially critical situations.
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Select Station Type 0 Cancel and return to previous

screen.
AppErHoz. Layout!Set Station

- Confirm and apply the entry.
cghts
Point System Coord/Graph

‘ Cancel | ‘ OK

Setting up the tool “anywhere”, with coordinates

An unobstructed and convenient location should be chosen for setting up the tool, where two coordinate points are
clearly visible and where a good line of sight to the points to be measured can be ensured as far as possible.

It is recommended that a mark is always first made on the ground or floor and the tool then set up over this mark.
This allows the position to be checked subsequently in the event of uncertainties.

» E(Y)

The tool is positioned at any desired point PO and is then used to measure, one after the other, the angle and distance
to two reference points with known coordinates P1 and P2.

The position of the tool PO is then determined from the measurements taken to the two reference points.

NOTE

If the height of one or both of the reference points is known, the height of the new station will be calculated
automatically. The height of the station can be redetermined and changed at any time before the station is set finally.
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10.2.5.1 Measuring to the first reference point

Measure Ref Pt 1

ApprHoz. Layouthleaszure 1st Pt

Enter the name of the orientation
point.

Ref Pt 1 R1|%,|
HA 14° 39' 33"
VA 88° 56' 36"
HD

Back

Return to previous view.

Measure angle and distance.

Continue to “Measure to the
second reference point”.

Back

| Meas

Corresponding coordinates or positions are searched for in the graphic data saved in the system.
If no point data exists under this name the coordinates have to be entered manually.

10.2.5.2 Measuring to the second reference point

[ [l

Select Ref Point 2

App=Horz. Layout/Station Setup

Back

Return to “Measuring to the first
reference point”.

Ref Pt 2 dis)
HA 28° 21' 30"
VA 77° 25' 05"
HD 4.220m

Measure angle and distance.

Continue to “Set station”.

T
=
@

Check D

Checking the distance between
reference points

Back |CheckD| Meas

‘ Next

Continue by checking the distance between the station and the orientation point, as described in the applicable

section.

10.2.5.3 Set station

The station is always saved in internal memory.
If the station name already exists in memory, the station must be renamed. i.e. a new name assigned to it.

Set Station

For entering station names.

Back

AppErHoz. Layout!Set Station
Stat Pt ID QX-1.3]"s,|
Bks Pt ID NV-1

Return to orientation measure-
ment.

View

II,>

Show station data.

H
Nix)
Ely)

Set

Setting the station.

Back

| View

\ Set

45



10.3 Setting the height

If heights are also to be used in addition to setting the station and orientation, i.e. target heights are to be determined
or laid out, the height of the center of the telescope must also be defined.
Two different methods can be used to set the height:

1. If the height of the point on the floor or ground is known, the height of the tool is then measured. The height of
the center of the telescope is the sum of these two values.

2. Alternatively, an angle and distance measurement can be made to a point or mark with a known height and thus
by “measuring” in this way, the height of the center of the telescope determined and transferred back to the tool.

10.3.1 Setting a station with a control line (height option “on”)

If the “With heights” option has been selected, the station heights will be shown in the “Set station” screen.
These can be confirmed or redefined.

Defining a new station height
Station height can be defined in two different ways:

1. Direct manual entry of the station height.
2. The station height is defined by manually entering the height of a height mark and by measuring the vertical angle
and distance.

Setup Station Height ! Return to previous view.
ApprHem. Layout/Setup Station Height Enter station height manually or
Man H
measure to a height mark.

Stat Pt ID OWV-1 ure to a heigh .
oK. Confirm station height. Continue
Stat H -— with setting station.

HI 0.000 m ‘\»/”i
HR 0.400m|/
Back | Man H \ oK

1st Direct manual entry of the station height
After the option for redefinition of the station height has been selected from the previous screen, the new station height
can be entered manually here.

Enter BM Height Cancel and return to previous

screen.

ApprHorz. Layout/Setup Station Height

Set Confirm station height. Continue
with setting station.

BM Height | 22.000 m|'z;|
VA 92° 31' 38" ’i
HI 1.650 m|'za)|
HR 0.400 m|'2| /i

Cancel | Meas ‘ Set

2nd Definition of the station height by entering a height and measuring the vertical angle and distance

The station height is transferred “back” to the station from the height mark, so to speak, by entering the reference
height, tool height and reflector height in conjunction with a vertical angle and distance measurement.

When doing this it is essential that the correct tool height and reflector height are entered.
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Enter BM Height Di 0 Cancel and return to previous

screen.

ApprHorz. Layout/Setup Station Height N

Measure angle and distance.
Continue, showing the
(re)calculated station height.

BM Height | 22.000 m|'z;|

VA 92° 31' 38" P
HI 1.650 m|izs| o =
HR 0.400 m|'2s]/\

Cancel | Meas ‘ Set

Showing the recalculated station height after measurement
The recalculated station height is shown after taking the angle and distance measurements and it can then be
confirmed or canceled.

Set Station Height - 0 c | Cancel and return to previous
g . . . screen.
adadiat shoebs LN UL Set Confirm station height. Continue
Stat Pt ID DL 2 with setting station.
Stat H 23.047 m
HI 2.000 m
HR 1.560 m
‘ Cancel | ‘ Set
Set station

AppEHoz. Layout/Set Station

Enter station height or height

Return to orientation measure-
ment.
Stat H
Stat Pt ID YUM-1 HBCI mark manually or, respectively,
R1

select a previously saved height

Bks Pt ID point with measurement of ver-
tical angle and distance.

Stat H 22.000 m Show station data.

HI 1.650m| f———

Set Setting the station.

Back |Sia1H | View \ Set

NOTE
When the “Heights” option is active, a height must be assigned to the station, i.e. a height value for the station must
exist.

NOTE

The station is always saved in the system’s internal memory. If the station name already exists in memory, the station
must be renamed. i.e. a new name assigned to it.
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After the station has been set, the user can continue with the actual main application previously selected.

10.3.2 Setting a station with coordinates (height option “on”)

Defining a new station height
The station height can be determined in three different ways:

o Direct manual entry of the station height

e The station height is determined by manually entering the height of a height mark and by measuring the vertical
angle and distance.

o Definition of the station height by selecting a point with heights from data memory and measurement of the
vertical angle and distance to this point

Setup Station Height Di Return to previous view.
ApprHorz. Layout/Setup Station Height Determine new station height
Stat Pt ID NV-3 with saved point.
Enter station height manually or
Man H

Stat H 4 000 m measure to a height mark.

Confirm and apply the entry.

=)

Hi 0.000m| ;—
HR 0400 m|/I

Back | Pt H |ManH‘ OK

1st Direct manual entry of the station height

After the option for redefinition of the station height has been selected from the previous screen, the new station height
can be entered manually here.

Enter BM Height 0 cancel Cancel and return to previous
ApprHorz. LayoutSetup Station Height
pprHoz Layout'Setup Station Heig Set Setting the station.

BM Height | 22.000 m|'z;|
VA 92° 31' 38" {
HI 1.650 m|'zs) o
HR 0.400 m|'z; /K

Cancel | Meas ‘ Set

2nd Definition of the station height by entering a height and measuring the vertical angle and distance

The station height is transferred “back” to the station from the height mark, so to speak, by entering the reference
height, tool height and reflector height in conjunction with a vertical angle and distance measurement.

When doing this it is essential that the correct tool height and reflector height are entered.
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Enter BM Height Di 0 Cancel and return to previous

screen.
ApprHorz. Layout/Setup Station Height

BM Height | 22.000 m|'z;|

VA 92° 31' 38" P
HI 1.650 m|izs| o =
HR 0.400 m|'2s]/\

Cancel | Meas ‘ Set

Measure angle and distance.
Continue, showing the
(re)calculated station height.

Showing the recalculated station height after measurement
The recalculated station height is shown after taking the angle and distance measurements and it can then be
confirmed or canceled.

Set Station Heigt | S;Z(;il, and return to previous
ApprHoz. LayoutiSetup Station Height - Setting the station.

Stat Pt ID DL 2

Stat H 23.047 m

HI 2.000 m

HR 1.560 m

‘ Cancel | Set

3. Definition of the station height by selecting a point with heights from data memory and measurement of the
vertical angle and distance

The station height is transferred “back” to the station from the height point or height mark, so to speak, by entering
the height point, the tool height and reflector height in conjunction with a vertical angle and distance measurement.
When doing this it is essential that the correct tool height and reflector height are entered.

Select Benchmark

0
ApprHom. LayoutiSetup Station Height i
ppxHem. Layout/Setup Station Heig Cancel and return to previous

E Enter height point name.

BM Pt ID QX-1 23 screen.

BM Height 1.600 m
VA 79° 55' 10"

HI 1.750 m['23 |
HR 0.400 m|'zg| /1

Cancel Meas

Corresponding coordinates or positions are searched for in the graphical data saved in the system.
If no point data exists under this name the coordinates have to be entered manually.

Measure angle and distance.
Continue, showing the
(re)calculated station height.
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Showing the recalculated station height after measurement
The recalculated station height is shown after taking the angle and distance measurements and it can then be
confirmed or canceled.

Cancel and return to previous

Set Station Helgt | screen.

ApprHorz. LayoutiSetup Station Height Sel Setting the station.
Stat Pt ID DL_2

Stat H 23.047m

HI 2.000 m

HR 1.560 m

‘ Cancel | ‘ Set

Set station

If the “With heights” option has been selected, the station heights will be shown in the “Set station” screen.
These can be confirmed or redefined.

Back Return to orientation measure-
ment.

Set Station

ApprHoz. Layout/Set Stati
PpTote Tayndine vaten Enter station height or height

Stat H
Stat Pt ID LKS-2010|%_|| ¥ mark manually or, respectively,
QJ select a previously saved height
Bks Pt ID LKS-2011 Nix) point with measurement of ver-
Stat H 2000 Ely) tical angle and distance.
a . m

View Show station data.

:

HI 1.750 m| p——

Set Setting the station.

Back |StatH | View \ Set

NOTE
When the “Heights” option is active, a height must be assigned to the station, i.e. a height value must exist. If no
station height is given, an error message is displayed and the user is instructed to determine the station height.

11 Applications

11.1 Horizontal layout (Horz. layout)

11.1.1 The horizontal layout principle
The layout operation is used to transfer data from the plan to the actual object or building plot.
This plan data consists either of dimensions that relate to building control lines or positions described by coordinates.
The plan data or layout positions can be entered as dimensions or distances, as coordinates or can be transferred
previously from a PC.

In addition, plan data in the form of CAD drawings can be transferred to the total station and the applicable graphical
points for the layout then selected from the display of the tool.
This makes working with long numbers or lots of numbers unnecessary.
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The “Horizontal Layout” application is started by way of the corresponding button in the in the application menu.

Back Return to previous view.

Application Menu

App=Application Selection Next Continue to “Select further ap-

plications”.

- H Select the “Horizontal layout”
i /! application.
Horz. Layout As Built Horz. Layout

ko o

e
Vertical Layout Missing Line

‘ Back | ‘ More

After starting the application, the projects or list of projects (see section 13.2) is shown for selection as well as the
corresponding station selection or station setup.

The “Horizontal layout” application begins after station setup is completed.

Depending on the station selected, there are two alternative methods for determining the point to be laid out:

1. Laying out points using building control lines
2. Laying out points using coordinates and/or points based on a CAD drawing

11.1.2 Laying out with building control lines

When laying out with control lines, the layout values to be entered always refer to the building control line that has
been selected as the reference axis.

Entering layout points relative to the building control line

Enter the layout point as a dimension relative to the building control line defined when the station was set or,
respectively, the building control line on which the tool is set up.

The values to be entered are line and offset distances relative to the previously defined building control line.
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Enter Stakeout Data _ Return to previous view.

ApprHorz. LayoutEnter Stakeout Data Confirm entry and continue,

Pi ID XWO-1 | — | showing display for aligning the
5= tool with the point to be staked

HR 0.400 m|123| or marked out.

E 6.500 m

N 12.600 m

H 2.000 m

Back OK
NOTE

Layout values on the building control line in a forwards or backwards direction from the tool station are line (longitudinal)
values and those to the right or left of the building control line are offset values. Forwards and to the right are positive
values, backwards and to the left are negative values.

Direction to the layout point

Using this screen, the tool is aimed at the point to be laid out by rotating the tool until the red direction indicator is
at the zero position and, below this, the numerical display for angle difference shows a value as close as possible to
zero. The cross hairs are then aimed at the point to be laid out and the reflector bearer can be guided into position.
Alternatively, the reflector bearer can bring himself into position on the sighting line with the aid of the guide light.

Use Guide Then Measure DQ Return to entry of layout values.

ApprHom. Layout/Stake Lecation Measure distance and continue,
1 7 showing layout corrections.
HR 0.400 m|'zs)[ ~ |
.s:\q,\\ﬁ Hr.r,pbq,

Pt ID xwo-1{, 5 N2
HA 170° 39 g3 ™ FIEE
HD 7.824 m

Back Meas
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PO is the position of the tool after setting up.

P1 is the point to be laid out and the tool is already aimed at this point.

The reflector bearer is standing close to the point (distance) calculated.

After each distance measurement the tool indicates the amount by which the reflector bearer must move, forwards or
backwards, towards the point to be laid out.

Layout corrections after distance measurements
After the distance measurement has been taken, the reflector bearer is guided with the aid of the corrections Fwd,

Back, Left, Right, Up and Down.

When measurements show that the reflector bearer is exactly on the sighting line, the Right / Left correction in the

display shows a value of 0.000 m (0.00 ft).

Horz. Layout Return to entry of layout values.
ApprHom. LayoutiStake Location Show and save the result.
1
HR 0.400 m E Measure distance and update
layout corrections.

PtID XWQ-1 Y T——

Next Pt nter the next point.
Fwd 9.941 m b
Right 3.037m
Down 2201 m

Back | Results | Meas ‘ Next Pt

PO is the position of the tool after setting up.
When measurements are taken to a reflector position not exactly in the direction of the new point, the corresponding
Fwd, Back, Left, Right corrections to the new point P1 are displayed.

Overview of the direction instructions to the layout point starting from the last measured target point

Fwd The reflector bearer must move closer to the tool by the
amount indicated.

Back The reflector bearer must move further away from the
tool by the amount indicated.

Left The reflector bearer must move further to the left, as
seen from the tool, by the amount indicated.

Right The reflector bearer must move further to the right, as

seen from the tool, by the amount indicated.
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Up

The tip of the reflector must be moved upwards by the
amount indicated.

Down

The tip of the reflector must be moved downwards by
the amount indicated.

Layout results

Screen showing the layout differences in terms of line, offset and height based on the last target point measurement.

Stakeout Results

ApprHorz. Layout/Stakeout Results

Pt ID XWQ-1 i
dE 7.400 m B
-dMN
dN 8.005 m|—a
dH 2405 m
Back | Save ‘ Next Pt
NOTE

Return to entry of layout values.

nge the layout values and last
differences.

[_save |
Enter the next point.

If the option to include heights was not set when the station was set up, height values and all associated information

are not displayed.

Saving layout data with building control lines

Pt ID

Name of layout point.

Line (entered)

Line distance entered relative to the building control
line.

Offset (entered)

Offset distance entered relative to the building control
line.

Height (entered)

Height entered.

Line distance (measured)

Line distance measured relative to the building control
line.

Offset (measured)

Offset distance measured relative to the building con-
trol line.

Height (measured)

Measured height.

do Difference in offset value based on the building control
line. dO = offset (measured) - offset (entered)

dL Difference in line value based on the building control
line. dL = line (measured) - line (entered)

dH Difference in height. dH = height (measured) - height

(entered)

11.1.3 Laying out with coordinates

Entering the layout points
The layout values with point coordinates can be entered in three different ways:

1. Manual entry of point coordinates.
2.  Selection of point coordinates from a list of points saved in memory.
3.  Selection of point coordinates from a CAD drawing with points saved in memory.
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Back Return to previous view.

Enter Stakeout Data

ApprHorz. Layout/Enter Stakeout Data

(o]
-~

Confirm entry and continue,

_1]:= showing display for aligning the
PtID XWQ 1|==| tool with the point to be staked

1 or marked out.
HR 0.400 m|12;|
E 6.500 m
N 12.600 m
H 2.000 m

Back | oK

Entering the layout points (from a CAD drawing)

The layout points are selected directly from a CAD drawing.

With this method, the point is already incorporated in the drawing as a three-dimensional or two-dimensional point
and can be extracted accordingly.

Shows the point selected from
the graphical display.

AppzData Managerlob

Cancel and return to entry of
layout points.

Y Cancel

Select a point from a plan.

List Select a point from a list.

Enter coordinates manually.

o Confirm the selected point.

g mom O

Cancel |I'u’|ap ‘ List ‘I’u’lan ‘ 0]

ol
2 HEE £

NOTE
If the option to exclude heights is activated when setting up the station, height values and all associated information
are not displayed. The other screens shown are the same as described in the previous section.

Fy
[RlE8]

E(Y)
PO is the position of the tool after setting up.

P1 is the point described by coordinates. After the tool has been lined up (aimed), the reflector bearer goes to the
approximate distance calculated.
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After each distance measurement the tool indicates the amount by which the reflector bearer must move towards the

point to be laid out.

Layout results with coordinates
Shows the layout difference in terms of coordinates based on the last distance and angle measurements.

Stakeout Results

AppErHomz. Layout’Stakeout Results

Pt ID XWQ-1 N
dE 7.400 m .S
t-d N
dN 8.005 m|—
dH 2405 m
Back | Save \ Next Pt

PO is the position of the tool after setting up.
When measurements are taken to a reflector position not exactly in the direction of the new point, the corresponding
Fwd, Back, Left, Right directions to the new point P1 are displayed.

Saving data for staking out with coordinates

Return to entry of layout values.

Sfave the layout values and last
differences.

[ save |
Enter the next point.

Pt ID Name of layout point.

Northings (entered) The northings entered refer to the coordinate reference
system.

Height (entered) Height entered.

Eastings (entered)

The eastings entered refer to the coordinate reference
system.

Northings (measured)

Measured northings refer to the coordinate reference
system.

Height (measured)

Measured height.

Eastings (measured)

Measured eastings refer to the coordinate reference
system.

dN

Difference in northing based on the coordinate refer-
ence system. dN = delta north (measured) - delta north
(entered)
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dH Difference in height. dH = height (measured) - height
(entered)

dE Difference in coordinate easting based on the coordin-
ate reference system. dE = delta east (measured) -
delta east (entered)

NOTE

The procedure for a horizontal layout with coordinates is the same as for a layout based on a building control line,
with the exception that coordinates or coordinate differences are entered or shown as results instead of line or offset
distances.

11.2 Vertical layout (Vert. layout)
11.2.1 The vertical layout principle

In a vertical layout, plan data is transferred to a vertical reference plane such as a wall or facade, etc.

This plan data is either in the form of dimensions that relate to the building control line in the vertical reference plane
or positions described by coordinates in a vertical reference plane.

The plan data or layout positions in the form of dimensions or distances can be entered with coordinates or can be
transferred previously from a PC.

In addition, plan data in the form of CAD drawings can be transferred to the total station and the applicable graphical
points for the layout then selected from the display of the tool.

This makes working with long numbers or lots of numbers unnecessary.

Typical applications are the positioning of fastening points on facades, installation channels on walls, pipes, etc.

A special application offers the possibility of comparing a vertical surface with a theoretically absolutely flat surface in
order to check for unevenness or, respectively, to produce a record of the results.

z
.'E"
|
|
Ny | N
A
X I \3“3\
‘s\ | - bl
\\‘\ - -
) | -
-
N | -~
N -
\offa _ - -
SN (o,

The “Vertical layout” application can be started with the corresponding button in the in the application menu.
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Application Menu _- Return to previous view.

ApprApplication Selection Next Continue to “Select further ap-
plications”.
/! i 111 Select the “Vertical layout” ap-
o plication.
Horz. Layout Asg Built Vertical Layout
111 'I
/Rd- HH l‘"
Vertical Layout Missing Line

‘ Back | ‘ More

After starting the application, the projects or list of projects is shown for selection as well as the corresponding station
selection or station setup.

The “Vertical layout” application begins after station setup is completed.

Depending on the station selected, there are two alternative methods for determining the point to be laid out:

1. Laying out points with building control lines, i.e. control lines in the vertical reference plane.
2. Laying out points with coordinates or points based on a CAD drawing

11.2.2 Vertical layout with building control lines

In a vertical layout with building control lines the control lines are defined by measuring to two reference points when
the station is set up.

Setting up the station

The station should be set up in front of the vertical plane in a position that is as central as possible and at a distance
that allows as clear a view as possible of all points.

The zero point (1) of the reference axis system and the direction (2) of the vertical reference plane are defined when
the tool is set up.

Caution
The reference point (1) is the decisive point. The vertical and horizontal reference axes in the vertical reference plane
are set on this point.

An optimum setup or, respectively, tool position has been achieved when the ratio between the horizontal reference
length L and the distance Qis L : Q =25: 10 to 7 : 10, so that the included angle lies between o = 40° - 100°.
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NOTE

The procedure for setting up the station is the same as for setting up the station “anywhere” with building control
lines, with the difference that the first reference point is set at the zero point of the building control line system in the
vertical plane and the second reference point defines the direction of the vertical plane relative to the tool system. In
any case, the horizontal and vertical control lines are adopted from point (1).

Shifting a control line

In order to shift the control line system or, respectively, the “zero point” on the vertical reference plane, shift values
require to be entered.

These shift values can be used to shift the zero point of the control line system to the left (-) and right (+) horizontally,
up (+) and down (-) vertically, and the entire plane forwards (+) and backwards (-).

It can be necessary to shift a control line when the “zero point” cannot be sighted directly as the first reference point.
An existing reference point than has to be used and then shifted onto a control line by entering the applicable shift
values (distances).

Enter Ref Line Shifts Cancel Cancel and return to previous
Appry-LayoutStakeout Shifts
REGSAS St s s o! Confirm entry and continue with

entry of layout values.

L/R 0.000 m|'z;)
u/D 0.000 m|'z3)
F/B 0.000 m|'z;) )[/

‘ Cancel | ‘ OK

Entering a layout position
The layout value is entered as a dimension relative to the reference axis or building control line in the vertical plane
that was defined when the station was set up.

Enter Stakeout Values _: Cancel and return to the start

menu.

AppE-LayoutiStakeout Walues

Enter reference plane shifts.

Pt ID A|HBC|
Confirm entry and continue,

HR 0.600 m|123| showing display for aligning the

tool with the point to be staked
Line 12.000 m|'z;| or marked out.
H 1.650 m|12;|
Offset 0.650 m|'2,|
| Cancel | shifis | | ok

Direction to the layout point

Using this screen, the tool is aimed at the point to be laid out by rotating the tool until the red direction indicator shows
“zero”.

The cross hairs are them aimed in the direction of the point to be laid out.

The telescope can then be moved vertically until both triangles are shown as unfilled outlines.

NOTE

If the upper triangle is solid - move the telescope downwards. If the upper triangle is solid - move the telescope
downwards.
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Where possible, the person holding the rod can move into position on the sighting line with the aid of the guide light.

Back Return to entry of layout values.

Use Guide Then Measure DQ

App#i-LayoutiStake Location Measure distance and continue,

HR 0.400 m E showing layout corrections.
W1

PtID

dva " 3ese se"
HA g° 43' 19" -
Lol .
HD 3.096 m _@:‘ !|/

dHA 23727 19"

Back Meas

Layout corrections

Using the corrections displayed, the target bearer or target is guided Up, Down, Left, Right into position.

With the aid of distance measurement, a correction Forward or Back can also be made.

The corrections shown are updated after each distance measurement until, step by step, the final position is reached.

Ven. Layout Return to entry of layout values.
ApprY-LayoutiStake Location Show and save the result.
1
HR 0.400 m E Measure distance and update
Pt ID V1 e layout corrections.
Enter the next point.
- Next Pt
Left 0.696 m B
Down 0.196 m
In 0.001 m

Back | Results | Meas ‘ Next Pt

Instructions displayed concerning movement of the target to which measurements are taken.

Fwd The target must be moved further toward the reference
plane.

Back The target must be moved further away from the refer-
ence plane.

Left The target must be moved further to the left, as seen
from the tool, by the amount indicated.

Right The target must be moved further to the right, as seen
from the tool, by the amount indicated.

Up The target must be moved further up, as seen from the
tool, by the amount indicated.

Down The target must be moved further down, as seen from

the tool, by the amount indicated.

Layout results
Shows the layout difference in terms of line, height and offset based on the last distance and angle measurements.
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Back Return to entry of layout values.

Stakeout Results

ApprHom. Layout/Stakeaut Results Save the layout values and last

Pt ID HA1 differences.
Next Pt Enter the next point.
dL -0.128 m o
do -0.263 m— -
L
dH 0433 m| G5—

-d0

Back | Save ‘Next Pt

Saving data for staking out with building control lines

Pt ID Name of layout point.

Line (entered) Line distance entered, relative to the reference axis.

Height (entered) Height entered.

Offset (entered) Vertical offset entered, relative to the reference plane.

Line distance (measured) Line distance measured, relative to the reference axis.

Height (measured) Measured height.

Offset (measured) Offset measured relative to the reference plane.

dL Difference in line value based on the reference axis.
dL = line (measured) - line (entered)

dH Difference in height. dH = height (measured) - height
(entered)

dOffs Difference in offset value based on the reference axis.

dO = offset (measured) - offset (entered)

11.2.3 Vertical layout with coordinates
Coordinates can be used, for example, when coordinates are available as reference points and points in the vertical
plane are also available as coordinates in the same system.
This is the case, for example, when points in the vertical plane have been measured previously using coordinates.

Entering the layout points
Three different methods can be used to enter layout values with point coordinates:

1. Manual entry of point coordinates.
2. Selection of point coordinates from a list of points saved in memory.
3.  Selection of point coordinates from a CAD drawing with points saved in memory.

Enter Stakeout Data 0 0 g]:;r:]zel and return to the start
AppriLayouttakeout Values Confir-m entry and continue
OK s
Pt ID QYX 1.1 |§ | - showing display for aligning the
= tool with the point to be staked
HR 1.000 m|123| or marked out.
Line -44 000 m
H -42.000 m
Offset 1.000 m

Cancel | Shifts | oK
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Entering the layout values (from a CAD drawing)

With this method the layout points are selected directly from CAD graphics.

With this method, the point is already incorporated in the drawing as a three-dimensional or two-dimensional point
and can be extracted accordingly.

Select from Map Di Shows the point selected from
the graphical display.
App=Data Managerlob
= cancel Return to entry of layout values.
< >

Select a point from a plan.

List Select a point from a list.

Enter coordinates manually.

H
T4

alE

o Confirm the selected point.

DO Lk

i m

Cancel | \ List ‘Man‘ OK

Layout results with coordinates
Shows the layout difference in terms of coordinates based on the last distance and angle measurements.

Stakeout Results Return to entry of layout values.
ApprHow. Layou/Stakeout Result= - Save the layout values and last
Save
differences.
Pt ID XWQ-1 T ——
+dE nter the next point.
Next Pt
dE 7400 m D
FdMN
dN 8.005 m &4
dH 2405 m
Back | save | NextPt
Saving data for staking out with coordinates
Pt ID Name of layout point.
Northings (entered) The northings entered refer to the coordinate reference
system.
Height (entered) Height entered.
Eastings (entered) The eastings entered refer to the coordinate reference
system.
Northings (measured) Measured northings refer to the coordinate reference
system.
Height (measured) Measured height.
Eastings (measured) Measured eastings refer to the coordinate reference
system.
dN Difference in northing based on the coordinate refer-
ence system. dN = delta north (measured) - delta north
(entered)
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dH Difference in height. dH = height (measured) - height
(entered)

dE Difference in coordinate easting based on the coordin-
ate reference system. dE = delta east (measured) -
delta east (entered)

The vertical layout always uses three-dimensional point descriptions. In layouts with control lines and layouts with
coordinates, the line, height and offset dimensions are used.

NOTE
The other screens shown are the same as described in the previous section.

11.3 As-built
11.3.1 The principle of “As-built”

In principle, as-built measurements can be regarded as a reversal of the horizontal layout application.

With as-built, existing positions are compared with their positions on the plan and the deviations shown and recorded
accordingly.

Depending on how the station has been set up, the plan data or, respectively, the positions to be compared, can take
the form of dimensions, coordinates or points in graphics.

When plan data in the form of CAD drawings can be transferred from a PC to the total station and the applicable
graphical points then selected from the display of the tool, so working with long numbers or lots of numbers is no
longer necessary.

Typical applications are checking walls, columns, formwork, large openings and much more. These jobs are done
by comparing positions on the plan with actual points on the object and displaying or, respectively, recording the
differences.

The “As-built” application is started by way of the corresponding button in the in the application menu.

Application Menu 25/04110 Return to previous view.

App>Application Selection Next Continue to “Select further ap-
plications”.
} /. Select “As-built” application.
ma=sl /!
Horz. Layout As Built As Built
111
i |
Vertical Layout Missing Line
‘ Back | ‘ More
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After starting the application, the projects or list of projects is shown for selection as well as the corresponding station
selection or station setup.

The “As-built” application begins after station setup is completed. Depending on the station selected, there are two
alternative methods for determining the as-built measurement point:

1. Measuring as-built points using building control lines
2. Measuring as-built points with coordinates and/or points based on CAD drawings.

11.3.2 As-built with building control lines

When taking as-built measurements with control lines, the as-built values to be entered always refer to the building
control line that has been selected as the reference axis.

Entering an as-built position

Enter the as-built position as a dimension relative to the building control line defined when the station was set or,
respectively, the building control line on which the tool is set up.

The values to be entered are line and offset distances relative to the previously defined building control line.

Enter As Built Data 2 0 Return to previous view.

App>As BuillEnter Az Built Data Confirm entry and continue,

Pt ID H1 |F|B | showing display for aligning the
L& tool with the point to be staked

HR 0.400 m|123| or marked out.

Line 2.800 m|'2;]

Offset 2.800 m|'2,|

H 1.080 m'2;|

Back OK
NOTE

As-built values on the building control line in a forwards or backwards direction from the tool station are line
(longitudinal) values and those to the right or left of the building control line are offset values. Forwards and to the right
are positive values, backwards and to the left are negative values.

Direction to the as-built point

Using this screen, the tool is aimed at the point from which the as-built measurement is to be taken by rotating the
tool until the red direction indicator is at the zero position and, below this, the numerical display shows a value as
close as possible to zero.

The cross hairs are then aimed in the direction of the as-built point in order to guide the reflector bearer and to identify
the as-built point.

NOTE

Alternatively, for points on the ground or floor, the reflector bearer can, to a great extent, bring himself into position on
the sighting line with the aid of the guide light.
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Use Guide Then Measure DQ Return to entry of layout values.

ApprHom. Layout/Stake Location Measure distance and continue,
1 > showing deviations.
HR 0.400 m|'z|[ H/':
Pt ID AWQ-1)| .= ﬂ .
HA 170° 39' 03" dHA R =
HD 7.824 m

Back Meas

Results of as-built measurements
Shows the difference in position in terms of Line, Offset and Height based on the last distance and angle measurements.

Stakeout Results Return to entry of layout values.
ApprHorz. Layout/Stake out Results Save the layout values and last
S
differences.
Pt ID XWQ-1 YT ——
+dE -Next Pt nter the next point.
dE 7400 m —D
AN

dN 8.005 m &
dH 2405 m

Back | save | Nextpt
NOTE

If the option to include heights was not set when the station was set up, height values and all associated information
are not displayed.

Saving as-built data with control lines

Pt ID Name of layout point.

Line (entered) Line distance entered relative to the building control
line.

Offset (entered) Offset distance entered relative to the building control
line.

Height (entered) Height entered.

Line distance (measured) Line distance measured relative to the building control
line.

Offset (measured) Offset distance measured relative to the building con-
trol line.

Height (measured) Measured height.

do Difference in offset value based on the building control
line. dO = offset (measured) - offset (entered)

dL Difference in line value based on the building control
line. dL = line (measured) - line (entered)

dH Difference in height. dH = height (measured) - height
(entered)
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11.3.3 As-built with coordinates

Entering an as-built point
An as-built point with point coordinates can be entered in three different ways:

e Manual entry of point coordinates.
e Selection of point coordinates from a list of points saved in memory.
e Selection of point coordinates from a CAD drawing with points saved in memory.

Enter As Built Data Return to previous view.

ApprAs Built’Enter As Built Data oK Confirm the entry and continue,
PLID KCD_1.01]:=| foalwith he pot 6 be meas.
HR 0.000 m|"z, ured.

E 10.500 m

N 22975 m

H 2550 m

Back | oK

Entering the as-built values (from a CAD drawing)

The as-built points, in this case, are selected directly from a CAD drawing.

With this method, the point is already incorporated in the drawing as a three-dimensional or two-dimensional point
and can be extracted accordingly.

Shows the point selected from
the graphical display.

AppzData Managerlob

Cancel and return to entry of as-
built points.

Cancel

: ]

-
b

ol
2 EEE EIC

Select a point from a plan.

List Select a point from a list.

Enter coordinates manually.

o Confirm the selected point.

g mom O

Cancel |I'u’|ap ‘ List ‘I’u’lan ‘ 0]

NOTE
If the option to exclude heights is activated when setting up the station, height values and all associated information
are not displayed.

NOTE
The other screens shown are the same as described in the previous section.

Layout results with coordinates
Shows the layout difference in terms of coordinates based on the last distance and angle measurements.
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Back Return to entry of layout values.

Stakeout Results

ApprHorz. Layout/Stakeout Results Save the layout values and last

differences.

Pt ID KCD_1.01

-dE Next Pt Enter the next point.
dE -0.363 m | &—
dN 2.028 m s
dH 1509 m

Back | Save ‘Next Pt

Saving data for staking out with coordinates

Pt ID Name of layout point.

Northings (entered) The northings entered refer to the coordinate reference
system.

Height (entered) Height entered.

Eastings (entered) The eastings entered refer to the coordinate reference
system.

Northings (measured) Measured northings refer to the coordinate reference
system.

Height (measured) Measured height.

Eastings (measured) Measured eastings refer to the coordinate reference
system.

dN Difference in northing based on the coordinate refer-
ence system. dN = delta north (measured) - delta north
(entered)

dH Difference in height. dH = height (measured) - height
(entered)

dE Difference in coordinate easting based on the coordin-

ate reference system. dE = delta east (measured) -
delta east (entered)

NOTE
The procedure for as-built with coordinates is the same as for as-built based on a building control line, with the
exception that coordinates or coordinate differences are entered or shown as results instead of line or offset distances.

11.4 Missing line
11.4.1 The principle of “Missing line”

With the “Missing line” application, points anywhere within a certain space can be measured in order to determine the
horizontal distance, slope distance, height difference and slope or angle between the points.
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Application Menu

AppEApplication Selection

Using “Missing line” to determine inclination

ml

Return to previous view.

o -

Next

Continue to “Select further ap-
plications”.

1
Missing Line

Select the “Missing line” applica-
tion.

Horz. Layout As Built
* o
A ¢l
Vertical Layout Missing Line
‘ Back | ‘ More

After selecting the application the list of projects is displayed.
The station does not have to be set for this application.

Two different methods can be used to determine the missing line:

1. Using the results of measurements to the first and all other measured points.
2. Using the results of measurements to two points.

1st method - relationship with a reference point

7
@

Example using points on the ground or floor

After measuring the first point, all other points measured relate to this first point.
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2nd method - relationship between the first and second point
&

@

P, ¥ \

Example with points on the ground / floor
Measure the first two points.
After obtaining the result, choose a new line and measure the new first point and the new second point.

Measuring to the first reference point
Measure 1st Pt Return to project selection.

App>Missing Line/Meazure Points Initiate measurement to point.

HR 0.400 m|'z;) o Continue to the next measure-
HA 44° 50' 09" ment.

VA 88° 23 53"

HD 2.765m H\/\

Back | Meas ‘ Next

Measuring to the second reference point

Measure 2nd Pt

Back Return to previous view.

App>Mizzing Line/Measure Points Measure angle and distance.
1
HR 0.400 m 23| Show the resulting missing line.

HA 59° 19' 48"
VA 77°45' 48"
HD 2.962m

Back | Meas ‘Results

69



The results shown

Missing Line Return to previous view.

Apprhissing Line/Results Save results.

sD 0.938 m Alternative for new line. Continue

to entry of a new 1st. reference

HD 0.748 m boint

dH 0.565 m Next Pt Alternative for next point: Calcu-
late missing line relative to 1st

Slope 75.50% reference point

Back | New Ln \ Next Pt

11.5 Measure and record
11.5.1 The principle of “Measure and record”
“Measure and record” can be used to measure points with an unknown position.
Distances can be measured with the laser when the laser beam can be aimed directly at a surface.
Depending on the station setup, the positions of points are calculated with building control line dimensions or with
coordinates and/or heights.
The points measured can be assigned various point designations and saved in memory.

NOTE
Each time a point is saved, the number assigned to the name of the point is raised by “1”.

The point data saved in memory can be transferred to a PC for further use in a CAD or similar system or printed out

for documentation and archival purposes.
The “Measure and record” application can be started by way of the corresponding button in the application menu.

Application Menu 25051 _: Return to previous view.

ApprApplication Selection Next Continue to “Select further ap-
plications”.
Select the “Measure and record”
L. L application.
Meas & Rec Area Meas & Rec
I +
Yert. Align. Remote Height
‘ Back | ‘ More

After starting the application, the projects or list of projects is shown for selection as well as the corresponding station
selection or station setup.

The “Measure and record” application begins after station setup is completed.

Depending on the station setup selected, there are two alternative methods for determining the point system:

1. Point positions that depend on a building control line
2. Point positions that depend on a coordinate system

11.5.2 Measure and record with building control lines

The positions of the measured points relate to the building control line used as a reference.
The positions are described with a line distance on the building control line and a perpendicular offset distance.
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PO is the position of the tool after setting up.

If angles and distances to target points are measured, the corresponding building control line distances L and Q are

calculated and saved in memory.

Measuring points with building control lines

Measuring can begin as soon as station setup has been completed.

Measure Points

App>*Measure & Record/Meas & Rec

PtID 3|,
HA 162° 48' 37"
VA 79° 34' 32

HD 3.552m| |
%

Cancel and return to options
menu.

Save the horizontal distance, ho-

rizontal angle and vertical angle
values shown in the display.

Measure and save the horizontal

distance, horizontal angle and
vertical angle.

Measure distance.

Toggle the display to distances
between control lines.

Back | Rec |M&R |[Meas| L&O

Measure Points
App>Measure & Record/Meas & Rec

PtID 3|,
L 3.552m
0 0.000m| ,

E

Back | Rec |M&R [Meas| Angles

Toggle display to angle values.
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11.5.3 Measure and record with coordinates
The positions of the measured points relate to the same coordinate system used for the station setup and are
described or, respectively, indicated by coordinate values E or Y, N or X and H for the heights.

N(X)
3

S

»E(Y)
PO is the position of the tool after setting up.
Angles and distances to the targets are measured and the corresponding coordinates calculated and saved in memory.

Measuring points with coordinates
The following screen can be toggled between displaying angles and coordinates.

Measure Points 30105111 Cancel and return to the start

menu.

App>Measure & Record/Meas & Rec

Initiate measurement and save
Pt ID 2IﬁBc| data. The point (designation) is

increased by “1”.
HA 162° 48' 44"
VA 79° 34' 32"
HD 3.555 m

Measure distance.

Show coordinates.

Toggle display to angle values.

-
X

2| F

o ||le

o |8

Save the horizontal distance, ho-
rizontal angle and vertical angle

Back Rec | M&R |Meas| Coord values shown in the display.

Measure Points

App>Measure & Record/Meas & Rec

PtID 2|%;|
E 0.011m
N 96.445m| ,

v

Back | Rec |M&R |Meas| Angles

NOTE

If the option to exclude heights is activated when setting up the station, height values and all associated information
are not displayed.
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NOTE
The horizontal distance value is fixed by measuring the distance. If the telescope is subsequently moved, only the
horizontal angle and vertical angle values change.

It is sometimes difficult, or even impossible, to make an exact measurement to a certain point (e.g. to the middle of a
post or tree). In this case, measure the distance to a different, laterally offset point.

en

1. Once you have sighted the offset point, measure the distance to it. -
Pivot the telescope and sight the point you actually wish to measure, so that the corresponding angle can be
measured.

3. Save the distance measured to the laterally offset point plus the angle to the actual point to be measured.

Saving data in memory with “Measure and record”

Pt ID Name of measured point

E(Y), offset Measured easting or offset distance to building control
line

N(X), line Measured northing or line distance along the building
control line

Height (measured) Measured height

11.6 Vertical alignment
11.6.1 The principle of “Vertical alignment”

Vertical alignment can be used to check that objects are vertical or to transfer vertical lines.
We would like to point out the advantages of this system for setting up formwork for columns in the vertical plane or
for laying out or checking points that lie vertically one above the other over several floors of a building.

NOTE
In principle, two measured points are checked in order to determine whether they lie vertically one above the other.

NOTE
Depending on the needs of the application, the measurements can be made with or without use of a reflector rod.

Application Menu 2505/ _: Return to previous view.

ApprApplication Selection Next Continue to “Select further ap-
plications”.
Select the “Vertical alignment”
L» r: application.
Meas & Rec Area Remote Height
I +
Wert. Align. Remote Height
‘ Back | ‘ More

73



After selecting the application the list of projects is displayed.
The station does not have to be set for this application.

Measurements to the 1st reference point

The angle and distance are measured to the 1st reference point.

The distance can be measured directly to the point or using the reflector rod, depending on ease of access to the 1st
reference point.

Return to project selection.

Appri-Alignideas Base Pt Measure angle and distance to

the 1st. reference point.

Next Continue to the next measure-
HA 301° 33' 52" ment.
VA 63° 20' 07"
HD 2.836 m
‘ Back | | Meas ‘ Next

Measuring to other points

The other points are always determined by taking angle and distance measurements.

After the second and each further measurement, the correction values compared to the 1st reference point are
updated in the display below.

Return to “Measuring to the first
reference point”.

Appry-aligndSight Ref Point

Save results.
M | d dist d
dHA 12° 30" 53" Update cortection values in the
display.
Right 1.100m| ..
Fwd 1.927m| fj
dH 1.688 m "

Back Meas

11.7 Area measurement

11.7.1 The principle of area measurement

The tool can calculate the horizontal or vertical area enclosed by a total of up to 99 consecutively measured points.
The points can be measured in a clockwise or counterclockwise sequence.
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NOTE
The points must be measured in such a way that the lines between the measured points do not cross each other,
otherwise an incorrect area measurement will result.

Application Menu aioana Return to previous view.

App>Application Selection Next Continue to “Select further ap-
plications”.
Select the “Area measurement”
L» application.
Meas & Rec Area Area
I +
Vert. Align. Remote Height
‘ Back | ‘ More

After starting the application, select whether the area is in the horizontal or vertical plane.

NOTE
The station does not have to be set for this application.

NOTE
The horizontal area is calculated by projecting the measured points in the horizontal plane.

NOTE
The vertical area is calculated by projecting the measured points in the vertical plane. The vertical plane is defined by
the first two measured points.

Measurements for area calculation

The points should be measured in a sequence that encloses an area.

For the calculation, enclosure of the area is always completed by an imaginary line between the last measured point
and the first measured point.

The points must be measured in such a way that the lines between the measured points do not cross each other,
otherwise an incorrect area measurement will result.
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Back Return to project selection.

Measure Area Points iD

ApprArealteasurements Delete the last measured point.

2
Area 40.81 m Initiate measurement to point.
Perim 24.966 m Results Show the result of area meas-
No. Pis 5799 urement.

‘ Back | Del Pt | Meas | Results

Results
The results are saved in internal memory and can be displayed on a PC or printed out using Hilti PROFIS Layout.

Save Resulis ; Return to project selection.
ApprArealfea Save the results of area meas-
S
2 urement.
Area 4081 m
Area 0.00 ha
Perim 24 966 m
Perim 0.02 km
No. Pts 5
‘ Back | Save

11.8 Indirect height measurement

11.8.1 The principle of indirect height measurement
The indirect height measurement method is used to determine the height difference to inaccessible objects or points
in situations where direct distance measurement is not possible.
Virtually any height or depth, e.g. heights to the extremities of a crane, the depth of an excavation or heights in many
other similar situations can be determined using the indirect height measurement method.

NOTE
It is essential that the reference point and the other inaccessible points all lie in the same vertical plane.
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Application Menu _- Return to previous view.

App=Application Selection

Next Continue to “Select further ap-
plications”.
| . Select the “Indirect height meas-
m urement” application.
Meas & Rec Area Remote Height
I +
Wert. Align. Remote Height
‘ Back | ‘ More

After selecting the application the list of projects is displayed.
The station does not have to be set for this application.

11.8.2 Indirect height measurement

Measurements to the 1st reference point
The angle and distance to the 1st reference point are measured.

The distance can be measured directly to the point or using the reflector rod, depending on ease of access to the 1st
reference point.

ApprRemote Height/Remote Height Initiate measurement to point.

1
HR 0.400 m|'z;) — Continue to the next measure-

ment.

Measure 1st Pt 0BI07/ 0 Return to project selection.

VA 69° 30'43" | |
HD 0.364 m

Back | Meas ‘ Next
Measuring to other points

Measuring to other points is carried out simply by measuring the vertical angles. The difference in height relative to
the 1st reference point is indicated continuously.

Measure 2nd Pt 0 New (additional) indirect height

measurement based on a new
reference point.

ApprRemote Height'Remote Height

Save results.
VA 66° 37" 45" —
HD 0364m| | -
dH 0.757 m |«

New H
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11.9 Determining a point in relation to an axis
11.9.1 The principle of “Point in relation to axis”

The application “Point in relation to axis”, can be used to determine the position of a point (e.g. a reference point) in
relation to the axis. In addition, points parallel to the axis, at right angles or at any desired angle to it, as well as points
on the existing axis, can also be defined. This application is useful, above all, for example, when nails are to be placed

on batter boards to indicate parallel axes on the site.
The application is performed in two steps:

1. Defining the axis.
2. Selecting or measuring the reference point.

If the station has been set up in coordinate / graphical mode, the axis and the reference point can be determined

directly from the data in memory.

If the station has not already been set up, the axis must be determined by measuring its starting point and end point.

The reference point is also determined by way of direct measurement.

11.9.2 Determining the axis
Measuring or selecting the first point on the axis

Measure Ref Pt 1

App=FPaint to Line

Pt ID LinePt1|"s; |

HA 343° 24' 40"
VA 48°30'35"| A
HD 1.700m| ~

Back

Measuring or selecting the second point on the axis

Measure Ref Pt 2 00 e

| Meas ‘ Next

App#Paint to Line

PtID LinePt2|"s,|

HA 3337 00" 55"
VA 53°02' 10"
HD 1.997 m
Back | Meas ‘ Next
Shifting the axis

The axis starting point can be shifted in order to use a different reference point as the origin of the coordinate system.
If the value entered is positive, the axis is moved forward. If it is negative, the axis is moved back. A positive value
shifts the starting point to the right and a negative value shifts it to the left.
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Rename point on reference axis
or select point form memory.

Back

Return to orientation measure-
ment.

HEL

Initiate measurement to point.

Next

Continue to the next step.

Rename point on reference axis
or select point form memory.

Back

Go back to measurement of the
first point.

HEL

Initiate measurement to point.

Next

Continue to the next step.




Back Return to previous view.

Enter Ref Line Shifts o ™

App=Stakeout Shifts

Line 2.000 m| 2]
Offset 0.000 m|'z;|

Enter axis shift manually.

Take measurement to point. The
axis, distance and height values

are shown. The values can be
individually labeled.

Rotate Rotate axis.

i ELE

-

]_ AN

Next Continue to the next step.

Cd

Back |Rotate | Meas ‘ Next

Rotating the axis
The axis bearing (direction) can be rotated about the starting point. If the value entered is positive, the axis is rotated
clockwise. If it is negative, the axis is rotated counterclockwise.

Back Return to previous view.

o Confirm rotation.

¢

7 8 9 0

Cancel OK

11.9.3 Checking points in relation to the axis
Measuring or selecting reference points

Select or Meas Check Pt Di

Select point from memory.

ApprFaintto Line Initiate measurement to point.

PtID ﬂé -d0s Resulis Show the measured or selected

Line 1.802m e points in relation to the reference

axis.
Offset -0.018 m

A% R
=

Bl Bl

Save measurements.

Save

Fan 1Y

New Ln Determine new reference axis.

Back | Save | Meas ‘NewLn
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12 Data and data handling

12.1 Introduction

Hilti total stations always save data in internal memory.

The data consists of measured values, i.e. angles and distances or, depending on settings or the application, values
relative to the building control line such as line and offset values or coordinates.

With the aid of PC software, data can be exchanged with other systems.

In principle, all total station data should be regarded as point data, with the exception of graphical data in which the
points are incorporated.

The applicable points are available for selection and use, but not the graphics data itself, which simply provides
additional information.

12.2 Point data
Point data can consist of new measured points or existing points. The total station basically measures angles and
distances.
The station setup allows target point coordinates to be calculated.
Accordingly, each point that has been sighted with the cross hairs or laser pointer and the distance to it measured is
calculated by the total station as a three-dimensional point.
These three-dimensional points are clearly identified by point designations.
A point designation, a Y-coordinate, an X-coordinate and possibly a height are given for each point.
Given points are defined by their coordinates or points with graphical elements.

12.2.1 Points in the form of measured points
Measurement data takes the form of measured points generated and saved in memory as coordinate points on the
total station by the relevant application, e.g. Horz. Layout, Vert. Layout, As-built and Measure and Record.
Measured points exist only as a single instance within a station.
If the same name is used again for a measured point, the existing measured point can be overwritten or another point
name assigned to it.
Measured points cannot be edited.

12.2.2 Points in the form of coordinate points
When working with the coordinate system, all positions are, as a rule, defined by a point name and coordinates - at
least a point name and two horizontal coordinates X, Y or E, N are necessary to describe a point position.
The height is generally independent of the XY coordinate values.
The total station uses points in the form of coordinate points - so-called control points or fixed points and measured
points with coordinates.
Fixed points are points with given coordinates, which are entered manually on the total station or transferred from
USB memory or directly by way of a USB cable with the aid of Hilti PROFIS Layout.
These fixed points may also be layout points. A control point (fixed point) in a project is unique (the only one).
Control points or fixed points can be edited on the total station so long as no graphical element is attached to
the point.

12.2.3 Points with graphical elements
With the aid of Hilti PROFIS Layout, graphical data can be transferred from a CAD environment, shown on the screen
and selected for use.
The Hilti system allows points and graphical elements to be created in various ways using Hilti PROFIS Layout, and to
subsequently transfer these to the total station for further use.
Points with attached graphical elements cannot be edited on the total station but can be edited on a PC using
Hilti PROFIS Layout.

12.3 Generation of point data

12.3.1 With the total station

Each measurement taken generates a measurement data set or, respectively, a measured point. Measured points are
defined either only as angle and distance values, point name with angle and distance values or as point name with
coordinates.
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12.3.2 With Hilti PROFIS Layout
1. Generating points from a model consisting of lines and curves shown with graphical elements
With the PC application Hilti PROFIS Layout, dimensions from the building plan can be used to generate a graphical
layout which is a reproduction, so to speak, of the building plan.
With the aid of this application, the plan is reproduced in simplified graphical form on the PC, resulting in lines and

curves, etc. on a graphical background.
In doing so, specific curves can be created, from which points can be generated, e.g. at regular intervals.

2. Generating points from imported CAD and CAD-compatible data

With the aid of Hilti PROFIS Layout CAD data in the DXF or AutoCAD-compatible DWG format can be transferred to
aPC.

Points are then generated from the graphical data, i.e. lines, curves etc.

Hilti PROFIS Layout offers the possibility of using CAD graphics to generate point data from end points, line
intersections, mid points of line segments and points on circles, etc.

The point data generated in this way is placed visibly on the original graphics elements from CAD.

The data in a CAD format can exist in various “layers”. When this data is transferred to Hilti PROFIS Layout it is merged
into a single layer.

NOTE
When organizing the data on the PC before it is transferred to the tool, special care must be taken to ensure that the
“density” of the point data is as to be expected in the final result.

3. Importing data from tables or text files
Point data can be imported into Hilti PROFIS Layout from text or XML files and then transferred to the total station.

12.4 Data memory

12.4.1 Total station internal memory

The Hilti total station saves and organizes application data correspondingly in memory.
Point or measurement data is organized in the system according to projects and stations.

Project
A single block of control points (fixed points) or layout points belongs to a project.
A number of stations may belong to a project.

Tool station plus orientation (where relevant)
A station must always have an orientation.
Measured points with unique point designations belong to a station.

NOTE
A project can be regarded as a file, so to speak.

12.4.2 USB memory

USB memory allows data to be transferred between a PC and the total station. It is not used as additional main
memory.

NOTE
The total station’s internal memory is always used as its active main memory.

13 Total station data manager

13.1 Overview

The Data Manager provides access to the data stored in the total station’s internal memory.
The Data Manager offers the following possibilities:
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o Creating, deleting and copying new projects.

o Entering, editing and deleting the coordinates of control points (fixed points).

o Displaying and deleting measured points.

Application Menu ID !

App=tpplication Selection

o)
: ﬁ
h
\
;

Point to Line Data Manhager

Oy

Configuration

Back

NOTE

Return to previous view.

Data Manager

Select the “Data manager” ap-
plication.

Control points (fixed points) can be edited only when these are not attached to graphical data.

13.2 Selecting a job

After starting the Data Manager, the list of existing jobs in internal memory is shown.
An existing job must be selected before the functions for points and measured points become active.

Select Job Return to previous view.
ApprData Managerlob Info View job details.

CORD Copy the selected job.
PM_WKS Delete the selected job.
VD—CHK New Select or create a new project.
VADUZ

BL

Back | Job | Cpy | Del New

Job Details

ApprData Managerlob

Job BLD
Date 28/06/11
Time 06:42
No. Pis 6
No. Stats 1

Back | Dsgn Pt | Meas Pt ‘
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Return to previous view.

Select functions for fixed points.

Select functions for the meas-
ured point.




13.2.1 Fixed points (control points or layout points)

After selecting the applicable job, the option “Points” can be selected in order to enter points with coordinates or to
edit or delete existing points with coordinates.

13.2.1.1 Entering points with coordinates

Manual entry of the point name and coordinates. en
If the point name already exists the corresponding warning is displayed, requesting the user to change the point name.

Return to previous view.

Select Manually

AppeData Manageridob Select a point from a plan.

Pt ID CBJ_1 |HBC| Select a point from a list.

E 3.000 m|123| Enter a point manually.

M 2.000 m|123| Confirm and apply the entry.
H 1.000 m|'z;|

Back |Map‘ List ‘Man‘ OK

NOTE
The button for the function currently in use is shown in gray.

13.2.1.2 Selecting points from a list or graphical representation
A selection of points from a list and graphical representation is shown below.

Select from Map S;:;Zil, and return to previous
ApprDats Mansgeriob — Select a point from a plan.
. ‘v’ Select a point from a list.
R2 Q lm Select a point by manual entry.
Q Confirm and apply the entry.
*
Q

| — ]

Back |Map | List |Man| OK
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Select from List
App=Data ManagerJob

Pt ID

Pt ID E N
oG $6.000 (45.000 |1.000
G2 0.000 (0.000 |0.000
O|G3 0.000 (0.000 |0.000

Back |Map | List [Man| oK

13.2.1.3 Editing and deleting points

After selecting and confirming the point, it can then be edited or deleted on the following screen.
When editing a point, only its coordinates and height can be changed, not the name of the point.
In order to change its name, the point has to be reentered in the system under a different name.

Back Return to previous view.

View Point Data

App:Data ManagewPoint Data Delete the point shown.

Pt ID 1 Edit the point shown.
E 25.000 m
N 36.000 m|
H 1.000 m

Nix)

E{y)

\ Back | Del | Edit
NOTE

Points with attached graphics can neither be changed nor deleted. This is possible only when working on a PC with
Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Measured points

After selecting the applicable project, the stations and their associated measured points can be displayed.
A station and all the measured points associated with it can also be deleted.
In order to do this, the option “Measured points” should be selected when selecting the project.

13.2.2.1 Selecting the station

Station selection by way of manual entry of the station name, selection from a list or from a graphical display are
illustrated below.
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Cancel and return to previous
screen.

Select from List Di

App=Data ManagerJob

Pt ID

Pt ID E N H
oG 56.000 (46.000 |1.000
0|62 0.000 (0.000 |0.000
O

Select a point from a plan.

Delete the station and all associ-
ated measured points.
Select a point from a list.

Confirm and apply the entry.

53 0.000 (0.000 |0.000

App=Data Managerlob

R2

| — U]

Back | ap | List |[Man| OK

13.2.2.2 Selecting measured points

After selecting the station, a measured point can be searched for by making a manual entry, selected from a list of
measured points or selected from the graphical display.
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Select from List Di -Cance| Cancel and return to previous
screen.
Apprata Manageriob Select a point from a plan
Pt ID R2|HBC S —
elete point.
PIID | E N H E [ o ] —
List elect a point from a list.
€ 56.000 [46.000 |1.000
Confirm and apply the entry.

O
0|62 0.000 (0.000 |0.000
O)G3 0.000 (0.000 |0.000

App=Data Managerlob

R2

| — U]

Back | ap | List |[Man| OK

13.2.2.3 Deleting and displaying measured points

After selecting the measured point, the measured values and coordinates can be displayed and the measured point
then deleted.

Measured Points Return to previous view.

AppeData ManagerMeasured Points Delete point.

Stat ID MUT1 |§| Show measurement data.

Pt ID H1 |EE| Show coordinates.
o U n

HA 21°29' 58 Show distances between control
o [] n lines.

VA 78° 05' 38

HD 4975 m

Back | Del | Coord.

13.3 Deleting a project

Before a project is deleted, the user is required to confirm this action and is given the opportunity to again view details
of the project before deletion.

NOTE
When a project is deleted, all data associated with the project is lost.
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13.4 Creating a new project

When entering the name of a new project, care must be taken to ensure that the name of the project does not already
exist in memory.

Name New Job 0 7] Enter project name.

App>Data Managewlob Cancel and return to project se-
lection.

Job =)

-OK Confirm and apply the entry.
Date 26/05/10
Time 156:29
‘ Cancel | OK

13.5 Copying a project
There are various possibilities when copying a project:

e Copying from internal memory to internal memory.
e Copying from internal memory to USB memory.
e Copying from USB memory to internal memory.

When copying, the name of the project in target memory can be changed.
It is thus possible to duplicate project data by copying and renaming the project.

Select main memory.

App=Data Managerdob Int Mem . Select target memory.

Base Mem Int iMem . Cancel Cancel and return to previous
screen.

Target Mem Confirm and apply the entry.

Job Puent_1.2.5|=|

New Job Wiesen_1.0.12)%,|
‘ Cancel | ‘ OK
NOTE

If the name of the project already exists in target memory, a different name must be selected or the existing project
first deleted.
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14 Exchanging data with a PC

14.1 Introduction
Data exchange between the total station and a PC is always via the PC application Hilti PROFIS Layout.
The data is exchanged in binary format and cannot be read without these applications.
Data can be exchanged using either the USB data cable supplied or a USB memory device (e.g. flash drive).

14.2 HILTI PROFIS Layout

Data is always exchanged as a complete project, i.e. all data belonging to a project is exchanged between the Hilti
total station and Hilti PROFIS Layout.

A project may contain only control points or fixed points, with or without graphics, or a combination, i.e. control points
or fixed points and measured points (measurement data) including results from the corresponding applications.

14.2.1 Data types

Point data (control points or layout points)

Control points are, at the same time, also layout points, to which graphical elements can be attached in order to
facilitate identification or to describe the situation.

If these points with graphical elements are transferred from a PC to the total station, then this data will be displayed
with graphics on the total station.

If control or layout points are entered manually on the total station at a later point in time, no graphical elements can
be assigned or added to these on the total station.

Measurement data

Measured points or, respectively, application results can always only be transferred from the total station to Hilti
PROFIS Layout.

The measured points transferred can take the form of point data in space-separated or comma-separated value (CSV)
text format or in other formats such as DXF and AutoCAD DWG for further use on other systems.

The output of application results such as layout differences, area calculations, etc. from Hilti PROFIS Layout can take
the form of reports in text format.

Summary
The following data can be exchanged between the total station and Hilti PROFIS Layout.

From the total station to Hilti Profis Layout:

e Measurement data: Point name, angle and distance
o Point data: Point name, coordinates and height.

From Hilti Profis Layout to the total station:

o Point data: Point name, coordinates and height.
e Graphics data: Coordinates with graphical elements.
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NOTE
No provision has been made for direct data exchange between the total station and other PC systems, this can be
done only by using Hilti PROFIS Layout.

14.2.2 Hilti PROFIS Layout data output (export)
Data is saved in the following applications and can be exported with the aid of Hilti PROFIS Layout in various formats: -
en

Horizontal layout

Vertical layout

As-built

Measure and record

Area measurement (calculation)

e

Data output
Hilti PROFIS Layout reads the data saved by the total station and extracts the following data.

1. Point name, horizontal angle, vertical angle, distance, reflector height, tool height
2. Point name, E(Y) coordinate, N(X) coordinate, height
3. Application results such as differences in layouts and area measurements

Output formats
CSV format Comma-separated values.
Text format Gaps between data filled with spaces so that individual
data items appear in columns.
DXF format Text exchange format compatible with CAD.
DWG format Binary data format compatible with AutoCad.

14.2.3 Hilti PROFIS Layout data input (import)

Data input
Using Hilti PROFIS Layout, the following data can be read, converted and transferred to the total station directly by
cable or on a USB memory device:

1. Point names (fixed points) with coordinates and heights.
2. Polylines (lines, curves) from other systems

Input formats

CSV format Comma-separated values.

txt format Space-separated values.

Text format Gaps between data filled with spaces so that individual
data items appear in columns.

DXF format CAD drawing with lines and curves as general CAD
data exchange format.

DWG format CAD drawing with lines and curves as data exchange

format compatible with AutoCad.

15 Calibration and adjustment

15.1 In-the-field calibration
The tool is correctly adjusted when supplied.
The values to which the tool is set may change over time or due to temperature fluctuations, transport or aging.
The tool therefore incorporates a feature that allows the settings to be checked and, if necessary, corrected by carrying
out in-the-field re-calibration.
This is done by setting up the tool securely on a tripod of good quality and targeting an easily visible, clearly discernible
object within +3 degrees of horizontal at a distance of approx. 70 - 120 m. After this, a measurement is taken in
telescope position 1 and in telescope position 2.
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NOTE
Interactive instructions for this procedure are shown in the display, so it is simply a matter of following the instructions.

This application calibrates and adjusts the following three axes of the tool:

e Target axis
e VA collimation
o Dual-axis compensator (both axes)

15.2 In-the-field calibration

NOTE
The tool should be operated carefully in order to avoid vibration.

NOTE
The in-the-field calibration procedure requires great care and each step must be carried out very exactly. Imprecise
sighting or vibration of the tool can result in incorrect calibration values, leading to subsequent measurement errors.

NOTE
In the event of uncertainty the tool should be returned to Hilti Service for checking.

1. Set up the tool in a steady, secure position on a good tripod.
2. Select “Configuration” from the application menu.

Configuration 270510 Cancel and return to options

menu.

AppEConfiguration

@ Select the calibration menu and
= show the values saved in the
u @ P tool
Calibration .
Bl
Settings Calibration
- + f*‘
I + +
System Info Screen Calib

‘ Back

3. Then select “Calibration”.

Begin calibration process.

Calibration Values

App=Configuration/Calibration Confirm the calibration value
. . a ' " shown and return to the config-
VA - Collimation 0" 00' 03 uration menu.
HA - Collimation 0° 00' 04"
New | OK

4.  Start the calibration procedure or, alternatively, confirm the calibration value shown and thus cancel recalibration.
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5. Select a clearly visible target within + 3 degrees from horizontal at a distance of approx. 70-120 m and sight this
target carefully.
NOTE Find a suitable target that can be sighted easily and accurately.
NOTE If the tool is not in the 1st telescope position a message in the display will instruct you to bring it into this

position.
Measure Point on Face 1 Return to previous view.
ApprConfigurationdCalibration Take measurement at telescope
position 1.
Calibration
Sight target £3° from horizontal.
HA 337° 57 03"
VA 113" 06' 42"
‘ Back | | Meas ‘

6. Take the measurement in telescope position 1.
You will then be instructed to change to telescope position 2.
|

7.  Pivot the tool carefully into the 2nd telescope position.
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Measure Point of Face 2 DD Return to previous view.
#pp?Configuration/Calibration Take measurement at telescope
position 2.

Calibration
Sight wery precisely on same target.
dHA 0" 01' 26"
dvA -0° 00" 05"
‘ Back | | Meas ‘

8. Re-sight the same target within + 3° of horizontal.

NOTE This step is assisted by the display which shows the differences for the vertical circle and the horizontal
circle. This serves exclusively as a sighting aid.
NOTE The values should be very close to zero, i.e. with a deviation of only a few seconds, when the target is
sighted with the telescope in the second position.

9. Take the measurement in telescope position 2.
When measurements have been taken successfully in both telescope positions the new and the old settings for
the vertical index and the target axis are shown.

Set New Values 0 0 Cancel and retain old values.

ApprConfiguration/Calibration — Apply and save new calibration
VA - Collm {old}) 0° 0Q' 03" values.

VA - Collm (new) 0° 00' 09"

HA - Collm (old) 0° 00' 04"

HA - Collm (new) 0° 00' 03"

Cancel Set

10. Adopt and save the new calibration values.
NOTE New settings for the dual-axis compensator are also determined by way of the calibration procedure for
the vertical index and target axis previously described.
When the new calibration values are adopted, the new settings for the compensator are also adopted.

15.3 Hilti Calibration Service
We recommend that the tool is checked by the Hilti Calibration Service at regular intervals in order to verify its reliability
in accordance with standards and legal requirements.
Use can be made of the Hilti Calibration Service at any time, but checking at least once a year is recommended.
The Calibration Service provides confirmation that the tool is in conformance, on the day it is tested, with the
specifications given in the operating instructions.
The tool will be readjusted if deviations from the manufacturer’s specification are found.
After checking and adjustment, a calibration sticker applied to the tool and a calibration certificate provide written
verification that the tool operates in accordance with the manufacturer’s specification.
Calibration certificates are always required by companies certified according to ISO 900x. Your local Hilti Center or
representative will be pleased to provide further information.
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16 Care and maintenance

NOTE
Have damaged parts replaced by Hilti Service.

16.1 Cleaning and drying
Blow any dust off the glass.
CAUTION
Do not touch the glass surfaces with your fingers.

Use only a soft, clean cloth to clean the tool. If necessary,
the cloth may be moistened with a little pure alcohol or
water.

CAUTION

Do not use liquids other than alcohol or water. Other
liquids may damage plastic parts.

NOTE
Have damaged parts replaced by Hilti Service.

16.2 Storage

NOTE
Do not put the tool into storage when wet. Allow it to dry
before putting it away.

NOTE
Always clean the tool, its transport container and ac-
cessories before putting them into storage.

NOTE
Check the accuracy of the equipment before it is used
after a long period of storage or transportation.

CAUTION

Remove the batteries if the tool is to remain unused for
a long period of time. Leaking batteries may damage the
tool.

NOTE

Observe the specified temperature limits when storing
your equipment, above all in winter and summer, es-
pecially if the equipment is stored in a motor vehicle
(-80°C to +70°C (-22°F to +158°F)).

16.3 Transport
CAUTION
The batteries must be insulated or removed from the
tool before the tool is shipped or sent by mail. Leaking
batteries may damage the tool.

Use the Hilti shipping box or packaging of equivalent
quality for transporting or shipping your equipment.

17 Disposal

WARNING

Improper disposal of the equipment may have serious consequences:
The burning of plastic components generates toxic fumes which may present a health hazard.
Batteries may explode if damaged or exposed to very high temperatures, causing poisoning, burns, acid burns or

environmental pollution.

Careless disposal may permit unauthorized and improper use of the equipment. This may result in serious personal
injury, injury to third parties and pollution of the environment.

€3

Most of the materials from which Hilti tools or appliances are manufactured can be recycled. The materials must be
correctly separated before they can be recycled. In many countries, Hilti has already made arrangements for taking
back old tools or appliances for recycling. Ask Hilti Customer Service or your Hilti representative for further information.

For EC countries only

Do not dispose of electronic measuring tools or appliances together with household waste.

In observance of the European Directive on waste electrical and electronic equipment and its imple-
mentation in accordance with national law, electric tools and batteries that have reached the end of their
life must be collected separately and returned to an environmentally compatible recycling facility.

Dispose of the batteries in accordance with national regulations. Please help us to protect the environ-
ment.
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18 Manufacturer’s warranty

Hilti warrants that the tool supplied is free of defects in
material and workmanship. This warranty is valid so long
as the tool is operated and handled correctly, cleaned
and serviced properly and in accordance with the Hilti
Operating Instructions, and the technical system is main-
tained. This means that only original Hilti consumables,
components and spare parts may be used in the tool.

This warranty provides the free-of-charge repair or re-
placement of defective parts only over the entire lifespan
of the tool. Parts requiring repair or replacement as a
result of normal wear and tear are not covered by this
warranty.

Additional claims are excluded, unless stringent na-
tional rules prohibit such exclusion. In particular, Hilti
is not obligated for direct, indirect, incidental or con-
sequential damages, losses or expenses in connec-
tion with, or by reason of, the use of, or inability to
use the tool for any purpose. Implied warranties of
merchantability or fitness for a particular purpose are
specifically excluded.

For repair or replacement, send the tool or related parts
immediately upon discovery of the defect to the address
of the local Hilti marketing organization provided.

This constitutes Hilti’s entire obligation with regard to
warranty and supersedes all prior or contemporaneous
comments and oral or written agreements concerning
warranties.

19 FCC statement (applicable in US) / IC statement (applicable in Canada)

CAUTION

This equipment has been tested and found to comply
with the limits for a class B digital device, pursuant to
part 15 of the FCC rules. These limits are designed to
provide reasonable protection against harmful interfer-
ence in a residential installation. This equipment gen-
erates, uses and may radiate radio frequency energy.
Accordingly, if not installed and used in accordance with
the instructions, it may cause harmful interference to
radio communications.

However, there is no guarantee that interference will not

occur in a particular installation. If this equipment does
cause harmful interference to radio or television recep-
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tion, which can be determined by turning the equipment
on and off, the user is encouraged to try to correct the
interference by one or more of the following measures:

Re-orient or relocate the receiving antenna.

Increase the distance between the equipment and re-
ceiver.

Consult the dealer or an experienced TV/radio technician
for assistance.

NOTE
Changes or modifications not expressly approved by Hilti
could void the user’s authority to operate the equipment.
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NOTICE ORIGINALE

POS 15/18 Station totale

Avant de mettre I'appareil en marche, lire im-
pérativement son mode d'emploi et bien res-
pecter les consignes.

Le présent mode d'emploi doit toujours ac-
compagner |'appareil.

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

H Les chiffres renvoient aux illustrations se trouvant sur
les pages rabattables. Pour lire le mode d'emploi, rabattre
ces pages de maniére a voir les illustrations.

Dans le présent mode d'emploi, « I'appareil » désigne
toujours la station POS 15 ou POS 18.

Partie arriére du boitier Eli

@ Compartiment a batteries a gauche avec capuchon
fileté de fermeture

(2) Vis de mise de niveau du tribraque

(3) Verrouillage du tribraque

(4) Panneau de commande avec écran tactile
(5) Vis de focalisation

(6) Oculaire

(7) Lunette avec télémétre

(8) Dioptre de visée grossiere

Partie avant du boitier A

0) Commande verticale

(D) Interface USB double (petite et grande)

(12 Compartiment & batteries a droite avec capuchon
fileté de fermeture

Commande horizontale resp. latérale

(4 Vis de mise de niveau du tribraque

(5 Tribraque

(16) Plomb laser

(1) Assistance de guidage

Objectif

@

Poignée de transport
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54 Compatibilité électromagnétique ... ...... ... it i i i i e 107
5.41 Classification du laser pour appareilsdeclasse2 . ........... ... . . .. .. 107
5.4.2 Classification du laser pour appareils de classe 3R ... ... ... .ttt 108
5.5 Consignes de Sécurité générales . .........ccuiiiinn e nnnnnrnsrrnnnnnsnnnnnnns 108
5.6 = 10T o o T 108
6 Description dusysteme.......cc.oiiviiiiiiiiirnrariirsrasassarasnssnnans 108
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1 Consignes générales

1.1 Termes signalant un danger ATTENTION

DANGER Pour attirer I'attention sur une situation pouvant présen-
Pour un danger imminent qui peut entrainer de graves | ter des dangers susceptibles d'entrainer des blessures
blessures corporelles ou la mort. corporelles légéres ou des dégéats matériels.
AVERTISSEMENT REMARQUE

Pour attirer I'attention sur une situation pouvant présen- | Pour des conseils d'utilisation et autres informations
ter des dangers susceptibles d'entrainer des blessures utiles.
corporelles graves ou la mort.
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1.2 Explication des pictogrammes et autres
symboles d'avertissement

Symboles
D>1/45 G
( % &
Lire le mode Avertisse- Recycler les Ne pas
d'emploi ment danger déchets regarder
avant général directement
d'utiliser dans le
I'appareil faisceau
Ne pas

serrer les vis

Symbole de classe laser Il / class 2

Laser Radiation

Do not stare inlo beam
Class 2 Laser Product
PocimW CW A=630-690nm

1EC60825-1:2001

laser class Il Laser de
according classe 2
CFR 21, § 1040 (FDA) conformé-
ment &
EN 60825:2008

Symbole de classe laser Il / class 3

&Lasev Radiation
o9 epoan

B
IEC608

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

Ne pas
regarder
avec des
appareils
optiques

directement
dans le
faisceau ou
dans
I'appareil

Orifice de sortie du laser

4

LASER APERTURE

Orifice de sortie du
laser

Emplacement des détails d'identification sur I'appa-
reil

La désignation et le numéro de série du modéle se
trouvent sur la plaque signalétique de I'appareil. Inscrire
ces renseignements dans le mode d'emploi et toujours
s'y référer pour communiquer avec notre représentant ou
agence Hilti.

Type:

Génération : 01

N° de série :

2 Description

2.1 Utilisation conforme a l'usage prévu

L'appareil est congu pour mesurer des distances et des
directions, calculer des positions cible tridimensionnelles
et des valeurs dérivées ainsi que des implantations de
coordonnées données ou valeurs définies par rapport a
des axes.

Pour éviter tout risque de blessure, utiliser uniquement
les accessoires et outils Hilti d'origine.

Bien respecter les consignes concernant |'utilisation, le
nettoyage et I'entretien de I'appareil qui figurent dans le
présent mode d'emploi.
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Préter attention aux influences de I'environnement de
I'espace de travail. Ne pas utiliser I'appareil dans des
endroits présentant un danger d'incendie ou d'explosion.
Toute manipulation ou modification de I'appareil est in-
terdite.

2.2 Description de I'appareil

La station totale Hilti POS 15/18 permet de définir des
objets en tant que position dans I'espace. L'appareil est
équipé de cercles, respectivement horizontal et vertical,



avec graduations circulaires numériques, deux niveaux
électroniques (compensateurs), un télémeétre coaxial in-
tégré a la lunette, ainsi qu'un processeur pour les calculs
et I'enregistrement des données.

Le logiciel pour PC Hilti PROFIS Layout permet d'effec-
tuer des transmissions de données entre la station totale
et le PC, et inversement, de préparer et d'éditer des
données pour d'autres systemes.

2.3 Contenu de la livraison de I'équipement
standard
1 Station totale

1 Adaptateur secteur y compris cable de charge
pour chargeur d'accu

Chargeur

Batteries de type Li-lon 3.8 V 5200 mAh
Canne de réflecteur

Clé d'ajustage POW 10

Plaquettes d’avertissement laser
Certificat du fabricant

Mode d'emploi

Coffret Hilti

En option : Hilti PROFIS Layout (CD-ROM
avec logiciel pour PC)

1 Enoption : Clé électronique pour logiciel pour
PC

[ CJETUROR Y

1 En option : Cable de transfert de données
UsSB

3 Accessoires

lllustration Désignation Description
Batterie POA 80

Adaptateur secteur POA 81

Chargeur d'accu POA 82
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lllustration

Désignation

Description

Canne de réflecteur (métrique)
POA 50

La canne de réflecteur POA 50 (mé-
trique) (qui se compose de 4 sec-
tions (respectivement 300 mm de
long), de la pointe de la canne (50 mm
de long) et de la plaque réflectrice
(100 mm de haut resp. distante de

50 mm par rapport au centre)) sert a
mesurer des points sur le sol.

Canne de réflecteur (impérial)
POA 51

La canne de réflecteur POA 51 (impé-
rial) (Qui se compose de 4 sections
(respectivement 12 pouces de long),
de la pointe de la canne (2,03 pouces
de long) et de la plaque réflectrice
(8,93 pouces de haut resp. distante
de 1,97 pouce par rapport au centre))
sert a mesurer des points sur le sol.

Feuille réfléchissante POAW-4

Feuille autocollante pour le placement
de points de référence sur des cibles
en hauteur telles que des murs ou
poteaux.

Trépied PUA 35

Clé d'ajustage POW 10

Utilisation réservée uniqguement au
personnel compétent !

HILTI PROFIS Layout

Logiciel utilisateur permettant de gé-
nérer les données de positionnement
de CAO et de les transférer sur I'ap-

pareil.
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lllustration

Désignation

Description

<

!I

>

Clé électronique POA 91

Cable de transfert de données

POW 90

4 Caractéristiques techniques

Sous réserve de modifications techniques !

REMARQUE
Seule la précision de mesure angulaire distingue les deux appareils.
Lunette
Facteur d'agrandissement de la lunette 30x
Distance de visée la plus courte 1,5m (4,9 ft)

Champ de vision de la lunette

1°20': 2,3 m /100 m (7,0 ft /300 ft)

Ouverture d'objectif

45 mm (1,8")

Compensateur
Type 2 axes, liquide
Zone d'intervention +3’
Précision 2"
Mesure d'angle
Précision POS 15 (DIN 18723) 5"
Précision POS 18 (DIN 18723) 3"
Systéme de déplacement angulaire diamétral

Mesure de distance

Portée 340 m (1000 ft) Kodak gris 90 %
Précision +3 mm + 2 ppm (0.01 ft + 2 ppm)
Classe laser Classe 3R, visible, 630-680 nm, Po<4,75 mW, f=320-

400 MHz (EN 60825-1/ IEC 60825-1) ; class Ill (CFR 21

§ 1040 (FDA))

Assistance de guidage
Angle d'ouverture

1,4°

Portée typique

70 m (230ft)
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plomb laser
Précision

1,5 mm sur 1,5 m (1/16 sur 3 ft)

Classe laser

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

Enregistrement de données
Capacité de la mémoire (bloc de données)

10.000

Connexion de données

Héte et client, 2x USB

Indicateur
Type Ecran couleur (écran tactile) 320 x 240 pixels
Edairage 5 niveaux
Contraste Commutation Jour / Nuit

Classe de protection IP

Classe IP 56
Commande latérale

Type continu
Trépied avec filetage

Filetage du tribraque 5/8"
Batterie POA 80

Type Li-lon

Tension nominale 3,8V

Capacité de la batterie 5.200 mAh

Durée de la charge 4h

Durée de fonctionnement (dans le cas de mesures de 16 h

distance/d'angle toutes les 30 secondes)

Poids

0,1 kg (0,2 Ibs)

Dimensions

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

Adaptateur secteur POA 81 et chargeur d'accu POA 82

Alimentation par secteur 100...240 V
Fréquence réseau 47...63 Hz
Intensité de référence 4A
Tension de référence 5V

Poids (adaptateur secteur POA 81)

0,25 kg (0,6 Ibs)

Poids (chargeur d'accu POA 82)

0,06 kg (0,1 Ibs)

Dimensions (adaptateur secteur POA 81)

108 mm x 656 mm x 40 mm (4,3" x 2,6" x 0,1")

Dimensions (chargeur d'accu POA 82)

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

Température
Température de service

-20...+50 °C (entre -4 °F et +122 °F)

Température de stockage

-30...+70 °C (entre -22 °F et +158 °F)
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Dimensions et poids
Dimensions

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

Poids

4,0 kg (8,8 Ibs)

5 Consignes de sécurité

5.1 Consignes de sécurité générales

En plus des consignes de sécurité figurant dans les
différentes sections du présent mode d'emploi, il im-
porte de toujours bien respecter les directives sui-
vantes.

5.2 Utilisation non conforme a l'usage prévu
L'appareil et ses accessoires peuvent s'avérer dangereux
s'ils sont utilisés de maniére incorrecte par un personnel
non qualifié ou de maniére non conforme a I'usage prévu.

Ne pas utiliser I'appareil sans avoir recu les ins-
tructions appropriées ou avoir lu au préalable le
présent mode d'emploi.

Ne pas neutraliser les dispositifs de sécurité ni en-
lever les plaquettes indicatrices et les plaquettes
d’avertissement.

Ne faire réparer I'appareil que par le S.A.V. Hilti. En
cas d'ouverture incorrecte de I'appareil, il peut se
produire un rayonnement laser d'intensité supé-
rieure a celle des appareils de classe 3R.

Toute manipulation ou modification de I'appareil est
interdite.

Du fait de sa conception, la poignée présente un jeu
d'un c6té. Il ne s'agit pas d'une erreur, mais cela
permet de protéger l'alidade. Le fait de serrer les
vis sur la poignée risque d'endommager le filetage
et d'entrainer des réparations colteuses. Ne serrer
aucune vis sur la poignée !.

Pour éviter tout risque de blessures, utiliser unique-
ment les accessoires et adaptateurs Hilti d'origine.
Ne pas utiliser I'appareil dans un environnement
présentant un risque d’explosion.

Pour nettoyer I'appareil, utiliser uniquement des chif-
fons propres et doux. Si nécessaire, les humecter
avec un peu d'alcool pur.

Tenir Pappareil laser hors de portée des enfants.
Des mesures sur des matériaux synthétiques ex-
pansés comme le polystyréne expansé (styropor),
le styrodur, sur de la neige ou des surfaces tres
réfléchissantes, etc., peuvent étre faussées.

Des mesures sur des matériaux supports peu réflé-
chissants dans des environnements a coefficient de
réflexion élevé peuvent étre faussées.

Toutes mesures effectuées a travers une vitre ou tout
autre objet peuvent fausser le résultat de mesure.

m) De rapides variations des conditions de mesure, par -
ex. du fait du passage d'une personne devant le
rayon laser, peuvent fausser le résultat de mesure.

n) Ne jamais diriger I'appareil en direction du soleil ou
d'autres sources de lumiére intense.

0) Ne pas utiliser I'appareil comme niveau.

p) Aprés une chute ou tout autre incident mécanique, il
est nécessaire de vérifier la précision de mesure de
I'appareil.

5.3 Aménagement correct du poste de travail

a) Délimiter le périmétre de mesure et lors de la mise
en station de I'appareil, veiller & ne pas diriger le
faisceau contre soi-méme ni contre des personnes.

b) Utiliser I'appareil uniquement dans le périmétre et
les conditions d'utilisation définis, c'est-a-dire ne
pas l'utiliser pour mesurer sur un miroir, de l'acier
chromé, des pierres polies, etc.

c) Respecter la réglementation locale en vigueur en
matiére de prévention des accidents.

5.4 Compatibilité électromagnétique

Bien que I'appareil réponde aux exigences les plus sé-

veres des directives respectives, Hilti ne peut pas exclure

la possibilité qu'il produise des interférences sur

- d'autres appareils (par ex. systémes de navigation pour
avions) ou

- qu'un rayonnement tres intense produise des interfé-
rences.

Dans ces cas ou en cas d'autres incertitudes, il est
conseillé d'effectuer des mesures de contrdle pour véri-
fier la précision de |'appareil.

5.4.1 Classification du laser pour appareils de
classe 2

Le plomb laser de I'appareil correspond a la classe de
laser 2 satisfaisant aux exigences des normes IEC825-
1 / EN60825-01:2008 et est en conformité avec CFR
21 § 1040 (Lose Notice 50). L'ceil est normalement pro-
tégé par le réflexe de fermeture des paupieres lorsque
I'utilisateur regarde brievement, par inadvertance, dans
le faisceau laser. Ce réflexe peut néanmoins étre altéré
par la prise de médicaments, d'alcool ou de drogues.
Ces appareils peuvent étre utilisés sans autre mesure
de protection. Il est malgré tout conseillé, comme pour
le soleil, d'éviter de regarder directement dans la source
lumineuse. Le faisceau laser ne doit pas étre dirigé contre
des personnes.
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5.4.2 Classification du laser pour appareils de

classe 3R

Le laser de mesure de I'appareil destiné aux mesures de
distances correspond a la classe de laser 3R satisfaisant

aux

exigences des normes IEC825-1 / EN60825-1:2008

et est en conformité avec CFR 21 § 1040 (Lose Notice 50).
Ces appareils peuvent étre utilisés sans autre mesure de
protection. Ne pas regarder directement dans le faisceau
et ne pas diriger le faisceau contre des personnes.

a)

b)
©)

d)

Les appareils laser de classe 3R et de classe llla
doivent uniquement étre utilisés par des personnes
formées a cet effet.

Les domaines d'utilisation doivent étre désignés par
des plaquettes d'avertissement laser.

Les faisceaux laser doivent passer bien au-dessus
ou au-dessous de la hauteur des yeux.

Prendre des mesures de précaution pour s'assurer
que le faisceau laser ne touche pas accidentellement
des surfaces réfléchissantes comme des miroirs.
Prendre des mesures pour s'assurer que personne
ne puisse regarder directement dans le faisceau.

La trajectoire du faisceau laser ne doit pas passer
dans des zones non surveillées.

Les appareils laser inutilisés doivent étre conservés
dans des endroits ou les personnes non autorisées
n'ont pas acces.

5.5 Consignes de sécurité générales

a)

b)

Avant d’utiliser 'appareil, vérifier qu’il n’est pas
abimé. Si 'appareil est endommageé, le faire réparer
par le S.A.V. Hilti.

Les températures de fonctionnement et de sto-
ckage doivent étre respectées.

e

9)

Aprés une chute ou tout autre incident méca-
nique, il est nécessaire de vérifier la précision de
I’appareil.

Lorsque I’appareil est déplacé d’un lieu trés froid
a un plus chaud ou vice-versa, le laisser atteindre
la température ambiante avant de Il'utiliser.

En cas d’utilisation du trépied, vérifier que I'ap-
pareil est toujours bien vissé et que le trépied est
stable et fixe sur le sol.

Pour éviter toute erreur de mesure, toujours bien
nettoyer la fenétre d’émission du faisceau laser.
Bien que I'appareil soit concu pour étre utilisé
dans les conditions de chantier les plus dures,
en prendre soin comme de tout autre instrument
optique et électrique (par ex. jumelles, lunettes,
appareil photo).

Bien que I'appareil soit parfaitement étanche, il
est conseillé d'éliminer toute trace d'humidité en
I’essuyant avant de le ranger dans son coffret de
transport.

Pour plus de sécurité, controler les valeurs préa-
lablement enregistrées resp. les réglages anté-
rieurs.

Lors de I'orientation de I'appareil a I'aide du ni-
veau a bulle, ne pas regarder de face dans I'ap-
pareil.

Bien verrouiller la porte du compartiment a bat-
teries, pour éviter qu'elles ne tombent ou qu'il
y ait absence de contact, ce qui entrainerait un
arrét inopiné de I'appareil ainsi que d'éventuelles
pertes de données.

5.6 Transport

Pour I'expédition de I'appareil, les batteries doivent étre
isolées ou retirées de I'appareil. Des piles/batteries qui
coulent risquent d'endommager I'appareil.

Pour éviter toute nuisance a I’environnement, I'appareil
et les batteries doivent étre éliminés conformément aux
directives nationales en vigueur.

En cas de doute, contacter le fabricant.

6 Description du systéme

6.1
6.1

Termes généraux
.1 Coordonnées

Sur certains chantiers, I'entreprise en charge du métrage marque d'autres points au lieu, mais aussi en combinaison
avec les lignes de construction. La position de ces points est définie par leurs coordonnées.

Généralement, les coordonnées se fondent sur un systeme de coordonnées national, auxquelles se réferent le plus
souvent les cartes géographiques.
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N(X)

E(Y)

3000 1500 4500 | 5800 9500

| 13350 | 5800 | 4500

K®
13.850 | 3760, 2.660 2660, 3.750, 12.045

Généralement, avant le début du chantier, I'entreprise en charge du métrage marque d'abord des repéres de hauteur
et lignes de construction a I'intérieur et sur le pourtour du périmetre de construction.

Chaque ligne de construction nécessite le marquage de deux extrémités sur le sol.

C'est a partir de ces marques que sont placées les différentes entités a construire. Les batiments de grande taille
nécessitent de trés nombreuses lignes de construction.

6.1.3 Termes spécifiques au domaine
Axes de I'appareil
A Axe de collimation

b Axe vertical

¢ Axed'inclinaison
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Cercle horizontal / angle horizontal
0° p=30°
J
-

O (e

o
y

Les lectures de mesure circulaires horizontales a 70° par rapport a une cible et a 30° par rapport a l'autre cible
permettent de calculer I'angle inclus 70° - 40° = 30°.

Cercle vertical / angle vertical

v =50° /
0° .

Y

180°

Etant donné que le cercle vertical est orienté & 0° par rapport au sens de la gravité ou & 0° par rapport a la direction
horizontale, I'angle est ainsi quasiment défini a partir du sens de la gravité.

Ces valeurs servent a calculer les distances horizontales et les différences de hauteur a partir de la distance inclinée
mesurée.

6.1.4 Positions de lunette 1

Afin de pouvoir attribuer correctement les lectures circulaires horizontales a I'angle vertical, on parle de positions de
lunette, c.-a-d. que, en fonction du sens de mesure respectif de la lunette vers le panneau de commande, il peut étre
déterminé dans quelle position la mesure a été faite.

Si I'utilisateur se trouve directement en face de I'affichage et de I'oculaire, I'appareil se trouve dans la position de
lunette 1. B

Si I'utilisateur se trouve directement en face de I'affichage et de I'objectif, I'appareil se trouve dans la position de
lunette 2. A
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6.1.5 Termes et descriptions afférentes

Axe de collimation

Ligne passant par le réticule et le centre de I'objectif (axe de la lunette).

Axe d'inclinaison

Axe de rotation de la lunette.

Axe vertical Axe de rotation de I'ensemble de I'appareil.

Zénith Le zénith correspond a la direction vers le haut de la force de pesanteur.

Horizon L'horizon correspond a la direction de mesure perpendiculaire a la force
de pesanteur - généralement désignée par horizontale.

Nadir Le point du sol qui se trouve a la verticale descendante du lieu d'obser-

vation, c.-a-d. dans le sens de la force de pesanteur, est appelé nadir.

Cercle vertical

Le cercle vertical désigne le cercle angulaire dont les valeurs varient
lorsque la lunette est orientée vers le haut ou vers le bas.

Direction verticale

La direction verticale désigne une lecture sur le cercle vertical.

Angle vertical (V)

Un angle vertical se détermine par la lecture sur le cercle vertical.

Le cercle vertical est le plus souvent orienté a I'aide du compensateur
dans la direction de la force de pesanteur, avec I'indication du zéro au
zénith.

Angle d'élévation

L'angle d'élévation est & « zéro » a I'horizon, prend une valeur positive
vers le haut, respectivement négative vers le bas.

Cercle horizontal

Le cercle horizontal désigne le cercle angulaire dont les valeurs varient
lorsque I'appareil tourne.

Direction horizontale

La direction horizontale désigne une lecture sur le cercle horizontal.

Angle horizontal (Hz)

Un angle horizontal résulte de la différence de deux lectures sur le cercle
horizontal, mais souvent, une lecture circulaire est aussi désignée par
angle.

Distance inclinée (Di)

Distances du milieu de la lunette jusqu'au faisceau laser incident sur la
surface cible.

Distance horizontale (Dh)

Distance inclinée mesurée réduite par projection a I'horizontale.

Alidade

L'alidade est la partie médiane rotative de la station totale.

Cette partie sert normalement de support au panneau de commande,
aux niveaux d'ajustement de I'horizontale et, a l'intérieur, au cercle hori-
zontal.

Tribraque

L'appareil est logé dans un tribraque par exemple fixé sur un trépied.
Le tribraque présente trois points d'appui ajustables verticalement a
I'aide de vis de réglage.

Station de I'appareil

L'endroit ou est installé I'appareil - le plus souvent au dessus d'un point
marqué au sol.

Hauteur de station (Stat H)

Hauteur séparant le point au sol de la station de I'appareil au-dessus
d'une hauteur de référence.

Hauteur de I'instrument (hi)

Hauteur du point au sol jusqu'au milieu de la lunette.

Hauteur du réflecteur (hr)

Distance séparant le milieu du réflecteur a la pointe de la canne du ré-
flecteur.

Point d'orientation

Le point cible en liaison avec la station de I'appareil sert a déterminer la
direction horizontale de référence pour la mesure angulaire horizontale.

EDM

Télémeétre électronique.

Coordonnées Est (E)

Dans un systéme de coordonnées typiques de mesure, cette valeur se
rapporte a la direction Est-Ouest

Coordonnées Nord (N)

Dans un systéme de coordonnées typiques de mesure, cette valeur se
rapporte a la direction Nord-Sud.

Ligne (L)

Désignation d'une mesure de longueur le long d'une ligne de construc-
tion ou d'une autre ligne de référence.

Décalage (Decal)

Désigne une distance perpendiculaire a une ligne de construction ou une
autre ligne de référence.

Hauteur (H)

Une hauteur est désignée par plusieurs valeurs.
Une hauteur correspond a une distance verticale a un point de référence
ou une surface de référence.
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6.1.6 Abréviations et leurs significations

Hz Angle horizontal

\'% Angle vertical

dHz Différences d'angle horizontal
AAv Différence d'angle vertical

Di Distance inclinée

Dh Distance horizontale

ADh Différence de distance horizontale
hi Hauteur de l'instrument

hr Hauteur du réflecteur

href Hauteur des points de référence
Stat H Hauteur de station

h Hauteur

E Coordonnées Est

N(X) Coordonnées Nord

Decal Décalage

| Ligne

AH Différence de hauteur

AE Différence de coordonnées Est
AN Différence de coordonnées Nord
ADecal Différence de décalage

ALn Différence de longueur

6.2 Systeme de mesure d'angle
6.2.1 Principe de mesure

L'appareil détermine I'angle par calcul a partir de deux lectures de mesure circulaires.

Pour mesurer des distances, des ondes de mesure sont émises par le biais d'un rayonnement laser visible, qui sont
réfléchies sur un objet.

C'est a partir de ces composantes physiques que sont déterminées les distances.
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Les niveaux électroniques (compensateurs) permettent de déterminer les inclinaisons de I'appareil, de corriger les
lectures circulaires ainsi que de calculer les distances horizontales et différences de hauteur a partir de la distance
inclinée mesurée.

Le processeur intégré permet de procéder a des conversions de toutes les unités de mesure de distance, a
savoir les unités du systéme métrique ou les unités du systéme impérial telles que pied, yard, pouce, etc., et de
représenter différentes unités angulaires au moyen de graduations circulaires numérigues, telles que par ex. la division
sexagésimale du cercle en 360° (° ’ ") ou en degré décimal, le gon (g), le cercle complet étant constitué de 400 gon.

6.2.2 Compensateur a deux axes

Un compensateur est en principe un systéeme de nivellement, par exemple un niveau électronique, servant a déterminer
I'inclinaison résiduelle des axes tachymétriques.

Le compensateur a deux axes permet de déterminer des inclinaisons résiduelles avec une précision accrue dans les
directions longitudinale et transversale.
Gréace a des corrections définies par calcul, les inclinaisons résiduelles sont sans effet sur les mesures d'angle.

6.3 Mesure de distance

6.3.1 Mesure de distance @

La mesure de distance s'effectue au moyen d'un rayonnement laser visible qui sort par le milieu de I'objectif, c.-a-d.
que le télémeétre est coaxial.

113




Sur des surfaces « normales », le faisceau laser mesure sans I'aide d'un réflecteur spécifique.

Des surfaces normales sont toutes les surfaces non réfléchissantes dont la texture de surface peut tout a fait étre
rugueuse.

La portée varie selon la réflexivité de la surface cible, c.-a-d. que les surfaces faiblement réfléchissantes telles que les
surfaces de couleur bleue, rouge, verte peuvent nuire a la portée.

Une canne de réflecteur recouverte d'une feuille réfléchissante collée est fournie avec I'appareil.

La mesure sur la feuille réfléchissante est un moyen de mesure de distance plus slr aussi sur de grandes portées.
De plus, la canne de réflecteur permet également la mesure de distance sur des points au sol.

REMARQUE

Il convient de vérifier réguliérement que le faisceau de mesure laser visible est bien ajusté par rapport a I'axe de
collimation. Si un ajustage s'avére nécessaire, ou au moindre doute, I'appareil doit étre expédié au centre S.A.V. Hilti
le plus proche.

6.3.2 Cibles

Le rayon de mesure permet de mesurer toute cible fixe.

Lors de la mesure de distance, il convient de veiller a ce qu'aucun objet ne passe devant le rayon laser pendant la
mesure de distance.

REMARQUE
Sinon, il se peut que la distance mesurée corresponde a un autre objet et non pas a la cible souhaitée.

6.3.3 Canne de réflecteur

La canne de réflecteur POA 50 (métrique) (Qui se compose de 4 sections (respectivement 300 mm de long), de la
pointe de la canne (50 mm de long) et de la plaque réflectrice (100 mm de haut resp. distante de 50 mm par rapport
au centre)) sert a mesurer des points sur le sol.

La canne de réflecteur POA 51 (impérial) (qui se compose de 4 sections (respectivement 12 pouces de long), de la
pointe de la canne (2,03 pouces de long) et de la plague réflectrice (3,93 pouces de haut resp. distante de 1,97 pouce
par rapport au centre)) sert a mesurer des points sur le sol.

Grace au niveau intégré, la canne de réflecteur peut étre disposée verticalement au-dessus du point au sol.

La distance séparant la pointe de la canne du milieu du réflecteur est variable, afin d'assurer une vue dégagée pour le
faisceau de mesure laser, quelles que soient les hauteurs des différents obstacles.

L'empreinte sur la feuille réfléchissante permet une mesure plus fiable des directions et des distances. En outre,
comparativement a d'autres surfaces cibles, la feuille réfléchissante permet une portée plus longue.

Longueurs de
canne de ré- L1 L2 L3 L4 L5
flecteur

POA 50 (mé- 100 mm 400 mm 700 mm 1.000 mm 1.300 mm
trique)
POA 51 (impé- 4" 16" 28" 40" 52"
rial)
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L4

L2

6.4 Mesures de hauteurs

C _de

6.4.1 Mesures de hauteurs

L'appareil permet de mesurer des hauteurs ou des différences de hauteur.
Les mesures de hauteurs s'effectuent selon la méthode des « Déterminations trigonométriques des hauteurs » et sont
calculées en conséquence.

hr

AH

Les mesures de hauteurs sont calculées a I'aide de I'angle vertical et de la distance inclinée en rapport avec la
hauteur de I'instrument hauteur de I'instrument et la hauteur du réflecteur.

dH = COS(V)*SD+hi-hr+(corr)

Pour calculer la hauteur absolue du point cible (point au sol), la hauteur de la station (Stat H) est ajoutée a la différence
de hauteur.

H=StatH + AH

6.5 Assistance de guidage

6.5.1 Assistance de guidage

L'assistance de guidage peut étre activée ou désactivée manuellement et la fréquence de clignotement peut étre
réglée sur 4 crans.
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L'assistance de guidage est constituée de deux DEL rouges dans le corps de la lunette.

A I'état mis en marche, une des deux DEL clignote pour indiquer sans ambiguité que la personne se trouve a gauche
ou a droite de la ligne de visée.

Une personne qui se trouve a une distance minimale de 10 m de I'appareil et approximativement dans la ligne de
visée voit, soit la lumiére clignotante, soit la lumiere continue d'intensité plus élevée, selon que la personne se trouve
a gauche ou a droite de la ligne de visée.

Une personne se trouve dans la ligne de visée, lorsqu'elle voit les deux DEL avec la méme intensité.

6.6 Pointeur laser @

L'appareil offre la possibilité de mettre le faisceau de mesure laser en marche en continu.

Le faisceau de mesure laser mis en marche en continu est désigné par la suite par « pointeur laser ».

En cas de travaux a I'intérieur, le pointeur laser peut étre utilisé pour viser ou indiquer le sens de mesure.

En extérieur, le rayon de mesure étant néanmoins seulement visible dans certaines conditions, cette fonctionnalité
n'est pas exploitable en tant que telle.

6.7 Points de données

Les stations totales Hilti mesurent des données desquelles résulte le point mesuré.

De méme, les points de données sont utilisés avec leur description de position dans des applications telles que
Implantation ou Définition de station.

Pour faciliter ou accélérer la sélection de points, plusieurs possibilités de sélection de points sont proposées dans la
station totale Hilti.

6.7.1 Sélection de points

La sélection de points est un composant essentiel d'un systéeme station totale, étant donné qu'il s'agit généralement
de mesurer des points, et que les points sont fréquemment utilisés pour I'implantation, les stations, des orientations
et des comparaisons de mesures.

Les points peuvent étre sélectionnés de différentes fagons :

1. Apartir d'un plan
2. Apartir d'une liste
3. Saisie manuelle

Points a partir d'un plan
Des points de contréle (points fixes) graphiques sont proposés pour la sélection de points.

Les points sont sélectionnés dans le graphique en touchant du bout du doigt ou a I'aide d'un stylo.

Afficher le point sélectionné a
partir du graphique.

Sélectionner point de plan Di

Appl.>Gestion données/Frojet

Annuler et revenir a |'affichage
précédent.

Y Annuler

Sélectionner un point par saisie
manuelle.

ABJ_1.01

Confirmer la saisie et valider.

Représenter tous les points dans
la zone d'affichage.

)
£ » |0
£¥3 -~

| —

Préced. |Plan ‘Liste ‘Man.‘ 0
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m Sélectipnner un point a partir
d'une liste.

Agrandir la vue.

Q Réduire la vue.

Agrandir la zone sélectionnée.

— e

v
n e o Q
- .
Q

K

Préced. PIan‘Liste‘Man.‘ 0

REMARQUE
Les valeurs de point auxquelles est attribué un élément graphique ne peuvent étre ni éditées, ni supprimées sur la
station totale. Cette opération peut uniquement étre effectuée dans Hilti PROFIS Layout.

Points a partir d'une liste

Sélectionner dans liste 29/0410 Annuler et revenir & I'affichage
izl précédent.

Appl.zGestion donnéesiProjet - - — -
Sélectionner un point a partir

ID Pt d'un plan.
Sélectionner un point par saisie
2R E N H manuelle.
N 25000 |A6.000 [1.000 Confirmer la saisie et valider.
)2 78000 |29.000 |-
O3 122 000/59.000 |-

Préced. |Plan ‘Liste ‘Man.‘ oK

Points avec saisie manuelle

Annuler et revenir a I'affichage

n
. i i précédent.
POpLPEEETOn EmEeARE -m Sélectionner un point a partir
ID Pt 4|HBC| d'un plan.
f Sélectionner un point a partir
1 Liste
E 36.000 m| 23' I—l d'une liste.
N 5 000 m|123| oK. Confirmer la saisie et valider.
H 11.100 m|'z;|

Préced. |Plan ‘Liste ‘Man.‘ oK
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7 Premiéres étapes

7.1 Batteries

L'appareil possede deux batteries qui se déchargent successivement.

L'état de charge actuel des deux batteries est toujours affiché.

Lors du changement de batterie, une des batteries peut étre utilisée pour le fonctionnement pendant que I'autre est
en cours de charge.

Pour changer de batterie en cours de fonctionnement et pour éviter que I'appareil ne s'arréte, il est judicieux de
changer les batteries |'une aprées |'autre.

7.2 Charge de batterie
Aprées avoir déballé |'appareil, sortir d'abord le bloc d'alimentation, la station de charge et la batterie du conteneur.

Charger les batteries pendant 4 heures environ.

7.3 Mise en place et remplacement des batteries B

Mettre les batteries chargées dans I'appareil avec le connecteur de batterie c6té appareil et les appuyer vers le bas.
Bien verrouiller la porte du compartiment a batteries.

7.4 Controle de fonctionnement
REMARQUE

Tenir compte du fait que cet appareil est équipé d'accouplements a glissement pour la rotation autour de I'alidade et
ne doit pas étre fixé aux commandes latérales.

Les commandes latérales pour I'horizontale et la verticale fonctionnent en continu, de maniére analogue a un niveau
optique.

Avant de commencer, vérifier d'abord le bon fonctionnement de I'appareil et a intervalles réguliers, selon les criteres
suivants :

1. Tourner prudemment |'appareil a la main vers la gauche puis la droite, monter et descendre la lunette pour
contrdler les accouplements a glissement.

2. Tourner prudemment les commandes latérales pour I'horizontale et la verticale dans les deux sens.

3. Tourner la bague de mise au point entierement vers la gauche. Regarder a travers la lunette et régler la mise au
point du réticule a I'aide de la bague d'oculaire.

4. Avec un peu d'expérience, vérifier que la direction des deux dioptres sur la lunette concorde avec la direction du
réticule.

5. S'assurer que le couvercle des interfaces USB est bien fermé, avant de continuer a utiliser I'appareil.

6. Vérifier que les vis sont bien serrées sur la poignée.

7.5 Panneau de commande

Le panneau de commande est doté de 5 boutons identifiés par icone ainsi que d'un écran a effleurement (écran tactile)
pour la commande interactive.

7.5.1 Boutons de fonction
Les boutons de fonction servent aux commandes générales.
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Mettre I'appareil en marche /
arrét.

Activer / désactiver I'éclairage
d'arriere-plan.

Appeler le menu FNC pour les
paramétres pris en compte.

©

A

Annuler resp. désactiver toutes
les fonctions actives et revenir
au menu Origine.

7.5.2 Dimensions de I'écran tactile

CEEs

Appeler I'aide relative a |'affi-
chage courant.

Les dimensions de I'écran couleur a effleurement (écran tactile) sont 74 x 56 mm (2.9 x 2.2 in) environ avec un total

de 320 x 240 pixels.

74 mm (2.9 inch)

A
{your z'z) wi g5

v

7.5.3 Subdivision de I'écran tactile

L'écran tactile est subdivisé en différentes zones affectées a I'utilisation par I'utilisateur ou a son information.

NON

Ligne d'instruction indiquant ce qui est a faire

4R

_

Affichage de I'état de charge des batteries et
de I'état du pointeur laser

Affichage et saisie de I'heure et de la date

Hiérarchie des niveaux de menu

Désignations des champs de données dans la
zone ()

Champs de données

Tracés de mesure pris en compte

@PE|e®Le| e

Ligne pouvant comporter jusqu'a 5 touches
programmables
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7.5.4 Ecran tactile — Clavier numérique

Pour saisir des données numériques, le clavier approprié est automatiquement proposé a I'écran.
Le clavier se présente comme représenté ci-apres.

Annuler An,nu’ler et revenir a |'affichage
précedent.

oK Confirmer la saisie et valider.

4 5 g Déplacer le curseur de saisie
vers la droite.
7 8 g 0 Supprimer le caractere a gauche

du curseur de saisie. En I'ab-
sence de caractére a gauche,

‘ Annuler | oK le caractere coincidant avec le
curseur de saisie est supprimé.

Déplacer le curseur de saisie
4+ vers la gauche.

7.5.5 Ecran tactile - Clavier alphanumérique

Pour saisir des données alphanumériques, le clavier approprié est automatiquement proposé a I'écran.
Le clavier se présente comme représenté ci-apres.

Passer aux minuscules.

Annuler et revenir & I'affichage
précédent.

A | B | C | D | E | F | G | H | 123 Passer au clavier numérique.

I J K L M N 0 ) oK Confirmer la saisie et valider.

Y zZ = | Déplacer le curseur de saisie

| Annuler | ARC | abc_‘ 123 | oK vers Ia droite.

Supprimer le caractere a gauche
du curseur de saisie. En I'ab-
sence de caractére a gauche,

le caractere coincidant avec le
curseur de saisie est supprimé.

o« |
Déplacer le curseur de saisie
QIR | S| T/ U | WV |WI| X 4 | vers la gauche.
—)

7.5.6 Ecran tactile - Eléments de commande généraux

Touche Application / Programme pour démarrer un programme ou une
ﬁ fonction.
Gestion données

19° 08 507/2; Touche de saisie directe de données numériques, y compris signes arith-
métiques et décimales.
RAF_78... H Touche pour la saisie directe de caracteres alphanumériques, y compris

majuscules / minuscules.
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MOG 14 3 T3|:= Sélectionner a partir d'une liste. Ces listes peuvent contenir des valeurs
- numériques ou alphanumériques ainsi que des parametres.
Il s'agit d'un « menu déroulant ». Dans la plupart des cas, jusqu'a trois
options au plus sont proposées pour la sélection de paramétres de
configuration.
Préced. Exemple d'une touche opérationnelle dans la ligne inférieure de I'affi-
chage.

7.5.7 Pointeur laser - Affichage de I'état de charge
L'appareil est équipé d'un pointeur laser.

Pointeur laser en MARCHE

Pointeur laser a I'ARRET

7.5.8 Batterie - Affichage de I'état de charge

L'appareil utilise 2 batteries au lithium-ion qui se déchargent simultanément ou alternativement selon les besoins.

La commutation d'une batterie a |'autre s'effectue automatiquement.

Il est par conséquent a tout moment possible de retirer une des batteries, par ex. pour la charger tout en continuant a
travailler avec |'autre batterie tant que sa capacité est suffisante.

REMARQUE
Plus I'icdne de la batterie est pleine, meilleur est I'état de charge.

7.6 Mise en marche / Arrét
7.6.1 Mise en marche

Maintenir la touche Mise en marche / Arrét enfoncée pendant 2 secondes environ.

REMARQUE

Si I'appareil a été préalablement entiérement arrété, le processus de redémarrage complet dure 20 a 30 secondes
environ, avec une succession de deux masques d'écran différents.

La fin du processus de redémarrage est atteinte lorsque I'appareil doit étre nivelé (voir chapitre 7.7.2).

7.6.2 Arrét
Eteindre I'outil 0 0 Annuler Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Appl.=0rigine

| La station totale se met en veille.

O Réappuyer sur la touche Mise en

o ® Mise en veille marche / Arrét pour redémarrer
T le systéme, qui reprend la ou

Mise en veille Eteindre |'appareil était avant de passer
au mode veille.

by La station totale s'éteint complé-
Fy G) tement.
Redémarrer Eteindre
0 La station totale est redémar-
Annuler Ry rée. Les données qui n'auraient
Frmrr éventuellement pas été enre-
gistrées sont par conséquent
perdues.

Appuyer sur la touche Mise en marche / Arrét.

REMARQUE

Noter que pour la mise en arrét et le redémarrage, une question de sécurité apparait et qu'une confirmation
supplémentaire est demandée a |'utilisateur.
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7.7 Mise en station

7.7.1 Mise en station avec point au sol et plomb laser

L'appareil devrait toujours se trouver au-dessus d'un point marqué sur le sol, pour qu'il soit possible d'accéder aux
données de la station ainsi qu'aux points de la station et d'orientation en cas d'écarts de mesure.

L'appareil est équipé d'un plomb laser, qui se met en marche en méme temps que I'appareil.

7.7.2 Mise en station de I'appareil El

1. Placer le trépied en centrant la téte du trépied approximativement au-dessus du point au sol.

2. Visser I'appareil sur le trépied et le mettre en marche.

3. Déplacer a la main deux pieds du trépied de sorte que le faisceau laser coincide avec le marquage au sol.
REMARQUE Ce faisant, veiller a ce que la téte du trépied soit a peu pres de niveau.

4. Ancrer ensuite les pieds du trépied dans le sol.

5. Ajuster les éventuels écarts du point laser par rapport au marquage au sol a I'aide des vis de nivellement - le
point laser doit alors se trouver exactement sur le marquage au sol.

6. Sur le trépied, déplacer au centre le niveau a bulle circulaire en allongeant les pieds du trépied.
REMARQUE Pour ce faire, augmenter ou réduire la longueur du pied du trépied opposé a la bulle a centrer. ||
s'agit d'un processus itératif qui doit étre le cas échéant répété plusieurs fois.

7. Une fois que la bulle est bien au centre du niveau a bulle circulaire, déplacer I'appareil sur la plaque du trépied
pour placer le plomb laser exactement au centre du point au sol.

8.  Pour pouvoir démarrer |'appareil, le « niveau a bulle circulaire » électronique doit étre centré a I'aide des vis de
nivellement en vue d'une précision satisfaisante.
REMARQUE Les fleches indiquent le sens de rotation des vis de nivellement du trépied selon lequel les bulles
vont vers le centre.
Si tel est le cas, I'appareil peut étre mis en marche.

Augmenter l'intensité du plomb

Niveller l'outil , !
laser (niveaux 1 a 4).

Appl.2Début

Réduire I'intensité du plomb la-
ser (niveaux 1 a 4).

Confirme la mise a niveau.

Loog 13"

Icéne de I'affichage du plomb la-
ser. Plus épais sont les traits,
plus élevée est I'intensité du
faisceau lumineux du plomb la-
ser.

Affichage du niveau électro-
nique. Mettre les bulles de ni-
veau au centre.

L 00" 46"

9.  Une fois que le niveau a bulle circulaire électronique a été réglé, vérifier que le plomb laser est bien au-dessus du
point au sol et ajuster éventuellement encore |'appareil sur la plague du trépied.

10. Mettre I'appareil en marche.
REMARQUE La touche OK est activée, lorsque les bulles de niveau de Ligne (L) et Décalage (Decal) sont
comprises dans une plage d'inclinaison totale de 45".

7.7.3 Mise en station de I'appareil avec conduite et plomb laser

Souvent, les points au sol sont matérialisés par des conduites.
Dans un tel cas, le plomb laser vise dans la conduite sans contréle visuel.
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Poser un papier, film ou tout autre matériau légerement transparent sur la conduite afin de rendre visible le point laser.

7.8 Application Théodolite
L'application Théodolite propose des fonctions théodolite essentielles pour la configuration de la lecture circulaire Ah.

Sélectionnez Tache B Appeler I'application Théodo-

lite pour déterminer des valeurs

Appl.=Origine circulaires horizontales.
Ah 348° 01' 42"
Av 86° 33' 15"
Dh

‘ Théo. | V% |Mesure‘ Appl.

7.8.1 Configuration de I'affichage du cercle

La lecture du cercle horizontal est retenue, la nouvelle cible est visée puis la lecture circulaire est a nouveau déclenchée.

Définir l'angle 151 Arréter la lecture circulaire Ah

actuelle.
Appl.2Théodolite/D&finir 'angle
Ah 348" 20" 55" 123|
Av 86° 33' 38"

|FixerAh| Ah=0 \ oK
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Maintien, puis définition Ah [ Jfj '**

Annuler et revenir a I'affichage

précédent sans modifier la va-

Appl.=ThéadaliterMaintenir et &tablir HA leur Ah.

Ah 349° 11' 15" Régler la valeur Ah a I'écran.

Ah fixe
viser le nouvel objectif et appuyez sur [OK]
pour libérer Ah.

‘ Annuler | ‘ OK

7.8.2 Entrée manuelle de la lecture circulaire

N'importe quelle lecture circulaire peut étre entrée manuellement quelle que soit sa position.

Définir l'angle ! y 19° 08 5011z Entrer manuellement la valeur de
I'angle horizontal.

Appl.2Théodalite/D&finir 'angle

Confirmer |'affichage.
Ah 342° 05' 58" 123|

Av 86° 33' 04"

|FixerAh| Ah=0 \ oK

7.8.3 Mise a zéro de la lecture circulaire

L'option Ah « zéro » permet de régler la lecture du cercle horizontal sur « zéro » de maniére simple et rapide.

Définir langle 1 0 Ah=0 Mettre & zéro I'angle Ah actuel.
Appl.>Théadalite/DEfinir 'angle Fin Quitter la fonction.

Ah 346° 35' 26"'2]

Av 86° 33' 32"

|FixerAh| Ah=0 \ oK
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Annuler et revenir a I'affichage

précédent sans modifier la va-
leur Ah.

Ah (pré) 346° 36' 23" Régler la valeur Ah sur « z&ro ».
Ah (nou) 0° 00' 00"

Appl.=Théodolitedih Zera

Appuyez sur [OK] pour fixer Ah =10

‘ Annuler | OK
7.8.4 Affichage de l'inclinaison verticale i
La lecture du cercle vertical peut é&tre commutée entre affichage en degrés et pourcentage.

REMARQUE
L'affichage en % est uniquement actif pour ce type d'affichage.

Ceci permet de mesurer resp. d'exprimer des inclinaisons en %.

Sélectionnez Tache [ Commuter afcrege de nges
Appl.=Origine

Ah 4° 37" 16"

Av 82° 24' 34"

Dh

‘ Théo. | V% |Mesure‘ Appl.

8 Configuration systéme

8.1 Configuration
Dans le menu Programme, la touche Configuration permet d'accéder au menu Configuration.
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Revenir a |'affichage précédent.

Point alaligne

Gestion Données

Dy

Configuration

aﬁ Appeler le menu Configuration.
Configuration

Préced.

Configuration

Appl.zConfiguration

Annuler

Annuler et revenir a |'affichage
précédent.

e

=

Config. systéme Etalonnage
- + f-l-
I ed L

Info ce systeme

Ztalonnage I'écrar

o

Config. systéme

Appeler le menu Configuration.

Info de systeme

Appeler les informations sur le
systeme avec |'affichage du nu-
méro de systeme et versions
logicielles.

Préced.

8.1.1 Réglages

7]
[ 7]

Etalonnage écran

Appeler I'étalonnage d'écran.

Configuration des angles et des distances, résolution angulaire et mise a zéro du cercle vertical.

Régler paramétres

Appl.zConfiguration/Configuration

Unité ang.
Résolution ang.

GMS (°' ")
1II

E

Distance Métres =]
Format décimal
‘Annuler| | Autres ‘ OK

Annuler

Annuler et revenir a I'affichage
précédent.

Suivant

Poursuivre avec 'affichage sui-
vant pour d'autres réglages.

Fin

Quitter et enregistrer la configu-
ration.

Configuration des criteres de mise a I'arrét automatique et du signal sonore, ainsi que sélection de la langue.
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Régler paramétres DI 1 Annuler et revenir a I'affichage

précédent.

Appl.zConfigurationdConfiguration

Revenir a I'affichage précédent.
Auto On / Off Inactif v : : :
; B Quitter et enregistrer la configu-
Son Actif - ration.
Langue Francais =]

Annuler | Préced. | OK

Configurations possibles

Unités angulaires GMS (°'")

Gon
Résolution angulaire 1", 5", 10"

5cc, 10cc, 20cc
Av Zéro Zénith

Horizon
Distance Métre

US Feet, Int Feet, Ft/In-1/8, Ft/In-1/16
Séparateur décimal 1000.0

1000,0
Auto On / Off activé

Active le mode de mise a I'arrét selon le réglage de
temps défini. Apres 5 min environ, I'appareil se met en
veille.
désactivé
Désactive le mode de mise a I'arrét selon le réglage de
temps défini.

Son On / Off activé
Fait retentir un signal sonore lorsqu'une erreur survient.
désactivé

Langue Permet de sélectionner la langue d'affichage pour
I'écran tactile.

8.2 Heure et date

L'appareil est équipé d'une horloge systéme électronique, capable d'afficher I'heure et la date ainsi que les fuseaux
horaires correspondants dans différents formats, et tient également compte du passage de I'heure été / hiver.
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Sélectionnez Tache

DI 18060
14:45

Appl.=Origine

Ah 348° 01' 42"
Ay 86° 33' 15"
Dh

‘ Théo. | V% |Mesure‘ Appl.

Modifier date / heure

DI 1 5.!'? . il I:f

Appl.rReglage Late / Heure

Heure 15:58|12;|
Date 15/06/10|'2;|
Format heure 24 heures v
Format date JJMAMIAA -

Horaire

Définir fuseau horaire

Appl.2Réglage Date 7 Haure

Fuseau horaire | (GMT-08:00) ..|=|
Heure d'été Actif -
‘ Annuler | OK

Configurations possibles
Formats d'heure

Appeler les menus d'entrée de la
date et de I'heure.

Saisie de I'heure et de la date dans le masque d'écran suivant

Aller a la saisie du fuseau horaire
et a la commutation automatique
heure été/ hiver.

Horaire

Enregistrer les valeurs affichées
et revenir a I'affichage précé-
dent.

Annuler et revenir a |'affichage
précédent.

Annuler

Enregistrer les valeurs affichées
et revenir a I'affichage précé-
dent.

12 heures

24 heures

Formats de date

JJ/MM/AA = Jour/Mois/Année

MM/AA/JJ = Mois/Année/Jour

AA/MM/JJ = Année/Mois/Jour

128



Fuseaux horaires GMT -12h a GMT +13 h
Les fuseaux horaires sont reconnaissables aux capi-
tales des pays.

Heure d'été activée

désactivée

9 Menu Fonctions (FNC

Le bouton FNC permet d'appeler le menu Fonctions.
Cette possibilité d'appeler le menu est toujours disponible dans le systéme.

5 i i 1 U Menu de saisie des différentes
Sélectionner fonction Il _

données atmosphériques.
Appl.zFonctions

Valider les parametres et quitter

: l : | : le menu FNC.

Guide: Inactif Ptr laser: Inactif

~0* =

Eclair.: 515 Mise a niveau

PPM | oK

9.1 Lumiére de guidage

Appl.=Fonetions varier la fréquence de clignote-
ment (séquence éteinte, 1 (lente-
“ * ment) & 4 (rapide)).
Guide: Inactif Ptr laser: Inactif
1
a1,
0: =]
Eclair.: 515 Mise & niveau

PPM | oK

5 P i 1 0 Activer resp. désactiver la lu-
Sélectionner fonction iD ClIver resp
=l “ miére de guidage et aussi faire
Guide: Inactif
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9.2 Pointeur laser @

Sélectionner fonction iD 13007010 Mettre en marche ou arréter le
* pointeur laser.
Appl.zFonctions .
Ptr laser: Inactif

O | X

Guide: Inactif Ptr laser: Inactif

~0- =

Eclair.: 515 Mise a niveau

PPM | oK

9.3 Eclairage de I'affichage

Sélectionner fonction iD 1 N Activer resp. désactiver |'éclai-
- : S rage de l'affichage et aussi faire
Pl EmEEnE Eclair.: 3i5 varier 'intensité. La consom-

mation de courant est d'autant
plus élevée que la luminosité est
forte.
Guide: Inactif Ptr laser: Inactif
1
iy
0: =]
Eclair.: 515 Mise a niveau

PPM | oK

9.4 Niveau a bulle électronique
Voir chapitre 7.7.1 Mise en station a partir du point au sol et du plomb laser.

9.5 Corrections atmosphériques

L'appareil utilise un laser visible pour la mesure de distance.

Le principe suivant s'applique : lorsque la lumiére traverse I'air, la vitesse de la lumiére est réduite du fait de la densité
de I'air.

Ces influences varient néanmoins en fonction de la densité de I'air.

La densité de I'air dépend essentiellement de la pression et de la température de I'air et, dans une moindre mesure,
de I'humidité de I'air.

Si des distances précises doivent étre mesurées, il est indispensable de prendre en compte les influences atmosphé-
riques.

L'appareil calcule et corrige automatiquement les distances correspondantes, a condition que la pression et la
température de I'air de I'environnement atmosphérique aient été entrées préalablement.

Ces parameétres peuvent étre entrés dans différentes unités.
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9.5.1 Correction des influences atmosphériques

Appl.zFonctions

5 i ; 1310710 Menu de saisie des différentes
Sélectionner fonction iD P enu
11:27 données atmosphériques.

Valider les parametres et quitter
“ * le menu FNC.
Guide: Inactif Ptr laser: Inactif
o =]
LA
Eclair.: 515 Mise a niveau

PPM OK

1. Sélectionner I'option PPM.

Configuration PPM 30710 Annuler et revenir & I'affichage

précédent.

Appl.zFonctions

Unité de pression mbar 1=l

Lnité temp. °C -

Pression 1025 mbar |12
Température 33.0 °C |123]
PPM 8

Annuler OK

2. Sélectionner les unités appropriées et entrer la pression et la température.
Valeurs atmosphériques de consigne et leurs unités
Unité de pression hPa

mmHg

mbar

inHg

psi
Unité temp. °C

°F

10 Fonctions relatives aux applications

10.1 Travaux
Un travail doit étre préalablement ouvert ou sélectionné afin de pouvoir exécuter une application a I'aide de la station
totale.
S'il existe au moins un travail, la sélection de travaux est affichée ; en revanche, en |'absence de travail, le processus
se poursuit immédiatement avec la création d'un nouveau travail.
Toutes les données sont attribuées au travail actuel et enregistrées en conséquence.

10.1.1 Affichage du travail actuel

Si un ou plusieurs travaux sont déja en mémoire, et que I'un d'entre eux est utilisé en tant que travail actuel, ce travail
doit étre confirmé a chaque redémarrage d'application, ou chaque fois qu'un nouveau travail est sélectionné ou créé.
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Revenir a I'affichage précédent.

Appl=implant. horiz./Projet Slecti S -
ppl.zImplant. horiz./Proje Sélectionner ou créer un nou

Projet Hilti_2010 voautravall

Date 06/07/10 tant s rovl el
fr Hevure 06:03

Nom. Pts 23

Nom. Stat 4

Préced. |Nouveau‘ OK

10.1.2 Sélection de travaux

Revenir a I'affichage précédent.

Sélectionner projet activ DD 04

Appl.zImplant. horiz./Frojet - : -
F‘;pom:\N_1 i ﬁ;f:;r;fr les |nformaTt|ons surle
FNM 10 siictt:a)cgﬁr ou créer un nou-
Hi|ti_£0 10 Confirmer le travail choisi.
MG-1.01

JK_1.1

|

Préced. Voir |Nouveau OK

Sélectionner un des travaux affichés qui doit étre défini en tant que travail actuel.

10.1.3 Création d'un nouveau travail

L'ensemble des données est toujours attribué a un travail donné.

Un nouveau travail devrait étre créé des lors que des données doivent étre réaffectées et que ces données doivent
uniquement étre utilisées dans ce cas.

La création d'un travail implique I'enregistrement de la date et de I'heure ainsi que du nombre de stations qui s'y
trouvent et la mise a zéro du nombre de points.

Nommer nouveau pl'OjEf il 144 —E=] Entrer le nom du travail.
" g n - Annuler et revenir a la sélection
Appl.rGestion données/Projet -Annuler
. - de travaux.
PrOJEt "'| BCl Confirmer la saisie et valider.
Date 14/06/410
Heure 16:11
‘ Annuler |
REMARQUE

En cas de saisie erronée, un message d'erreur apparait qui invite a renouveler la saisie.
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10.1.4 Informations sur le travail

Les informations sur le travail renseignent sur I'état actuel du travail, par ex. date et heure de création, nombre de
stations ainsi que le nombre total des points enregistrés.

Confirmer I'affichage et revenir a
la sélection de travaux.

Appl.zimplant. horiz./Frojet

Projet Hilti_2010
Date 06/07/10
Heure 06:03
Nom. Pis 23
Nom. Stat 4

Préced. |Nouveau‘ OK

10.2 Mise en station et I'orientation

Ce chapitre doit étre lu avec la plus grande attention.

Le réglage de la station est une tache primordiale quant a I'utilisation de la station totale et requiert beaucoup de
minutie.

Ce faisant, la méthode la plus simple et la plus slre consiste a positionner a I'aide d'un point au sol et a utiliser un
point cible sar.

Les possibilités de mise en station libre offrent une flexibilité accrue, mais comportent néanmoins le risque de ne pas
détecter d'éventuelles erreurs et de propagation de I'erreur, etc.

De plus, ces possibilités demandent une certaine expérience en matiere de positionnement de I'appareil par rapport
aux points de référence pris en compte pour le calcul de la position.

REMARQUE

Remarque importante a prendre en considération : Si la mise en station est erronée, toutes les mesures effectuées a
partir de cette station seront fausses - et il s'agit notamment des taches proprement dites telles que des mesures,
implantations, configurations, etc.

10.2.1 Vue d'ensemble

Dans certaines applications, qui utilisent des positions absolues, aprés la mise en station de I'appareil ou la
configuration de la station, il est aussi impératif de définir la position de la station a partir de données, parce qu'il est
impératif de savoir dans I'application a quelle position I'appareil se trouve.

Cette position peut étre définie une fois a partir de coordonnées ou d'une configuration de ligne de construction.

Ce processus est désigné par réglage de la station.

En outre, il est impératif de connaitre non seulement la position de I'appareil, mais aussi dans quelle direction se
trouvent les lignes de référence resp. de connaitre la direction de la ligne principale.

Dans le cas de coordonnées, la ligne principale se situe dans la plupart des cas dans la direction nord ou, dans le cas
de lignes de construction, il s'agit de la direction de la ligne de construction.

Il est impératif de connaitre la direction des lignes de référence, étant donné que le cercle partiel horizontal avec son
« repere zéro » est tourné quasiment en paralléle ou dans la direction de la ligne principale.

Ce processus est désigné par orientation.

Les possibilités de définition de station peuvent pratiquement étre utilisées dans deux systémes.

Soit dans un systéeme de lignes de construction, dans lequel les longueurs et distances perpendiculaires existent resp.
sont entrées, soit dans un systéme de coordonnées orthogonales.

Le systéme de mise en station resp. de mesure est déterminé lors de la définition de la station.
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4 possibilités de détermination de la station de I'appareil
Sélect. Type Station vanlsglect, Type Station parzie Annuler et revenir a I'affichage
“Appl.>Implani horz Régla s siaion ‘AgplImplant hoiz Régler a siation .

Hauteurs Inactif Hauteurs Inactif . precedent.

Systéme de Pts Systéme de Pis Coord/Plan
Configurer Station Configurer Station

Confirmer la sélection et pour-
suivre avec la détermination de
la station.

Annuler QK Annuler QK

Sélect. Type Station & “vio|select. Type Station "
“Applrmplant horiz Réglet 1a station ‘ApplzImplant. horiz/Riglet1a staion

Hauteurs Inactif . Hauteurs Inactif .
Systéme de Pts Systéme de Pis
Configurer Station Config! Station m

Annuler OK Annuler 0K

REMARQUE
Le processus de réglage de la station implique toujours une détermination de la position et une orientation.

Lorsque I'une des quatre applications est démarrée, telle que par ex. Implantation horizontale, Implantation verticale,
Vérification, Mesure et enregistrement, il faut déterminer une station et une orientation.

Si le travail s'effectue de plus avec des hauteurs, c.-a-d. que des hauteurs cibles doivent étre déterminées ou
implantées, il convient en outre de déterminer la hauteur du milieu de la lunette de I'appareil.

Récapitulatif des possibilités de configuration de la station (6 options)

Hauteurs Actif, Inactif
Parameétre déterminant si les hauteurs doivent étre cal-
culées resp. affichées.

Systeme de Pts Ligne de construction
Entrer manuellement les données qui se rapportent a la
ligne de construction (Ligne, Décalage).
Coordonnées / Plan
Utiliser des coordonnées ou un plan resp. données gra-
phiques CAO.

Configurer Station Sur Pt
La station de I'appareil se trouve au-dessus d'un point
dont la position est repérée et connue.
Pt Quelconque
La station de I'appareil reste indépendante. La position
de la station doit étre mesurée resp. calculée a partir
des données de mesure.

10.2.2 Réglage de la station au-dessus du point avec lignes de construction

Pour de nombreux éléments de construction, les données de mesurage ou description de position se réferent aux
lignes de construction dans le plan.
La station totale permet également d'utiliser des lignes de construction et les données de mesurage afférentes.
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Sélect. Type Station 0 0 Annuler et revenir a I'affichage

précédent.

Appl.zImplant. horiz./Régler la station

: anfirmer la sélgctioq et pour-
Hauteurs Inactif suivre avec la détermination de
. - la station.
Systéme de Pis Ligne constr.
Configurer Station |Sur Pt

Annuler OK

Mise en station de I'appareil a I'aide d'un point sur une ligne de construction

L'appareil est mis en station a I'aide d'un point sur la ligne de construction, a partir duquel les points ou éléments a
mesurer sont bien visibles.

Il convient de veiller particulierement a ce que le trépied soit stable et installé en toute sécurité.

&

La position PO de I'appareil et le point d'orientation P1 se situent sur une ligne de construction commune.

10.2.2.1 Entrée du point de mise en station

Une désignation permettant une identification univoque doit étre entrée pour le point de mise en station ou le
positionnement de I'appareil, étant donné qu'une identification univoque est impérative en raison de I'enregistrement
des données de la station.

Entrer Point Station 09i07/ 4 = Entrer le nom de la station.

Appl.=Implant. horiz./Régler |a station Revenir a I'affichage précédent.
ID Pt Stat UV_1.01}i= I Confirmer les réglages de sta-

tion entrés et poursuivre avec
I'orientation.

N
E

L.
it

Préced. Suivant
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10.2.2.2 Entrée du point cible

Une désignation permettant une identification univoque doit étre entrée pour le point d'orientation lors de I'enregistre-
ment des données.

Définir 'orientation 08i07 1 Entrer un nom de point pour le
point d'orientation.

Appl.zImplant. horiz./Régler |a station

ID Pt Stat RQY_1

ID Pt Vis. R1|s,|

Revenir a |'affichage précédent.

Poursuivre avec la mesure
d'orientation.

Mesurer des angles et distances.
Poursuivre avec |'affichage des
nouvelles hauteurs de station
calculées.

Préced. Suivant

Une fois le point d'orientation entré, il faut procéder a une mesure par rapport au point d'orientation. Pour ce faire, le
point d'orientation ou le point cible doit étre visé le plus précisément possible.

10.2.2.3 Réglage de la station avec une ligne de construction

Une fois la mesure d'angle effectuée a des fins d'orientation, I'opération se poursuit immédiatement avec le réglage
de la station.

Préced Revenir a la mesure d'orienta-
tion.

Régler la station

Appl.zImplant. horiz./Régler |a station

Afficher les données de la sta-

ID Pt Stat Uv_1.01|",| tion.

ID Pt Vis. KS_1.1 Régler la station.

Préced. | Voir ‘ Set

REMARQUE
Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne. Si le nom de station existe déja dans la
mémoire, la station doit étre alors renommeée ou un nouveau nom de station doit étre entré.

Apreés le réglage de la station, I'opération se poursuit avec I'application principale sélectionnée proprement
dite.

10.2.2.4 Déplacer la ligne et la faire tourner
Déplacement de ligne
Le point de début de la ligne peut étre déplacé afin d'utiliser une autre référence comme origine du systéme de
coordonnées. Si la valeur entrée est positive, la ligne se déplace vers |'avant, si elle est négative, le déplacement se
fait vers I'arriére. Si la valeur est positive, le point de début est déplacé vers la droite, si elle est négative, il est déplacé
vers la gauche.
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Préced. Revenir a |'affichage précédent.

Translat. Ligne Constr.

Appl.zDecalage Implant.

Ligne 2.000 m| 2]
Décalage 0.000 m|'z;|

Entrer manuellement le change-
ment de ligne.

Déclencher une mesure au point.
Les valeurs mesurées de ligne,
distance et hauteur sont indi-

quées. Les valeurs peuvent étre £
individuellement légendées.
Faire pivoter la ligne.

Poursuivre a I'étape suivante.

BLE

11

Suivant

Préced. |Tourner| Mesure ‘ Suivant

Rotation de la ligne
Le sens de la ligne peut étre tourné autour du point de début. Si des valeurs positives sont entrées, la ligne tourne
dans le sens des aiguilles d'une montre, si les valeurs sont négatives, dans le sens inverse des aiguilles d'une montre.

Revenir a I'affichage précédent.

Confirmer la rotation.

7 8 9 0

Annuler OK

Aprés le réglage de la station, I'opération se poursuit avec I'application principale sélectionnée proprement
dite.

10.2.3 Point quelconque avec lignes de construction
La fonction Point quelconque permet de déterminer la position de la station a partir de mesures d'angles et distances
relativement a deux points de référence.
La possibilité de définir librement le positionnement s'avere utile, lorsqu'il n'est pas possible de positionner a partir
d'un point sur la ligne de construction ou que la vue vers les points a mesurer est entravée.
Il convient de procéder avec la plus grande minutie lors d'un positionnement libre ou dans le cas d'une mise en station
libre.
Des mesures supplémentaires sont réalisées pour déterminer la station, or des mesures supplémentaires induisent
toujours des risques d'erreurs.
Il faut en outre veiller a ce que les proportions géométriques permettent d'obtenir une position exploitable.
L'appareil controle par principe les proportions géométriques en vue du calcul d'une position exploitable et avertit en
cas d'erreurs critiques.
Il incombe cependant a I'utilisateur d'étre particulierement attentif - car le logiciel ne peut pas tout reconnaitre.
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Sélect. Type Station Annuler Annuler et revenir a I'affichage
YP précédent.
Appl.zImplant. horiz./Régler la station n N "
Confirmer la sélection et pour-
Hauteurs Inactif suivre avec la détermination de
la station.

Systéme de Pis
Configurer Station [Pt Quelconque

Annuler OK

Mise en station libre de I'appareil avec ligne de construction

Pour procéder a un positionnement libre, rechercher un point a un endroit clairement visible, de sorte a ce que deux
points de référence sur une méme ligne de construction soient bien visibles et, qu'en méme temps, soit assurée une
visibilité des points a mesurer aussi bonne que possible.

Il est dans tous les cas recommandé de placer d'abord une marque au sol puis de positionner I'appareil au-dessus. Il
y a ainsi toujours la possibilité de contréler ultérieurement la position et d'écarter d'éventuelles incertitudes.

Les points de référence mesurés ci-apres doivent étre sur la ligne de construction ou, a défaut de ligne existante, la
ligne de construction ou la ligne de référence doit étre définie.

&

La position PO de I'appareil n'est pas au niveau de la ligne de construction. La mesure par rapport au premier point
de référence P1 définit le début de la ligne de construction, tandis que le second point de référence P2 permet de
relever la direction de la ligne de construction dans le systéme de I'appareil.

Dans les applications suivantes, le comptage des valeurs longitudinales se rapporte a la direction de la ligne de
construction avec 0,000 au premier point de référence.

Les valeurs transversales correspondent a des distances perpendiculaires a la ligne de construction.
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10.2.3.1 Mesure par rapport aux premiers points de référence sur une ligne de construction

Sélectionner Pt Ref1 o o

Entrer le nom du point d'orienta-
tion.

Appl.zimplant. horiz/Configurer Station

Mesurer des angles et distances.

E Suivant Poursuwre'avec Ia, mesure du
second point de référence.

' Revenir a I'affichage précédent.
ID Pt Ref1 Ks_1.1|:=]| ¥

Ah 8° 48' 44"

Av 72527 A
Dh -

Préced. | Mesure ‘

10.2.3.2 Mesure par rapport au second point de référence

Sélectionner Pt Ref2

Préced. Revenir & la mesure du premier
point de référence.

Appl.zimplant. HorizfConfigurer Station

ID Pt Ref? 8 5 H Mesurer des angles et distances.
N
- Poursuivre avec le réglage de la
Suivant
Ah 170° 11 10— station.
sri Contréle de |'écartement entre
@ o W \érifier D
Av 72° 52' 49 KA’J» les points de référence.
Dh 3.169 m

Préced. | Vérif. D | Mesure ‘ Suivant

Continuer a contrdler la distance entre la station et le point d'orientation, comme décrit dans les chapitres correspon-
dants.
10.2.3.3 Réglage de la station

Une fois la mesure d'angle effectuée a des fins d'orientation, I'opération se poursuit immédiatement avec le réglage
de la station.

Ap Champ alphanumérique de sai-
£ sie du nom de la station.

Régler la station

Appl.2implant. horiz/Régler |a station

z
o
c
<
o

Revenir a I'affichage précédent.

IDPtStat | LKC_1.1[=] o
R1

- Afficher les données de la sta-
Voir
ID Pt Vis.

tion.

Régler la station.

Préced. | Voir \ Set

REMARQUE
Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne. Si le nom de station existe déja dans la
mémoire, la station doit étre alors renommée ou un nouveau nom de station doit étre entré.
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Poursuivre la rotation et le déplacement de la ligne, comme décrit dans les chapitres correspondants.

10.2.4 Réglage de la station au-dessus du point avec coordonnées
Sur de nombreux chantiers, les points s'obtiennent a partir des mesures existantes avec coordonnées, ainsi que de
positions d'éléments de construction, lignes de construction, fondations, etc. décrites a I'aide de coordonnées.

Dans un tel cas, il peut étre décidé dans la configuration de la station, si le travail doit étre effectué dans un systeme
de coordonnées ou de lignes de construction.

Sélect. Type Station Dg L Annuler et revenir a |'affichage

précédent.

Appl.zImplant. horiz./Régler |a station

Confirmer la sélection et pour-
OK
Hauteurs Inactif . - suivre avec la détermination de
. la station.
Systéme de Pis Coord/Plan
Configurer Station |Sur Pt

Annuler OK

Mise en station de I'appareil a I'aide d'un point avec coordonnées

L'appareil est mis en station au-dessus d'un point marqué au sol, dont la position est définie par le biais de
coordonnées, et les points ou éléments a mesurer sont bien visibles.

Il convient de veiller particulierement a ce que le trépied soit stable et installé en toute sécurité.

N(X)

\ L P,

*= E(Y)

La position de I'appareil se situe sur un point de coordonnée PO et vise un autre point de coordonnée P1 a des fins
d'orientation.

L'appareil calcule la position dans le systéme de coordonnées.
Pour faciliter I'identification du point d'orientation, la distance mesurée peut étre comparée aux coordonnées.

REMARQUE

Il'y a ainsi plus de certitude d'avoir correctement identifié le point d'orientation. Si une hauteur est également attribuée
au point de coordonnée PO, elle est d'abord utilisée en tant que hauteur de station. Avant la mise en station définitive,
la hauteur de station peut étre redéfinie ou modifiée a tout moment.

Le point d'orientation est déterminant pour la justesse du calcul d'orientation et doit par conséquent étre choisi et
mesuré avec minutie.

10.2.4.1 Entrée de la position de la station
Une désignation permettant une identification univoque doit étre entrée pour le point de mise en station ou le
positionnement de |'appareil, et une position de coordonnées doit correspondre a cette désignation.

Le point de mise en station peut exister en tant que point enregistré dans le travail ou les coordonnées doivent étre
entrées manuellement.
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Entrer Point Station

Appl.zImplant. horiz./Régler la station

Entrer le nom de la station.

Préced.

ID Pt Stat

uv_1.01[:=

Revenir a I'affichage précédent.

Confirmer les réglages de sta-
tion entrés et poursuivre avec
I'orientation.

L
it

Préced.

N
E
Suivant

Une fois que le nom du point de mise en station a été entré, les coordonnées ou position correspondantes sont
déterminées a partir des données graphiques enregistrées.
S'il n'existe aucune valeur de point pour le nom entré, les coordonnées doivent étre entrées manuellement.

10.2.4.2 Entrée du point cible

Une désignation permettant une identification univoque doit étre entrée pour le point cible et une position de
coordonnées doit correspondre a cette désignation.
Le point cible doit exister en tant que point enregistré dans le travail ou les coordonnées doivent étre entrées

manuellement.

Définir I'orientation

Appl.zImplant. horiz./Régler |a station

Entrer un nom de point d'orien-
tation.

ID Pt Stat uv_1.01

ID Pt Vis. KS_1.1[:=

Revenir a |'affichage précédent.

Controler la distance entre la
station et le point d'orientation.

Poursuivre avec le réglage de la
station.

Mesurer des angles et distances.

Préced. |Vériﬂer D|

REMARQUE

Suivant

Lors de la saisie du nom pour le point d'orientation, les coordonnées ou position correspondantes sont déterminées
a partir des données graphiques enregistrées. S'il n'existe aucune valeur de point sous ce nom, les coordonnées

doivent étre entrées manuellement.

Controle optionnel de la distance entre la station et le point d'orientation

Une fois le point cible entré, ce dernier doit étre visé avec précision pour procéder a la mesure d'orientation.
Aprés la mesure d'orientation, la possibilité est offerte en option de procéder a un contrdle de distance entre la mise

en station et I'orientation.

Il s'agit d'une aide qui permet de vérifier I'adéquation du point sélectionné et de la visée du point, et montre dans
quelle mesure la distance mesurée coincide avec la distance calculée a partir des coordonnées.
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Vérifier distance D 0 Revenir a I'affichage précédent.
Appl.=Implant. horiz/Configurer Station Poursuivre avec I'affichage sui-

ID Pt Stat UV 1.01|H vant pour d'autres réglages.
ID Pt Vis. KS_1.1 F

E
ADh -25.570m

Préced. | Mesure |

L'affichage ADh correspond a la différence entre la distance mesurée et la distance calculée a partir des coordonnées.
Pour contrbler d'autres points, appuyer sur la touche Autres. En plus de ADh apparait maintenant aussi AAh, qui
correspond a la différence entre I'angle horizontal mesuré et I'angle horizontal calculé a partir des coordonnées.

10.2.4.3 Réglage de la station

Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne.
Si le nom de station existe déja dans la mémoire, la station doit étre alors renommée ou un nouveau nom de station
doit étre entré.

Entrer le nom de la station.

Régler la station

Appl.zImplant. horiz./Régler |a station

Revenir a la mesure d'orienta-
tion.

Afficher les données de la sta-
tion.

ID Pt Vis.

Régler la station.

IDPtStat | QZY_1.1[%] ¥
RT| |
Efy)

A—
Préced. | Voir ‘ Set

10.2.5 Point quelconque avec coordonnées

La fonction Point quelconque permet de déterminer la position de la station a partir de mesures d'angles et distances
relativement a deux points de référence.

La possibilité de définir librement le positionnement s'avere utile, lorsqu'il n'est pas possible de positionner a partir
d'un point sur la ligne de construction ou que la vue vers les points a mesurer est entravée.

Il convient de procéder avec la plus grande minutie lors d'un positionnement libre ou dans le cas d'une mise en station
libre.

Des mesures supplémentaires sont réalisées pour déterminer la station, or des mesures supplémentaires induisent
toujours des risques d'erreurs.

Il faut en outre veiller a ce que les proportions géométriques permettent d'obtenir une position exploitable.

L'appareil contrdle par principe les proportions géométriques en vue du calcul d'une position exploitable et avertit en
cas d'erreurs critiques.

Il incombe cependant a I'utilisateur d'étre particulierement attentif - car le logiciel ne peut pas tout reconnaitre.
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Annuler et revenir a I'affichage
précédent.
Appl.zImplant. horiz./Régler la station ) . A
Confirmer la saisie et valider.

Hauteurs
Systéme de Pis Coord/Plan
Configurer Station [Pt Quelconque

Annuler OK

Mise en station libre de I'appareil avec coordonnées

Pour procéder a un positionnement libre, rechercher un point a un endroit clairement visible, de sorte a ce que deux
points de coordonnées soient bien visibles et, qu'en méme temps, soit assurée une visibilité des points a mesurer
aussi bonne que possible.

Il est dans tous les cas recommandé de placer d'abord une marque au sol puis de positionner I'appareil au-dessus.
Il'y a ainsi toujours la possibilité de contréler ultérieurement la position et d'écarter d'éventuelles incertitudes.

NCX)
F 3

-

| .
Py

» E(Y)

La position de I'appareil se situe sur un point libre PO, puis les angles et distances sont successivement mesurés a
deux points de référence P1 et P2 définis par coordonnées.
La position PO de |'appareil est ensuite déterminée a partir des mesures aux deux points de référence.

REMARQUE
Si les deux ou seulement un point(s) de référence est/sont pourvu(s) d'une hauteur, la hauteur de station est
automatiquement calculée. Avant la mise en station définitive, la hauteur de station peut étre redéfinie ou modifiée a
tout moment.
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10.2.5.1 Mesure par rapport au premier point de référence

Sélectionner Pt Ref1

Entrer le nom du point d'orienta-
tion.

Appl.zimplant. horiz/Configurer Station L ) A
Revenir a I'affichage précédent.

Préced.
ID Pt Reff Ks_1.1:=] § .
= Mesurer des angles et distances.
E Sulvant Poursuivre avec la mesure du

Ah g 4844”0000 second point de référence.
Av 72527 A

|
Dh e

Préced. | Mesure ‘

Les coordonnées ou position correspondantes sont déterminées a partir de données graphiques enregistrées.
S'il n'existe aucune valeur de point sous ce nom, les coordonnées doivent étre entrées manuellement.

10.2.5.2 Mesure par rapport au second point de référence

Sélectionner Pt Ref2

Revenir a la mesure du premier
point de référence.

Préced.

Appl.zimplant. HorizfConfigurer Station

ID Pt Ref2 R

Mesurer des angles et distances.

Poursuivre avec le réglage de la

. Suivant ot
Ah 170° 11" 10" Station.
AY 275249 /1 Rl e e e
Dh 3169 m

Préced. | Vérif. D | Mesure ‘ Suivant

Continuer a contrdler la distance entre la station et le point d'orientation, comme décrit dans les chapitres correspon-
dants.

10.2.5.3 Réglage de la station

Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne.
Si le nom de station existe déja dans la mémoire, la station doit étre alors renommée ou un nouveau nom de station
doit étre entré.

1|Fe Entrer le nom de la station.

Régler la station
Appl.2implant. horiz/Régler |a station

Revenir a la mesure d'orienta-
tion.

A_
ﬁ(f)f:her les données de la sta-

Régler la station.

ID Pt Vis.

IDPtsStat | QZY_1.1[%] ¥
R1 Nix)
Efy)

Préced. | Voir \ Set
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10.3 Ajustage de la hauteur

Si, en plus de la mise en station et I'orientation, le travail s'effectue de plus avec des hauteurs, c.-a-d. que des
hauteurs cibles doivent étre déterminées ou implantées, il convient en outre de déterminer la hauteur du milieu de la
lunette de I'appareil.

La hauteur peut étre ajustée selon deux méthodes différentes :

1.  Sila hauteur du point au sol est connue, mesurer la hauteur de l'instrument - la hauteur du milieu de la lunette
est obtenue a partir de ces deux valeurs.

2. Pour un point ou marquage avec une hauteur connue, les mesures d'angle et de distance réalisées permettent
de déterminer ou de reporter en arriére la hauteur du milieu de la lunette.

10.3.1 Réglage de la station avec ligne de construction (option Hauteur « activée »)

Si I'option avec hauteurs est activée, la hauteur de station est affichée dans le masque d'écran Station.
Celle-ci peut étre confirmée ou redéfinie.

Détermination d'une nouvelle hauteur de station
La détermination de la hauteur de station peut se faire de deux maniéres différentes :

1. Saisie manuelle directe de la hauteur de station.

2. Détermination de la hauteur de station avec saisie manuelle de la hauteur d'une marque de hauteur et mesure de
I'angle Av et de la distance.

Préced. Revenir a I'affichage précédent.

Hauteur Station

Appl.zimplant. horiz.fHauteur Station Entrer manuellement la hau-
Man H
ID Pt Stat RQYZ 1.1 teur de station ou mesurer une
=He marque de hauteur.
Stat H 0.350 m Confirmer la hauteur] de station.
Poursuivre avec le réglage de la
station.

hi 0.000 m K—/’{
I

hr 0400 m

Préced. | Man. H ‘ oK

1. Saisie manuelle directe de la hauteur de station
Aprés avoir sélectionné I'option permettant de déterminer une nouvelle hauteur de station dans le masque d'écran
précédent, la nouvelle hauteur de station peut alors étre entrée manuellement.

Entrer Href. 0 Annuler et revenir a I'affichage

précédent.
Appl.zimplantation horiz./Hauteur Sta.

Confirmer la hauteur de station.
Poursuivre avec le réglage de la

station.
Href. 0.450 m|'2;)
Av 73° 39' 38"

hi 1.650 m| '] ‘\»/”i
hr 0.400 m|'z;| j(

Annuler | Mesure ‘ Set
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2. Détermination de la hauteur de station avec saisie de la hauteur et mesure de I'angle Av et de la distance
Avec la saisie de la hauteur de référence, des hauteurs de I'instrument et du réflecteur en liaison avec les mesures de
I'angle Av et de la distance, la hauteur de station a partir de la marque de hauteur est transmise quasi inversement a
la station.

Pour ce faire, il est impérativement nécessaire d'entrer les hauteurs correctes de I'instrument et du réflecteur.

Entrer Href 02/0710 Annuler et revenir a I'affichage

précédent.
Appl.zimplantation horiz./Hauteur Sta.

Mesurer des angles et distances.

Poursuivre avec |'affichage des
nouvelles hauteurs de station

Href. 0.450 m|'z;) calculées.

Av 73° 39' 38" P
hi 1.650 m|'zs) o =
hr 0.400 m|/2 /1 \

Annuler | Mesure ‘ Set

Affichage des nouvelles hauteurs de station calculées a partir des mesures
La nouvelle hauteur de station calculée a partir des mesures d'angle et de distance est affichée et peut étre confirmée
ou annulée.

Appl.zimplant. horiz./Hauteur Station

. . 164 I Annuler et revenir a |'affichage
Régler hauteur Station DD hy | Annuler | nnuler & 9
g 139 - précédent.

Confirmer la hauteur de station.

1D Pt Stat LE grand nacion Poursuivre avec le réglage de la
- n station.

Stat H 18.114 m

hi 2.000 m

hr 0.600 m

‘ Annuler | ‘ Set

Réglage de la station

Appl.zImplant. horiz./Régler la station

Entrer manuellement la hau-

H Stat
ID Pt Stat RQYZ ... H teur de station ou une marque

. = de hauteur, resp. sélectionner
ID Pt Vis. R1

un point de hauteur de réfé-

Régler la station ID ':“5‘-""'?"'} “ Etgr\:enir 4 la mesure d'orienta-

rence enregistré avec mesure
Stat H -0150m|— de I'angle Av et de la distance.

i —— 0 - Afficher les données de la sta-
hi 1.650 m . pine

Régler la station.

Préced.| H Stat | Voir \ Set
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REMARQUE

Si I'option Hauteurs est activée, une hauteur doit étre définie pour la station ou une valeur doit exister pour la hauteur
de station.

REMARQUE
Les données de station sont toujours enregistrées dans la mémoire interne et, si le nom de station existe déja dans la
mémoire, la station doit alors étre renommeée ou un nouveau nom de station doit lui étre attribué.

Aprés le réglage de la station, I'opération se poursuit avec I'application principale sélectionnée proprement
dite.

10.3.2 Réglage de la station avec coordonnées (option Hauteur « activée »)
Détermination d'une nouvelle hauteur de station
La détermination de la hauteur de station peut se faire de trois maniéres différentes :

o Saisie manuelle directe de la hauteur de station

o Détermination de la hauteur de station avec saisie manuelle de la hauteur d'une marque de hauteur et mesure de
I'angle Av et de la distance.

o Détermination de la hauteur de station avec sélection d'un point avec hauteur dans la mémoire de données et
mesure de l'angle Av et de la distance a ce point.

Préced. Revenir a I'affichage précédent.

Hauteur Station

Appl.zimplant. horiz./Hauteur Station Définir une nouvelle hauteur de

ID Pi Stat LT1 tSrtéatlon a partir du point enregis-
Stat H 4.000 m ManH Entrer manuellement la hau-

teur de station ou mesurer une
marque de hauteur.

hi 5000 m K‘/’/{ OK Confirmer la saisie et valider.
I

hr 0400 m

Préced.| ID Pt |ManH \ OK

1. Saisie manuelle directe de la hauteur de station
Apres avoir sélectionné I'option permettant de déterminer une nouvelle hauteur de station dans le masque d'écran
précédent, la nouvelle hauteur de station peut alors étre entrée manuellement.

Entrer Href.

Annuler Anlnu'ler et revenir a |'affichage
précédent.

Appl.zimplantation horiz./Hauteur Sta.

Régler la station.

Href. 0.450 m|'2;)
AV 73° 39 38" /i
hi 1.650 m|'zs)| ¢

hr 0.400 m|'z;| j(

Annuler | Mesure ‘ Set

2. Détermination de la hauteur de station avec saisie de la hauteur et mesure de I'angle Av et de la distance
Avec la saisie de la hauteur de référence, des hauteurs de I'instrument et du réflecteur en liaison avec les mesures de
I'angle Av et de la distance, la hauteur de station a partir de la marque de hauteur est transmise quasi inversement a
la station.
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Pour ce faire, il est impérativement nécessaire d'entrer les hauteurs correctes de I'instrument et du réflecteur.

Annuler et revenir a I'affichage

précédent.

Mesurer des angles et distances.

Poursuivre avec |'affichage des

Appl.zIimplantation horiz./Hauteur Sta.

nouvelles hauteurs de station

Href. 0.450 m E calculées.
Av

73 39' 38"

hi 1.650 m|'z5)| -
\

i

hr 0.400 m|'zg|/1"\
Annuler | Mesure ‘ Set

Affichage des nouvelles hauteurs de station calculées a partir des mesures
La nouvelle hauteur de station calculée a partir des mesures d'angle et de distance est affichée et peut étre confirmée
ou annulée.

Annuler Annuler et revenir a I'affichage

Régler hauteur Station oo

précédent.

Appl.zimplant. horiz.fHauteur Station S N
Reégler la station.

ID Pt Stat LE_grand_nacion
Stat H 18.114 m
hi 2.000 m
hr 0.600 m
‘ Annuler | Set

3. Détermination de la hauteur de station avec sélection d'un point avec hauteur dans la mémoire de données
et mesure de I'angle Av et de la distance.

Avec la saisie du point de hauteur de référence, des hauteurs de I'instrument et du réflecteur en liaison avec les
mesures de I'angle Av et de la distance, la hauteur de station a partir de la hauteur de référence resp. du point de
hauteur de référence marque de hauteur est transmise quasi inversement a la station.

Pour ce faire, il est impérativement nécessaire d'entrer les hauteurs correctes de l'instrument et du réflecteur.

Sélectionner PtRef.

E Entrer un nom de point de hau-
teur de référence.

Appl.zimplant. horiz./Hauteur Station

— An’nurler et revenir a |'affichage
ID Pt Href. KS_1.1:=] précédent.
Mesurer des angles et distances.
Href. 2.000 m g

Poursuivre avec |'affichage des
nouvelles hauteurs de station
Av 89" 46' 44"

4 calculées.
hi 1.700 m|izg)| p— =
hr 0.400 m|12s /1,

Annuler Mesure
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Les coordonnées ou position correspondantes sont déterminées a partir des données graphiques enregistrées.
S'il n'existe aucune valeur de point sous ce nom, les coordonnées doivent étre entrées manuellement.

Affichage des nouvelles hauteurs de station calculées a partir des mesures

La nouvelle hauteur de station calculée a partir des mesures d'angle et de distance est affichée et peut étre confirmée
ou annulée.

o i 16 Annuler et revenir a I'affichage
Régler hauteur Station DD Annuler nnu g
g précédent. f

Appl.zimplant. horiz./Hauteur Station

Régler la station.
ID Pt Stat LE_grand_nacion
Stat H 18.114 m
hi 2.000m
hr 0.600 m
‘ Annuler | ‘ Set

Réglage de la station
Si I'option avec hauteurs est activée, la hauteur de station est affichée dans le masque d'écran Station.
Celle-ci peut étre confirmée ou redéfinie.

Revenir a la mesure d'orienta-
tion.

Régler la station

Appl.zImplant. horiz./Régler la station
Entrer manuellement la hau-

ID Pt Stat KS_1.2 H S teur de station ou une marque

. de hauteur, resp. sélectionner
ID Pt Vis. KS_ 1.2

H
:"" un point de hauteur de réfé-
E
Stat H 2000m— de I'angle Av et de la distance.

0
~
©
E

voir Afficher les données de la sta-

rence enregistré avec mesure
hi 1.600 m tion,

Régler la station.

Préced.| H Stat | Voir \ Set

REMARQUE
Si I'option Hauteurs est activée, une hauteur doit étre définie pour la station ou une valeur doit exister pour la hauteur.
Si aucune hauteur de station n'est affichée, un message d'erreur apparait invitant a définir la hauteur de station.

11 Applications

11.1 Implantation horizontale

11.1.1 Principe de l'implantation horizontale

L'implantation permet de reporter des données de plan dans la nature.

Ces données de plan sont soit des cotes qui se rapportent a des lignes de construction, soit des positions déterminées
par le biais de coordonnées.

Les données de plan resp. positions d'implantation peuvent étre entrées en tant que cotes resp. distances, entrées
avec coordonnées ou utilisées en tant que données préalablement transmises via PC.

De plus, les données de plan transmises via PC peuvent étre reportées en tant que dessin CAO sur la station totale,
et choisies pour I'implantation en tant que point graphique resp. élément graphique sur la station totale.

La manipulation de grands nombres ou de gros volumes de données devient superflue.

149



Revenir a I'affichage précédent.

Menu Applications

ApplsSalecti Applicati ) i Slecti
ppl.>Sélactionnar Application Poursuivre avec la sélection

d'autres applications.

Appeler I'application Implanta-
tion horizontale.

..l _m

Implant. horiz. Yérification Implant. horiz.
ko o
S| ]
Implant. Vert. Lighe manguante

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systéme affiche les travaux resp. la sélection de travaux (voir chapitre 13.2) ainsi que
la sélection de station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, I'application Implantation horizontale démarre.

En fonction de la sélection de station, le point a implanter peut étre déterminé de deux fagons :

1. Implantation des points a partir de lignes de construction.
2. Implantation des points a partir de coordonnées et/ou de points issus de dessins CAO.

11.1.2 Implantation avec lignes de construction

Lors de l'implantation avec des lignes de construction, les valeurs d'implantation devant étre entrées se rapportent
toujours a la ligne de construction qui a été sélectionnée comme ligne de référence.

Saisie du point d'implantation par rapport a la ligne de construction

Saisir la position d'implantation en tant que cote par rapport a la ligne de construction définie dans la configuration de
la station, respectivement la ligne de construction a partir de laquelle I'appareil est configuré.

Les valeurs entrées sont des distances longitudinales et transversales par rapport a la ligne de construction définie.
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Entrer données implant. il !

Appl.zImplant. horiz./Entrer données implant.

Revenir a |'affichage précédent.

Confirmer la saisie et poursuivre
avec |'écran d'orientation de
I'appareil vers le point a implan-
ter.

ID Pt RSA_2010:=|
hr 0.400 m|12;|
E 265.000 m
N 168.000 m
H 1.850 m
| Préced. | OK
REMARQUE

Les valeurs d'implantation sur la ligne de construction dans les sens vers I'avant et vers l'arriere de la station de
I'appareil sont des valeurs longitudinales, et les valeurs d'implantation situées a droite et a gauche de la ligne de
construction sont des valeurs transversales. Les valeurs vers |'avant et vers la droite sont positives, tandis que les

valeurs vers |'arriere et vers la gauche sont négatives.

Direction vers un point d'implantation

Cet affichage permet d'orienter I'appareil vers le point @ mesurer, en faisant tourner I'appareil jusqu'a ce que l'indicateur
rouge de direction soit sur « zéro » et que |'affichage numérique de I'angle différentiel en bas se trouve suffisamment
proche de « zéro ». Dans un tel cas, le réticule pointe vers le point d'implantation pour diriger le porteur du réflecteur.
Il est en outre possible que le porteur du réflecteur se dirige lui-méme vers la ligne cible a I'aide de I'assistance de

guidage.

Aligner et mesurer il 1

Appl.zimplant. horiz./Fosition implant.

Revenir a la saisie des données
d'implantation.

b

hr 0.400 m|'2;| Ve

Mesurer la distance et pour-
suivre avec |'affichage des cor-
rections d'implantation.

ID Pt H1|. s z
Ah 1170 29. 05" &k 68" 34 5UQ"
Dh 124.197 m

‘ Préced. | | Mesure ‘
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PO est la position de I'appareil apres configuration.

P1 correspond au point d'implantation et I'appareil est déja orienté vers le point d'implantation.
Le porteur du réflecteur se rapproche de la distance a calculer.
Aprés chaque mesure de distance, la distance sur laquelle le porteur du réflecteur doit s'avancer ou reculer en

direction du point a implanter s'affiche.

Corrections d'implantation aprés mesure de distance

Une fois la mesure de distance correctement effectuée, le porteur du réflecteur est guidé a I'aide des corrections

Avancer, Reculer, Gauche, Droite, Monter et Descendre.

Si le porteur du réflecteur est guidé exactement dans la ligne cible, I'affichage de correction Droite / Gauche indique

une correction de 0,000 m (0.00 ft).

Implant. horiz.

Appl.zimplant. horiz./Position implant.

Revenir a la saisie des données
d'implantation.

hr 0.400 m|'2;

ID Pt uv_1.01
En avant 10.509 m
Gauche 33474 m
Descendre 3474 m

Afficher et enregistrer les résul-
tats.

Mesurer la distance et actualiser
les corrections d'implantation.

Nouv. Pt

Entrer le point suivant.

Préced. | Résult. | Mesure ‘Nouv. Pt
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PO est la position de I'appareil apres configuration.
Si la mesure porte sur une position de réflecteur qui n'est pas exactement dans la direction du nouveau point, les
corrections correspondantes Avancer, Reculer, Gauche, Droite vers le nouveau point P1 sont affichées.

Récapitulatif des instructions de direction vers le point d'implantation a partir du dernier point cible mesuré

Avancer Le porteur du réflecteur doit avancer de la valeur indi-
quée vers |'appareil.

Reculer Le porteur du réflecteur doit s'éloigner de I'appareil de
la valeur indiquée.

Gauche Vu de I'appareil, le porteur du réflecteur resp. la cible
doit se déplacer vers la gauche de la valeur indiquée.

Droite Vu de I'appareil, le porteur du réflecteur resp. la cible
doit se déplacer vers la droite de la valeur indiquée.

Monter La pointe réflectrice doit se déplacer vers le haut de la
valeur indiquée.

Descendre La pointe réflectrice doit se déplacer vers le bas de la

valeur indiquée.

Résultats d'implantation
L'affichage des différences d'implantation en termes de ligne, décalage et hauteur repose sur la mesure de point cible.

Résult. implantation 14107110 Revenir 4 la saisie des données

d'implantation.

Appl.zImplant. horiz./Rézult. implantation

Enregistrer les valeurs d'implan-
1D Pt R3 tation et derniéres différences.
+AE - -
AE 1.658 m I@ Entrer le point suivant.
AN

AN 10.304 m &

AH 1515 m

Préced. |Enregist. ‘Nouv. Pt
REMARQUE

Si I'option relative aux hauteurs n'a pas été activée dans la configuration de la station, les indications de hauteur et
tous les affichages afférents sont alors sans effet.
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Enregistrement des données d'implantation avec lignes de construction

ID Pt Nom de point d'implantation.

Ligne (entrée) Distance longitudinale entrée s'appliquant a la ligne de
construction.

Décalage (entré) Distance transversale entrée s'appliquant a la ligne de
construction.

Hauteur (entrée) Hauteur entrée.

Ligne (mesurée) Distance longitudinale mesurée s'appliquant a la ligne
de construction.

Décalage (mesuré) Distance transversale mesurée s'appliquant a la ligne
de construction.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

ADecal Différence de la valeur transversale sur la base de la

ligne de construction. ADecal = Décalage (mesuré) -
Décalage (entré)

AlLn Différence de la valeur longitudinale sur la base de la
ligne de construction. ALn = Ligne (mesurée) - Ligne
(entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) - Hau-
teur (entrée)

11.1.3 Implantation avec coordonnées

Saisie des points d'implantation
La saisie de valeurs d'implantation avec coordonnées de point peut se faire de différentes maniéres :

1. Entrer manuellement des coordonnées de point.
2. Sélectionner des coordonnées de point a partir d'une liste de points enregistrés.
3. Sélectionner des coordonnées de point a partir d'un graphique CAO de points enregistrés.

Entrer données implant. Revenir a I'affichage précédent.

Confirmer la saisie et poursuivre
avec |'écran d'orientation de

Appl.zImplant. horiz/Entrer données implant.

ID Pt RSA—2010 I'appareil vers le point a implan-
hr 0.400 m|'25| ter.

E 265.000 m

N 168.000 m

H 1.850 m

| Preced. | OK

Saisie de points d'implantation (avec dessin CAO)
Les points d'implantation sont sélectionnés directement a partir d'un dessin CAO.
Ainsi, le point est déja consigné en tant que point tridimensionnel ou bidimensionnel et est extrait en conséquence.
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Afficher le point sélectionné a
partir du graphique.

Annuler et revenir a la saisie des
Annuler
O (A, points d'implantation.
L > Sélectionner un point a partir
- | L~ Q d'un plan.
tf 1 B i Liste Sélectionner un point a partir
Q d'une liste. fr
— ——
Man. Entrer manuellement les coor-
Q données.
E— 0 oK Confirmer le point choisi.
Préced. | Plan | Liste [Man.| ok

REMARQUE
Si la configuration de la station a été définie sans les hauteurs, les indications de hauteur et tous les affichages
afférents sont sans effet. Les autres affichages sont identiques aux affichages dans le chapitre précédent.

4
M

EY)

PO est la position de I'appareil apres configuration.

P1 correspond au point que déterminent les coordonnées. Une fois I'appareil configuré, le porteur du réflecteur se
rapproche de la distance calculée.

Aprés chaque mesure de distance, la distance sur laquelle le porteur du réflecteur doit encore se déplacer en direction
du point & implanter s'affiche.

Résultats d'implantation avec coordonnées
Affichage des différences d'implantation exprimées en coordonnées sur la base des dernieres mesures de distance et
d'angle.

Résult. implantation iD 141 Rgvenir a Iq saisie des données
—— i . d'implantation.
Appl.zImplant. horiz./Résult. implantation Enregistrer les valeurs d'implan—
1D Pt R3 -m tation et derniéres différences.
+4E - -
Entrer le point suivant.
AE 1.658 m N P
i
AN 10.304 m &
AH 1.515 m

Préced. |Enregist. ‘Nouv. Pt
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PO est la position de I'appareil aprés configuration.
Si la mesure porte sur une position de réflecteur qui n'est pas exactement dans la direction du nouveau point, les
corrections correspondantes Avancer, Reculer, Gauche, Droite vers le nouveau point P1 sont affichées.

Enregistrement des données d'implantation avec coordonnées

ID Pt Nom du point d'implantation.

Coordonnée Nord (entrée) Coordonnée Nord entrée par rapport au systéme de
coordonnées de référence.

Hauteur (entrée) Valeur de hauteur entrée.

Coordonnée Est (entrée) Coordonnée Est entrée par rapport au systeme de co-
ordonnées de référence.

Coordonnée Nord (mesurée) Coordonnée Nord mesurée par rapport au systéme de
coordonnées de référence.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

Coordonnée Est (mesurée) Coordonnée Est mesurée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

dN Différence de coordonnée Nord sur la base du systeme

de coordonnées de référence. dN = coordonnée Nord
(mesurée) - coordonnée Nord (entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) - Hau-
teur (entrée)
AE Différence de coordonnée Est sur la base du systeme

de coordonnées de référence. AE = coordonnée Est
(mesurée) - coordonnée Est (entrée)

REMARQUE

Le déroulement de la procédure d'implantation horizontale avec coordonnées est identique a l'implantation a partir de
lignes de construction, exception faite que des coordonnées, resp. différences de coordonnées, sont affichées resp.
entrées en tant que résultats au lieu de distances longitudinales et transversales.

11.2 Implantation verticale

11.2.1 Principe de I'implantation verticale
L'implantation verticale permet de reporter des données de plan sur un plan de référence vertical, tel qu'un mur ou
une facade, etc.
Ces données de plan sont soit des cotes qui se rapportent a des lignes de construction dans le plan de référence
vertical, soit des positions déterminées par le biais de coordonnées dans un plan de référence vertical.

Les données de plan resp. positions d'implantation peuvent étre entrées en tant que cotes resp. distances, entrées
avec coordonnées ou utilisées en tant que données préalablement transmises via PC.

De plus, les données de plan transmises via PC peuvent étre reportées en tant que dessin CAO sur la station totale,
et choisies pour I'implantation en tant que point graphique resp. élément graphique sur la station totale.

La manipulation de grands nombres ou de gros volumes de données devient superflue.
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Des applications typiques sont le positionnement de points de fixation sur des fagades, des murs avec rails, tuyaux,
etc.

En tant qu'application spécifique s'offre encore la possibilité de comparer une surface verticale avec une surface
plane théorique et ainsi, de pouvoir contrdler resp. documenter la planéité.
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Revenir a |'affichage précédent.

Menu Applications

Appl.zSélectianner Application - i 4 i
. e e~
/! /-: 111 Appeler I'application Implanta-
At tion verticale.
Implant. horiz. Vérification Implant. Vert.
-

it ]

Implant. Yert. Ligne mangquante

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systéme affiche les travaux resp. la sélection de travaux ainsi que la sélection de
station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, I'application Implantation verticale démarre.

En fonction de la sélection de station, le point a implanter peut étre déterminé de deux fagons :

1. Implantation de points avec lignes de construction, c.-a-d. lignes dans le plan de référence vertical.
2. Implantation des points a partir de coordonnées ou de points issus d'un dessin CAO.

11.2.2 Implantation verticale avec lignes de construction

Dans le cas d'une implantation verticale avec lignes de construction, les lignes sont définies par mesure relativement
a deux points de référence a I'appui de la configuration de la station.

Configuration de la station
La configuration de la station s'effectue dans la mesure du possible de maniére centrale / au milieu, a I'avant du plan
vertical, a une distance telle que tous les points soient autant que possible bien visibles.

Lors de la mise en station de I'appareil, I'appareil définit le point zéro (1) du systeéme de référence ainsi que la direction
(2) du plan de référence vertical.
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Attention
Le point de référence (1) est le point déterminant. Il s'agit ici de définir les lignes de référence verticale et horizontale
dans le plan de référence vertical.

Une configuration resp. position de |'appareil optimale est alors établie lorsque le rapport entre la longueur horizontale
de référence L et la distance Q est de I'ordre de L: Q =25 :10 a 7 : 10, de sorte que I'angle inclus soit compris entre
o = 40° et 100°.

REMARQUE

La configuration de la station est analogue a la configuration de la station « Définition d'une station quelconque »
avec lignes de construction, a la différence pres que le premier point de référence définit le point zéro du systéme de
lignes de construction sur le plan vertical et que le second point de référence détermine la direction du plan vertical
par rapport au systeme de I'appareil. En tous cas, les lignes horizontale resp. verticale sont reprises du point (1).

Saisie d'un changement de ligne

Pour changer le systéme d'axes resp. le « point zéro » dans le plan de référence vertical, des valeurs de changement
sont entrées.

Ces valeurs de changement permettent de déplacer le point zéro du systéeme d'axes a I'horizontale vers la gauche (-)
et vers la droite (+), a la verticale vers le haut (+) et vers le bas (-), et I'ensemble du plan vers |'avant (+) et vers l'arriére
()

Les changements de lignes peuvent s'imposer si le « point zéro » ne peut étre visé directement en tant que premier
point de référence, que par conséquent un point de référence existant doit étre utilisé et qu'il doive étre déplacé sur
un axe par le biais de la saisie de distances en tant que valeurs de changement.

Inser. chaamt liane référ. | ) Annuler Annuler et revenir a |'affichage
9 9 . précédent.
Appl.zimplant. Vert./Décalage implant. N T -
Confirmer la saisie et poursuivre
avec la saisie des valeurs d'im-
plantation.

G/D 0.000 m|'2;
M/D 0.000 m|'z]
Av f Ar 0.000 m|'z] )[/

Annuler OK
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Saisie de position d'implantation
Saisie des valeurs d'implantation en tant que cote par rapport a la ligne de référence définie dans la configuration de
la station, respectivement la ligne de construction sur le plan vertical.

Entrer données implant. il 171060 Annuler et revenir au menu Ori-

gine.
Appl.zimplant. Wert./Waleurs implant. "
Translat. Entrer les décalages des plans
ID Pt W1 |HBC| de référence.
Confirmer la saisie et poursuivre
OK

hr 38241424 m|123| \—‘ avec |'écran d'orientation de

A I'appareil vers le point & implan-

1

Ligne 24.000 m|'z;| .
H 1.650 m|12;|
Décalage 0.450 m|'2,|

Annuler |Translat.| OK

Direction vers un point d'implantation

Cet affichage permet d'orienter I'appareil vers le point & implanter, en faisant tourner I'appareil jusqu'a ce que
I'indicateur rouge de direction soit sur « zéro ».

Dans un tel cas, le réticule pointe en direction du point d'implantation.

La lunette est ensuite déplacée a la verticale, jusqu'a ce que les deux triangles ne présentent plus de remplissage.

REMARQUE

Si le triangle supérieur est rempli, la lunette doit étre déplacée vers le bas. Si le triangle inférieur est rempli, la lunette
doit étre déplacée vers le haut.

Il est en outre possible que le porteur du réflecteur se dirige lui-méme vers la ligne cible a I'aide de |'assistance de
guidage.

Aligner et mesurer 0 0 Revenir a la saisie des données

d'implantation.

Appl.zimplant. Wert/Position implant.

Mesurer la distance et pour-
hr 0.400 m 123' suivre avec I'affichage des cor-

rections d'implantation.
ID Pt Ks_1.2

P 7705 4.
Ah 14° 31" 33" :
Dh 3.348 m ':;:\**“ "
ﬂ:; 5752 1$

Préced. Mesure

Corrections d'implantation

L'affichage des corrections d'implantation permet de diriger le support cible resp. la cible a I'aide des corrections
Monter, Descendre, Gauche et Droite.

La mesure de distance permet également d'effectuer une correction Avancer resp. Reculer.

Les corrections affichées sont actualisées aprés chaque mesure de distance afin de s'approcher pas a pas de la
position définitive.
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Implant. Vert.

Appl.zimplant. Wert/Position implant.

hr 1.000 m|'z5

ID Pt KJ

A droite 2.029 m o
Monter 1646 m o
Rentrer 0.121 m

Préced. | Résult. | Mesure ‘Nouv. Pt

Revenir a la saisie des données
d'implantation.

Afficher et enregistrer les résul-
tats.

Mesurer la distance et actualiser
les corrections d'implantation.

Entrer le point suivant.

Nouv. Pt

Instructions d'affichage pour le changement de direction de la cible mesurée.

Avancer Le support cible resp. la cible doit avancer davantage
en direction du plan de référence.

Reculer Le support cible resp. la cible doit s'éloigner davantage
du plan de référence.

Gauche Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit se
déplacer vers la gauche de la valeur indiquée.

Droite Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit se
déplacer vers la droite de la valeur indiquée.

Monter Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit se
déplacer vers le haut de la valeur indiquée.

Descendre Vu de I'appareil, le support cible resp. la cible doit se

déplacer vers le bas de la valeur indiquée.

Résultats d'implantation

Affichage des différences d'implantation en termes de ligne, hauteur et décalage sur la base des derniéres mesures

de distance et d'angle.

Résult. implantation

Appl.zimplant. Wert/Résult. implantation

ID Pt KJ
ALn -2.106 m
AH 1.267 m|—
ADecal 0.102 m @J“H

Préced.

|Enregist. ‘Nouv. Pt

Revenir a la saisie des données
d'implantation.

Enregistrer les valeurs d'implan-
tation et dernieres différences.

Nouv. Pt Entrer le point suivant.

s
o2l

Enregistrement des données d'implantation avec lignes de construction

ID Pt

Nom de point d'implantation.

Ligne (entrée)

Distance longitudinale entrée s'appliquant a la ligne de
référence.

Hauteur (entrée)

Valeur de hauteur entrée.

Décalage (entré)

Valeur de décalage entré sur le plan de référence verti-
cal.

Ligne (mesurée)

Distance longitudinale mesurée s'appliquant a la ligne
de référence.
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Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

Décalage (mesuré) Décalage mesuré s'appliquant au plan de référence.

AlLn Différence de la valeur longitudinale sur la base de
la ligne de référence. dL = Ligne (mesurée) - Ligne
(entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) - Hau-
teur (entrée)

dOffs Différence de la valeur transversale sur la base de la

ligne de référence. dOffs = Décalage (mesuré) - Déca-
lage (entré)

11.2.3 Implantation verticale avec coordonnées

Les coordonnées peuvent étre utilisées, s'il existe par ex. des points de référence définis par coordonnées ainsi que

des points sur le plan vertical également en tant que coordonnées dans le méme systeme.
Un tel cas se présente par ex. si le plan vertical a été précédemment mesuré avec des coordonnées.

Saisie des points d'implantation
La saisie de valeurs d'implantation avec coordonnées de point peut se faire de trois différentes maniéres :

1. Entrée manuelle des coordonnées de point.
2.  Sélection des coordonnées de point a partir d'une liste de points enregistrés.
3. Sélection des coordonnées de point a partir d'un graphique CAO de points enregistrés.

Entrer données implant. 1440710 girr:r;uler et revenir au menu Ori-

BRIl WY Es Il -OK Confirmer la saisie et poursuivre

1D Pt KJ| §| avec |'écran d'orientation de
I'appareil vers le point a implan-

hr 1.000 m|123| ter.

Ligne 0.000 m

H 0.000 m

Décalage 0.000 m

Annuler |Translat.| OK

Saisie de valeurs d'implantation (avec dessin CAO)
Les points d'implantation sont sélectionnés directement a partir d'un graphique CAO.
Ainsi, le point est déja consigné en tant que point tridimensionnel ou bidimensionnel et est extrait en conséquence.

Afficher le point sélectionné a
partir du graphique.

Rgvenir a Ig saisie des données
d'implantation.
M. Sélectionner un point a partir
Q d'un plan.
ft 11 11 1t Liste Sélectionner un point a partir
Q d'une liste.
-— —a
Man. Entrer’ manuellement les coor-
4 données.
I oK Confirmer le point choisi.
Préced. | Plan | Liste [Man.| Ok
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Résultats d'implantation avec coordonnées
Affichage des différences d'implantation exprimées en coordonnées sur la base des dernieres mesures de distance et
d'angle.

Résult. implantation Revenir a la saisie des données

d'implantation.

Appl.zimplant. Wert/Résult. implantation

Entrer le point suivant.

Enregistrer les valeurs d'implan-
1D Pt KJ tation et derniéres différences.

ALn -2.106 m Nouv.P1
AH -1.267 m|—5
ADecal 0.102m|@—]

-aln

Préced. |Enregist. ‘Nouv. Pt

Enregistrement des données d'implantation avec coordonnées

ID Pt Nom du point d'implantation.

Coordonnée Nord (entrée) Coordonnée Nord entrée par rapport au systéme de
coordonnées de référence.

Hauteur (entrée) Valeur de hauteur entrée.

Coordonnée Est (entrée) Coordonnée Est entrée par rapport au systéme de co-
ordonnées de référence.

Coordonnée Nord (mesurée) Coordonnée Nord mesurée par rapport au systéme de
coordonnées de référence.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

Coordonnée Est (mesurée) Coordonnée Est mesurée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

dN Différence de coordonnée Nord sur la base du systeme

de coordonnées de référence. dN = coordonnée Nord
(mesurée) - coordonnée Nord (entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) - Hau-
teur (entrée)
AE Différence de coordonnée Est sur la base du systeme

de coordonnées de référence. AE = coordonnée Est
(mesurée) - coordonnée Est (entrée)

REMARQUE
L'implantation verticale s'effectue toujours a I'appui de descriptions de points tridimensionnels. Lors de I'implantation
avec ligne de référence et |'implantation avec coordonnées, les dimensions Ligne, Hauteurs et Décalage sont utilisées.

REMARQUE
Les autres affichages sont identiques aux affichages dans le chapitre précédent.

11.3 Vérification

11.3.1 Principe de I'application Vérification
Par principe, la vérification peut étre considérée comme étant I'opération inverse de I'application Implantation
horizontale.
La vérification permet de comparer les positions existantes avec les positions correspondantes sur un plan, et
d'afficher et enregistrer les écarts.
En fonction de la configuration de la station, les données de plan resp. positions de comparaison peuvent étre entrées
en tant que cotes resp. distances, entrées avec coordonnées ou utilisées en tant que points avec graphique.
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Si des données de plan sont transmises depuis le PC sur la station totale en tant que dessin CAO, et qu'elles ont été
sélectionnées en tant que point graphique resp. élément graphique sur la station totale a des fins d'implantation, la
manipulation de grands nombres ou de gros volumes de données devient superflue.

Des applications typiques sont le contrdle des murs, colonnes, coffrages, grandes ouvertures et bien plus encore.
Pour ce faire, procéder a une comparaison avec les positions correspondantes sur un plan et les différences sont
directement affichées resp. enregistrées sur site.

Pour lancer I'application Vérification, sélectionner la touche correspondante dans le menu Applications.

Revenir a I'affichage précédent.

Menu Applications il B

Appl.>Sélectionner Application

Poursuivre avec la sélection
d'autres applications.

Appeler I'application Vérification.

Implant. horiz. Yérification Vérification
L X} o
| ]
Implant. Vert. Lighe manguante

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systéme affiche les travaux resp. la sélection de travaux ainsi que la sélection de
station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, |'application Vérification démarre. En fonction de la sélection de
station, le point @ mesurer peut étre déterminé de deux fagons :

1. Mesure des points a partir de lignes de construction.
2. Mesure des points a partir de coordonnées et/ou de points issus de dessins CAO.

11.3.2 Vérification avec lignes de construction

Lors de la vérification avec des lignes de construction, les valeurs de vérification devant étre entrées se rapportent
toujours a la ligne de construction qui a été sélectionnée comme ligne de référence.

Saisie de position de vérification

Saisie de la position de vérification en tant que cote par rapport a la ligne de construction définie dans la configuration
de la station, respectivement la ligne de construction a partir de laquelle I'appareil est configuré.

Les valeurs entrées sont des distances longitudinales et transversales par rapport a la ligne de construction définie.
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fr

1 Revenir a |'affichage précédent.

Entrer données vérification iD 0

Appl.zVerification/Entrer données vérification Confirmer la saisie et poursuivre
ID Pt H1 |HB | avec |'écran d'orientation de
L& I'appareil vers le point a implan-
hr 0.400 m|'2;| ter.
Ligne 1.000 m|'25
Décalage 2.000 m|'2;|
H -0.977 m|'2;|
Préced. OK
REMARQUE

Les valeurs de vérification sur la ligne de construction dans les sens vers I'avant et vers |'arriere de la station de
I'appareil sont des valeurs longitudinales, et les valeurs de vérification situées a droite et a gauche de la ligne de
construction sont des valeurs transversales. Les valeurs vers |'avant et vers la droite sont positives, tandis que les
valeurs vers |'arriere et vers la gauche sont négatives.

Direction vers un point de vérification

Cet affichage permet d'orienter I'appareil vers le point @ mesurer, en faisant tourner I'appareil jusqu'a ce que l'indicateur
rouge de direction soit sur « zéro » et que |'affichage numérique de I'angle en bas se trouve suffisamment proche de
« Z8ro ».

Dans un tel cas, le réticule pointe en direction du point de vérification afin de diriger le support cible et d'identifier le
point de vérification.

REMARQUE
Dans le cas d'un point au sol, il est en outre possible que le porteur du réflecteur se dirige en grande partie lui-méme
vers la ligne cible a I'aide de I'assistance de guidage.

Aligner et mesurer il L 0 Revenir a la saisie des données

d'implantation.
Appl.zimplant. horiz./Position implant.

Mesurer la distance et
IhDI' o 0400 m% /é:\wmﬂm%% gg;;s{s‘t.;|vre avec |'affichage des
Ah 117° 29' 05" —a:; 53-34-._589--
Dh 124197 m
‘ Préced. | | Mesure ‘

Résultats de vérification
Affichage des différences de position en termes de ligne, décalage et hauteur sur la base des derniéres mesures de
distance et d'angle.
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Résult. vérification

Appl.=Vernification/Résult. verification

ID Pt H1
AlLn -2423m
ADecal 0.950 m o+
aln
AH 2171 m
+ale
Préced. |Enregist. ‘Nouv. Pt

REMARQUE

Revenir a la saisie des données
d'implantation.

Enregistrer les valeurs d'implan-
tation et dernieres différences.

Nouv. Pi Entrer le point suivant.

[

Si I'option relative aux hauteurs n'a pas été activée dans la configuration de la station, les indications de hauteur et

tous les affichages afférents sont alors sans effet.

Vérification - Enregistrement des données avec lignes de construction

ID Pt

Nom de point d'implantation.

Ligne (entrée)

Distance longitudinale entrée s'appliquant a la ligne de
construction.

Décalage (entré)

Distance transversale entrée s'appliquant a la ligne de
construction.

Hauteur (entrée)

Hauteur entrée.

Ligne (mesurée)

Distance longitudinale mesurée s'appliquant a la ligne
de construction.

Décalage (mesure)

Distance transversale mesurée s'appliquant a la ligne
de construction.

Hauteur (mesurée)

Hauteur mesurée.

ADecal

Différence de la valeur transversale sur la base de la
ligne de construction. ADecal = Décalage (mesuré) -
Décalage (entré)

ALn

Différence de la valeur longitudinale sur la base de la
ligne de construction. ALn = Ligne (mesurée) - Ligne
(entrée)

AH

Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) - Hau-
teur (entrée)

11.3.3 Vérification avec coordonnées
Saisie d'un point de vérification

La saisie avec coordonnées de point peut se faire de trois manieres différentes :

o Entrer manuellement des coordonnées de point.

o Sélectionner des coordonnées de point & partir d'une liste de points enregistrés.
e Sélectionner des coordonnées de point a partir d'un graphique CAO de points enregistrés.
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1 Revenir a |'affichage précédent.

Entrer données vérification Di 0

el
(o]

Appl.=Verfication/Entrer dann&es vérification K Confirmer la saisie et poursuivre
ID Pt H1J:E] Fapparel vos o point & mplan-
hr 0.400 m|'z;| ter.

E 100.560 m
N 45650 m
H 2920 m

Préced. OK

Saisie de la position de vérification (avec dessin CAO)
Les points de vérification sont sélectionnés directement a partir d'un dessin CAO.
Ainsi, le point est déja consigné en tant que point tridimensionnel ou bidimensionnel et est extrait en conséquence.

Afficher le point sélectionné a
O partir du graphique.
Anpuler et revenir a la saisie des
points de mesure.
M. Sélectionner un point a partir
Q d'un plan.
ft 11 11 1t Liste Sélectionner un point a partir
Q d'une liste.
-— —a
Man. Entrel: manuellement les coor-
4 données.
I oK Confirmer le point choisi.
Préced. | Plan | Liste [Man.| Ok
REMARQUE

Si la configuration de la station a été définie sans les hauteurs, les indications de hauteur et tous les affichages
afférents sont sans effet.

REMARQUE
Les autres affichages sont identiques aux affichages dans le chapitre précédent.

Résultats d'implantation avec coordonnées

Affichage de différences d'implantation exprimées en coordonnées sur la base des derniéres mesures de distance et
d'angle.
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Résult. vérification | Revenir a la saisie des données

d'implantation.

Appl.=Vernification/Résult. verification

Enregistrer les valeurs d'implan-
ID Pt H1 tation et derniéres différences.

AE -97.701 m Nouv. Pt Entrer le point suivant.
AN -44 527 m o+
iz
AH -2463 m | o—|
-AE

Préced. ‘Enregist. | Nouv. Pt

Enregistrement des données d'implantation avec coordonnées

ID Pt Nom du point d'implantation.

Coordonnée Nord (entrée) Coordonnée Nord entrée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

Hauteur (entrée) Valeur de hauteur entrée.

Coordonnée Est (entrée) Coordonnée Est entrée par rapport au systeme de co-
ordonnées de référence.

Coordonnée Nord (mesurée) Coordonnée Nord mesurée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée.

Coordonnée Est (mesurée) Coordonnée Est mesurée par rapport au systeme de
coordonnées de référence.

dN Différence de coordonnée Nord sur la base du systeme

de coordonnées de référence. dN = coordonnée Nord
(mesurée) - coordonnée Nord (entrée)

AH Différence de hauteur. AH = Hauteur (mesurée) - Hau-
teur (entrée)
AE Différence de coordonnée Est sur la base du systeme

de coordonnées de référence. AE = coordonnée Est
(mesurée) - coordonnée Est (entrée)

REMARQUE

Le déroulement de la procédure de vérification avec coordonnées est identique a la vérification a partir de lignes de
construction, exception faite que, des coordonnées resp. différences de coordonnées sont affichées resp. entrées en
tant que résultats au lieu de distances longitudinales et transversales.

11.4 Ligne manquante

11.4.1 Principe de I'application Ligne manquante

L'application Ligne manquante permet de mesurer deux points situés a une position spatiale quelconque afin de
déterminer la distance horizontale, distance transversale, différence de hauteur et inclinaison entre les points.
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Pour déterminer une inclinaison a I'aide de la ligne manquante

ml

Menu Applications

Appl.zSélectionner Application

}

Implant. horiz.

Vérification

Revenir a I'affichage précédent.

Poursuivre avec la sélection
d'autres applications.

]

Ligne mangquante

Appeler I'application Ligne man-
quante.

LL L}
LL L}

\..

Implant. Vert. Lighe manguante

¢

Préced.

Une fois I'application appelée, les travaux resp. la sélection de travaux s'affichent.

Autres

A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.
Il'y a deux possibilités de mesure pour la détermination a I'aide de la ligne manquante :

1. Résultats entre le premier et tous les autres points mesurés.
2. Résultats entre deux points mesurés.

1. possibilité - Référence au point de base

7
@

Exemple avec points au sol
Apres la mesure du premier point, tous les autres points mesurés se référent au premier point.
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2. possibilité - Référence entre le premier et le second point
pe

@

P, ¥ \

Exemple avec points au sol
Mesure des premiers deux points
Choisir une nouvelle ligne selon le résultat et mesurer un nouveau point de base et un nouveau second point.

Mesure par rapport au premier point de référence

Mesure du Point 1 iD ':“3-";':1 “ Revenir a la sélection de travaux.

Appl.zLigne manquante/Mesurer Points

Déclencher une mesure au point.

hr 0400 m E Poursuivre avec la mesure sui-

Suivant
Ah 50 38‘ 54“ vante.
AV 79° 39' 29"
Dh 3.057 m H\)
A
"

Préced. | Mesure ‘ Suivant

Mesure par rapport au second point de référence

Mesure du Point 2 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.zLigne manquante/Mesurer Points

hr 0.400 m|'2;

Mesurer des angles et distances.

Afficher le résultat de Ligne

Ah 49° 27 03" manquante.
Av 75" 33' 42"
Dh 4781 m

Préced. | Mesure ‘ Résult.
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Affichage des résultats

Préced.

Ligne manguante

Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=Ligne manquante/Résultats

Enregistrer les résultats.

Di 4594 m
Dh 4.012m

Nouv. Ln

Variante - Nouvelle ligne. Pour-
suivre avec la saisie d'un nou-
veau Ter point de référence.

AH 2.238m
Pente 55.77%

Nouv. Pt

£l ERE

Variante - Point suivant : Calcul
de la ligne manquante relatif au
1er point de référence.

Préced. |Nouv. Ln ‘ Nouv. Pt

11.5 Mesure et enregistrement

11.5.1 Principe de I'application Mesure et enregistrement

L'application Mesure et enregistrement permet de mesurer des points dont la position n'est pas connue.
Les mesures de distance peuvent étre faites a I'aide du laser, a condition que le faisceau laser puisse étre dirigé

directement sur une surface.

En fonction de la configuration de la station, les positions de point sont calculées avec des cotes de ligne de

construction ou des coordonnées, et/ou avec des hauteurs.

Les points mesurés peuvent étre désignés et enregistrés sous différents noms de point.

REMARQUE

A chaque enregistrement, le nom de point est automatiquement incrémenté de la valeur « 1 ».

Les données de point enregistrées peuvent étre transmises au PC puis étre représentées dans un systeme de CAO
ou analogue afin d'y étre traitées ou imprimées et archivées a des fins de documentation.
Pour lancer I'application Mesure et enregistrement, sélectionner la touche correspondante dans le menu Applications.

Menu Applications '

Revenir a I'affichage précédent.

Appl.zSélactionner Application .

Poursuivre avec la sélection

d'autres applications.
Appeler I'application Mesure et
L» L enregistrement.
Mesurer et Enreq. Surface Mesurer et Enreg.
I +
Ajust. Vert. Distance remote

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, le systeme affiche les travaux resp. la sélection de travaux ainsi que la sélection de

station resp. configuration de la station correspondante.

Une fois la configuration de la station effectuée, I'application Mesure et enregistrement démarre.
En fonction de la configuration de la station, le systeme de points peut étre déterminé de deux fagons :

1. Positions des points en fonction d'une ligne de construction
2. Positions des points en fonction d'un systéme de coordonnées

11.5.2 Mesure et enregistrement avec lignes de construction

Les positions des points mesurés se rapportent a la ligne de construction qui a été utilisée comme référence.
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Les positions sont décrites a I'aide d'une cote longitudinale sur la ligne de construction et de la distance transversale
perpendiculaire.

PO est la position de I'appareil apres configuration.
Si des angles et des mesures sont mesurés pour la visée, les distances entre les axes de construction correspondantes
L et Q sont calculées resp. enregistrées.

Mesure de points avec lignes de construction
Une fois la configuration de la station terminée, les mesures peuvent étre entamées sans attendre.
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Mesurer Points

Appl.>Mesurer et Enregistre/Mesurer et Enreg.

ID Pt 1/,

Ah 147° 14' 34"
Av 69° 38' 30"
Dh 3.589m

A
]
I
I
|
|
]
]

<

Préced. | Enr. IM&E |!Iesure] Ln &D

Mesurer Points

Appl.>Mesurer et EnregistrerMesurer et Enreg

ID Pt 1%
Ln 0.332m
Dec. 0.005 m

E

Préced. | Enr. |M&E |fesurq Angles

11.5.3 Mesure et enregistrement avec coordonnées

Annuler et revenir au menu de
sélection.

Enregistrer les valeurs affichées
a I'écran pour la distance ho-
rizontale, I'angle horizontal et
I'angle vertical.

Mesurer et enregistrer la dis-
tance horizontale, I'angle hori-
zontal et I'angle vertical.

Mesurer la distance.

Basculer vers I'affichage des
distances entre les axes de
construction.

i EEE EE

Basculer vers I'affichage des
valeurs angulaires.

Les positions des points mesurés se rapportent au méme systéme de coordonnées dans lequel la configuration de la
station a été effectuée, et sont décrits resp. représentés par des valeurs de coordonnées E ou Y, N ou X et H pour la

hauteur.

N(X)
3

>E(Y)

PO est la position de I'appareil aprés configuration.
Si des angles et des distances sont mesurés pour les visées, les coordonnées correspondantes sont calculées resp.

enregistrées.

Mesure de points avec coordonnées

Les affichages suivants peuvent basculer entre affichage des angles et des coordonnées.
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Annuler Annuler et revenir au menu Ori-
gine.

Mesurer Points

Appl.>Mesurer et Enregistre/Mesurer et Enreg.

Décl her | i
ID Pt 1 IE;J er?rcegins(’ireer!r;ean;n c?:: l:oﬁr?gensl?ns

L'ID Pt (désignation) est incré-
Ah 163° 31" 17"

menté de « 1 ».
Av 66° 29' 30"
Dh 3.225m

Mesurer la distance.

Coord. Afficher les coordonnées.

A
]
I
I
|
|
]
]
1

() Basculer vers |'affichage des

valeurs angulaires.

2 Enregistrer les valeurs affichées
P Enr.
réced. I Enr. | M&E |!|eSI..II‘£I Coord. (a1 a I'écran pour la distance ho-

rizontale, I'angle horizontal et
I'angle vertical.

Mesurer Points

Appl.>Mesurer et EnregistreriMesurer et Enreg
ID Pt 1%
E 0.662m
N 2273 m|

E

Préced. | Enr. |M&E |fesurq Angles

REMARQUE
Si la configuration de la station a été définie sans les hauteurs, les indications de hauteur et tous les affichages
afférents sont sans effet.

REMARQUE

La valeur pour la distance horizontale se détermine par la mesure de distance. Si la lunette est encore bougée par la
suite, seules les valeurs pour les angles horizontal et vertical se modifient.

Certaines fois, il peut s'avérer difficile voire impossible de mesure un point avec précision (par ex. au milieu d'un
poteau ou d'un arbre). Dans ce cas, il convient de mesurer la distance par rapport a un point décalé.

1. Lorsque le point décalé est ciblé, mesurer la distance par rapport a ce point.
2. Tourner la lunette et viser le point devant étre véritablement mesuré afin de mesurer I'angle correspondant.
3. Enregistrer la distance mesurée par rapport au point décalé et I'angle par rapport au point véritable.

Mesure et enregistrement de données

ID Pt Nom du point mesuré

E, Décalage Coordonnée Est mesurée ou distance transversale par
rapport a la ligne de construction

N, Ligne Coordonnée Nord mesurée ou distance longitudinale
sur la ligne de construction

Hauteur (mesurée) Hauteur mesurée

11.6 Orientation verticale
11.6.1 Principe de I'orientation verticale

L'orientation verticale permet de positionner des éléments verticalement dans I'espace ou de les reporter verticalement.
Ceci s'avere particuliérement avantageux pour les placements a la verticale de coffrages sur des colonnes, car ceci
permet l'implantation ou la vérification de points verticalement I'un au-dessus de I'autre sur plusieurs étages.
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REMARQUE
Par principe, des points mesurés sont controlés afin de vérifier qu'ils sont bien verticalement I'un au-dessus de I'autre
dans I'espace.

REMARQUE
Selon les nécessités de I'application, les mesures peuvent étre effectuées avec ou sans canne de réflecteur.

Revenir a I'affichage précédent.

Menu Applications

Appl=Sélecti Applicati - i Slecti
ppl.rSélectionner Application P'oursuwre a\{ec !aselectlon

d'autres applications.
L. } Appeler |"application orientation
r: verticale.
Mesurer et Enreg. Surface Distance remote
P i
Ajust. Vert. Distance remote

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, les travaux resp. la sélection de travaux s'affichent.
A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.

Mesures par rapport au 1er point de référence

Une mesure d'angle et de distance est effectuée au 1er point de référence.

La distance peut étre mesurée directement au point ou a I'aide de la canne de réflecteur, en fonction de I'accessibilité
du 1er point de référence.

Revenir a la sélection de travaux.

Appl.=Align. Vert/hWesure Pt Baze Mesurer les angles et distances
par rapport au 1er point de réfé-
hr 0.400 m|!z;| il

Ah 54° 00' 41" Poursuivre avec la mesure sui-

vante.
Av 44° 09' 22"
Dh 1453 m

Préced. | Mesure ‘ Suivant
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Mesures des points suivants
La mesure des points suivants s'effectue toujours par mesure d'angle et de distance.

Apres

la deuxieme et chacune des mesures suivantes, les valeurs de correction sont actualisées par rapport au ler

point de référence de I'affichage du bas.

Appl.=Align. Vet Miser Pt Ref,

Revenir a la mesure du premier
point de référence.

Enregistrer les résultats.

12
hr o J Mesurer des angles et distances
AAh 87" 39' 49" et actualiser les valeurs correc-
tives dans I'affichage.
A droite 2223 m
En avant 0.000 m
AH 0458 m

Préced. Mesure

11.7 Mesure de surface

11.7.1 Principe de la mesure de surface

L'appareil détermine successivement la surface horizontale ou verticale incluse a partir de jusqu'a 99 points mesurés.
La séquence des points peut étre mesurée dans le sens des aiguilles d'une montre ou dans le sens inverse des
aiguilles d'une montre.

[} )
Y /jn
8
f( \\s /‘\/
v'? - ! l\‘

REMARQUE
Les points doivent étre mesurés de telle sorte que les lignes de liaison entre les points mesurés ne se croisent pas,
sans quoi la surface sera mal calculée.
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Revenir a |'affichage précédent.

Menu Applications il 1

Appl=Sélecti Applicati - i Slecti
ppl.xSélectionner Application Poursuivre avec la sélection

d'autres applications.

Appeler I'application Mesure de
L. surface.

Mesurer et Enreg.. Surface Surface

7

*

Ajust. Vert. Distance remote

Préced. Autres

Aprées avoir appelé I'application, sélectionner une surface sur le plan horizontal ou vertical.

REMARQUE
A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.

REMARQUE
La surface horizontale est calculée par projection des points mesurés dans le plan horizontal.

REMARQUE
La surface verticale est calculée par projection des points mesurés dans le plan vertical. Le plan vertical est défini a
I'aide des deux premiers points mesurés.

Mesures pour la détermination de surface

Les points doivent étre mesurés dans une séquence telle qu'ils englobent une surface.

Pour le calcul, la surface est toujours fermée a partir du dernier vers le premier point mesuré.

Les points doivent étre mesurés de telle sorte que les lignes de liaison entre les points mesurés ne se croisent pas,
sans quoi la surface sera mal calculée.

Mesure surface Revenir a la sélection de travaux.
Appl > SurfaceiMesures Supprimer le dernier point me-
Effacer Pt
Surface 533 m S— —
w éclencher une mesure au point.
Périmétre 13.392 m - J o ———
-m icher le résultat de la mesure
Nom. Pts 5799 de surface.
5

‘ Préced. |Effacer Pt| Mesure ‘ Résult.

Résultats

Les résultats sont enregistrés dans la mémoire interne et peuvent étre affichés sur le PC resp. imprimés a |'aide de
Hilti PROFIS Layout.
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Revenir a la sélection de travaux.

Sauvegarde résultats

ApplrSurfacesSurdace Enregistrer les résultats surfa-
ciques.

Surface 533 m?
Surface 0.00 ha
Périmétre 13.392 m P
Périmétre 0.01 km
Nom. Pts 5
‘ Préced. | ‘Enregist.

11.8 Mesure indirecte de hauteur

11.8.1 Principe de la mesure indirecte de hauteur
La mesure indirecte de hauteur permet de déterminer des différences de hauteur a des endroits ou points inaccessibles,
lorsqu'ils ne permettent pas de mesure directe de distance.
La mesure indirecte de hauteur permet de déterminer pratiquement toutes les hauteurs ou profondeurs quelconques,
telles que des hauteurs de mat de grue, des profondeurs d'excavations et bien plus encore.

REMARQUE
Il faut impérativement veiller a ce que le point de référence et les autres points inaccessibles se situent dans un méme
plan vertical.

Menu Applications i. 17I06A 0 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.>Sélactionner Application 5 i 4 i
s e mpteatone
L. . Apy_:)eler I'application de mesure
r; indirecte de hauteur.
Mesurer et Enreq. Surface Distance remote
174 !
Ajust. Vert. Distance remote

Préced. Autres

Une fois I'application appelée, les travaux resp. la sélection de travaux s'affichent.
A ce stade, il n'est pas nécessaire de régler la station.

177



11.8.2 Détermination indirecte de hauteur

Mesures au 1er point de référence

Une mesure d'angle et de distance est effectuée au 1er point de référence.

La distance peut étre mesurée directement au point ou a I'aide de la canne de réflecteur, en fonction de I'accessibilité
du 1er point de référence.

Mesure du Point 1 | Revenir a la sélection de travaux.

Appl.zDistance remote/Distance remote Déclencher une mesure au point.

1
hr 0.400 m 23| Suivan Poursuivre avec la mesure sui-

vante.

Av 102" 27' 48" !

Dh 4.121m 4:\_
I

‘ Préced. | | Mesure ‘ Suivant

Mesures des points suivants
La mesure des points suivants s'effectue uniquement par la mesure d'angles verticaux. La différence de hauteur par
rapport au 1er point de référence est affichée en continu.

Mesure du Point 2 | Nouv. H La nouvelle mesure indirecte de
. hauteur (suivante) se base sur un
Appl.zDistance remote/Distance remaote nouveau point de référence.
Enregistrer les résultats.
Av 11° 24 17" A
Dh 1.791m R
: b

e

AH 6.133 m -uhf:-n-

Nouv. H

11.9 Détermination d'un point par rapport a une ligne

11.9.1 Principe "Point par rapport a un axe"
L'application du principe "Point par rapport & un axe" permet de déterminer la position d'un point (par ex. point de
référence) par rapport a une ligne. De plus, les points peuvent étre déterminés parallélement, perpendiculairement ou
selon n'importe quel angle de méme que sur la ligne existante. Cette application s'avere particuliérement intéressante
pour par ex. placer des clous sur des chevalets pour tirer au cordeau afin de marquer des lignes paralléles sur un
chantier.

L'application s'effectue en deux étapes :

1. Définir la ligne.
2.  Sélectionner ou mesurer un point de référence

Si la station est configurée en mode Coordonnées/Graphique, la ligne et le point de référence peuvent étre déterminés
directement a partir des valeurs enregistrées.

Si la station n'est pas encore configurée, la ligne doit étre définie en mesurant les points de début et de fin de la ligne.
Le point de référence est également déterminé par mesure directe.
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11.9.2 Détermination d'une ligne
Mesure ou sélection du premier point de ligne

Mesure Pt Ref 1

Recalculer le point de la ligne de
référence ou choisir parmi les
points enregistrés.

ID Pt PiLn1 H _' Préced. Revenir & la mesure d'orienta-

tion.

Appl.2Paoint 4 la ligne

Déclencher une mesure au point.

Ah 340° 53" 15"
Av 74° 04' 00"

/
EEE L

Suivant Poursuivre a I'étape suivante.

Dh
Préced. Mesure
Mesure ou sélection du second point de ligne

Mesure Pt Ref 2

Recalculer le point de la ligne de
référence ou choisir parmi les
points enregistrés.

ID Pt PiLnh2 HBCI ) Préced. Retour a la mesure du premier

point.

Appl.2Paoint 4 la ligne

Déclencher une mesure au point.

Ah 26° 14' 50" B o Poursuivre 2 I'étape suivante.
Av 74° 04' 25"
Dh 4.002 m

Préced. | Mesure ‘ Suivant

Déplacement de ligne

Le point de début de la ligne peut étre déplacé afin d'utiliser une autre référence comme origine du systeme de
coordonnées. Si la valeur entrée est positive, la ligne se déplace vers |'avant, si elle est négative, le déplacement se
fait vers I'arriere. Si la valeur est positive, le point de début est déplacé vers la droite, si elle est négative, il est déplacé
vers la gauche.

Preced. Revenir a |'affichage précédent.

Translat. Ligne Constr. DD !

Appl.2DEcalage Implant.

Ligne 2,000 m|'z;) ~
Décalage 0.000 m|'2;

Entrer manuellement le change-
ment de ligne.

Déclencher une mesure au point.
Les valeurs mesurées de ligne,
distance et hauteur sont indi-
quées. Les valeurs peuvent étre
individuellement Iégendées.

Tourner Faire pivoter la ligne.

Suivant Poursuivre a I'étape suivante.

i

Préced. |Tourner| Mesure ‘ Suivant

Rotation de la ligne
Le sens de la ligne peut étre tourné autour du point de début. Si des valeurs positives sont entrées, la ligne tourne
dans le sens des aiguilles d'une montre, si les valeurs sont négatives, dans le sens inverse des aiguilles d'une montre.
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Revenir a |'affichage précédent.

Confirmer la rotation.

Annuler OK

11.9.3 Contréle de points par rapport a une ligne
Mesurer ou sélectionner un point de référence

E’ Choisir un point enregistré.

Déclencher une mesure au point.

Affich d int $
ou sélectionnés par rapport &1a
[bow. tn

Appl.>Point  la ligne

ID Pt cil=ll

ngne 3.079m @ hong ligne de référence.
Décalage -0.040 m A+ Enregistrer les résultats de me-

sure.

Redéfinir la ligne de référence.

Préced. |Enregist.| Mesure ‘Nouv. Ln

12 Données et traitement de données

12.1 Introduction

Les stations totales Hilti enregistrent les données par défaut dans la mémoire interne.

Les données sont des valeurs de mesure, c.-a-d. valeurs d'angle ou de distance, et, selon l'interdépendance des
paramétres resp. des valeurs spécifiques a I'application, des lignes et décalages ou coordonnées.

Les données peuvent étre échangées avec d'autres systemes a I'aide d'un logiciel PC.

En principe, toutes les données de station totale peuvent étre considérées comme des données de point, a I'exception
de données graphiques pour lesquelles les points sont proposés avec graphique.

Les points sont disponibles a des fins de sélection ou d'utilisation, tandis que le graphique est disponible en tant
qu'information supplémentaire.

12.2 Données de point
Les données de point peuvent correspondre a des points nouvellement mesurés ou a des points existants. Par
principe, la station totale permet de mesurer des angles et des distances.
Des coordonnées de point cible sont calculées a I'aide de la configuration de la station.
Ainsi, chaque point visé a I'aide du réticule ou du pointeur laser et pour lequel une distance est mesurée, est calculé
en tant que point tridimensionnel dans le systeme de la station totale.
Ce point tridimensionnel est identifié¢ de maniére univoque par la désignation de point.
Chaqgue point est spécifié par une désignation de point, coordonnée Y (ordonnée), coordonnée X (abscisse) et
éventuellement une hauteur.
Des points donnés sont définis par leurs coordonnées ou points avec éléments graphiques joints.
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12.2.1 Points en tant que points de mesure

Les données de mesure sont des points mesurés, qui sont générés et enregistrés sur la station totale en tant que
points de coordonnées, a partir des applications pertinentes telles que Implantation horizontale, Implantation verticale,
Vérification et Mesure et enregistrement.

Les points de mesure sont définis de maniere unique au sein d'une station.

Si le méme nom est réutilisé en tant que point de mesure, le point de mesure existant risque d'étre écrasé ou renommé
par un autre nom de point.

Les points de mesure ne peuvent pas étre édités.

12.2.2 Points en tant que points de coordonnées

Si un systéme de coordonnées est utilisé, toutes les positions sont généralement définies par un nom de point et
des coordonnées, au moins un nom de point et deux valeurs de coordonnées horizontale X, Y ou E, N, etc. sont
impérativement nécessaires pour décrire une position de point donnée.

La hauteur est en général indépendante des valeurs de coordonnées XY.

La station totale utilise des points en tant que points de coordonnées, des points dits de contrdle ou fixes et des
points de mesure avec coordonnées.

Les points fixes sont des points avec coordonnées données qui sont entrés manuellement dans la station totale ou
ont été transmis a |'aide de Hilti PROFIS Layout par le biais d'un support de données USB resp. directement par le
cable USB.

Ces points fixes peuvent également étre des points d'implantation. Un point de contrdle (point fixe) est défini de
maniére unique dans un travail.

Les points de contréle ou fixes peuvent étre édités sur la station totale, a condition qu'aucun élément graphique
ne soit joint au point.

12.2.3 Points avec éléments graphiques

Sur I'appareil, des données graphiques peuvent étre chargées, représentées et sélectionnées a partir d'un environne-
ment CAO a I'aide du logiciel Hilti PROFIS Layout.

Le systeme Hilti permet de générer des points et éléments graphiques de différentes fagcons a I'aide du logiciel Hilti
PROFIS Layout, afin de les transmettre resp. utiliser sur la station totale.

Les points avec éléments graphiques joints ne peuvent pas étre édités sur la station totale, mais seulement
sur le PC équipé du logiciel Hilti PROFIS Layout.

12.3 Génération de données de point
12.3.1 Avec station totale

Chague mesure donne lieu a un enregistrement de données de mesure resp. génere un point de mesure. Les points
de mesure sont soit uniquement définis en tant que valeurs d'angle ou de distance, nom de point avec valeurs d'angle
et de distance soit en tant que nom de point avec coordonnées.

12.3.2 Avec Hilti PROFIS Layout

1. Création de points a partir des cotes de plan par le biais de la construction de lignes, courbes et la
représentation d'éléments graphiques

Le logiciel Hilti PROFIS Layout permet de générer un graphique a partir des cotes de plan resp. dimensions cotées
dans le plan de construction, qui reproduit quasiment le plan de construction.

Pour ce faire, le plan est reconstitué graphiquement, sous une forme simplifiée, sur le PC grace au logiciel pour PC,
de sorte que lignes, courbes, etc. soient représentées en tant que points avec graphique associé.

Il est également possible de générer des courbes spécifiques, a partir desquelles des points peuvent étre générés par
ex. a intervalles réguliers.

2. Création de points a partir de I'importation de données CAO et compatibles CAO

A l'aide du logiciel Hilti PROFIS Layout, les données CAO sont transmises directement au PC dans des formats DXF
ou DWG compatible AutoCAD.

Des points sont générés a partir des données graphiques, a savoir les lignes, courbes, etc.

Avec le logiciel Hilti PROFIS Layout, les éléments CAO graphiques permettent de générer des données de point a
partir de points finaux, des points d'intersection a partir de lignes, des points centraux a partir de distances, des
points circulaires, etc.

Les éléments graphiques d'origine provenant du systéme CAO sont rattachés de maniére visible aux données de
point ainsi générées.

Les données disponibles en CAO peuvent étre hiérarchisées en différentes couches. Dans le logiciel Hilti PROFIS
Layout, ces données sont regroupées en une couche lors de la transmission a I'appareil.
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REMARQUE
Il convient de veiller particulierement a ce qu'en matiere d'organisation des données sur le PC, la densité de points
définitive souhaitée soit respectée avant la transmission vers I'appareil.

3. Importation de données de point a partir de tableaux ou de fichiers texte
Des données de point peuvent étre importées a partir de tableaux ou de fichiers texte ou XML dans le logiciel Hilti
PROFIS Layout, y étre traitées puis transmises a la station totale.

12.4 Enregistrement de données

12.4.1 Mémoire interne a la station totale

La station totale Hilti enregistre dans les applications, des données qui sont organisées selon les besoins.
Dans le systeme, les données de point resp. de mesure sont triées par travaux et stations d'appareil.

Travail
A un travail appartient un bloc unique de points de contrdle (points fixes) resp. points d'implantation.
Plusieurs stations peuvent appartenir a un méme travail.

Station de I'appareil plus orientation (si pertinent)
A une station correspond toujours une orientation.
A une station correspondent des points de mesure avec une désignation de point univoque.

REMARQUE
Un travail peut ainsi étre considéré quasiment comme un fichier.

12.4.2 Support de données USB

Le support de données USB permet d'échanger des données entre le PC et la station totale. Il n'est pas utilisé en tant
que support mémoire additionnel.

REMARQUE
C'est toujours la mémoire interne de la station totale qui sert de support mémoire sur la station totale.

13 Gestionnaire de données de la station totale

13.1 Vue d'ensemble

Le gestionnaire de données permet d'accéder aux données stockées dans la mémoire interne de la station totale.
Le gestionnaire de données offre les possibilités suivantes :

o Créer, supprimer et copier un nouveau travail
o Entrer, éditer et supprimer des coordonnées de points de contrdle resp. points fixes.
o Affichage et suppression de points de mesure

Menu Applications | Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=SElectionner Application Appeler I'application Gestion-
5 ﬁ naire de données.
ﬁ Gestion données

Point alaligne Gestion Données

Dy

Configuration

Préced.

/

182



REMARQUE

Les points de controle resp. points fixes peuvent uniquement étre édités a condition qu'ils ne soient liés a aucun

graphique.

13.2 Sélection de travaux

Aprés le démarrage du gestionnaire de données, la liste des travaux existants dans la mémoire interne est affichée.
Il faut d'abord sélectionner un travail existant avant de pouvoir activer les fonctionnalités pour points et points de

mesure.

Sélectionner Projet

Revenir a I'affichage précédent.

Appl.zGestion DonnéexFrojet

Consulter les détails du travail.

- A

Copier le travail choisi.

Supprimer le travail choisi.

HERER

Sélectionner ou créer un nou-
veau travail.

VADUZ 1

Effacer
GASSNER_MR

Nouveau
LOP
M&R
|

Préced. | Info | Cop [=fface|Nouveau

Préced.

Détails du projet

Revenir a I'affichage précédent.

Appl.zGestion DonnéexFrojet

Sélectionner des fonctions pour
des points fixes.

Appeler les fonctionnalités rela-
tives au point de mesure.

Projet LOP
Date 21/06/11  LhesPK
Heure 05:52
Nom. Pts 12
Nom. Stat 2

Préced. | Pt Dsgn |Pts. Mes‘

13.2.1 Points fixes (Contréle resp. points d'implantation)

Une fois le travail approprié choisi, si I'option Points est sélectionnée, des points peuvent étre entrés avec des
coordonnées ou des points existants avec coordonnées peuvent étre édités ou supprimés.

13.2.1.1 Saisie de points avec coordonnées
Saisie manuelle du nom de point et des coordonnées.

Si le nom de point devait déja exister, un message d'avertissement approprié invite & changer de nom de point.
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Sélectionner manuellement Di 1 Revenir a I'affichage précédent.
ApplGestion donnéesProjet Sélectionner un point a partir
ID Pt 3|F|B | d'un plan.
C — — -
- Sélectionner un point & partir
Liste
E 254.000 m|'2;| d'une liste.
Entrer manuellement un point.
N 315,000 m[tz;| [0 | P
Confirmer la saisie et valider.
H 36.000 m|'2;|

‘ Annuler | Plan ‘ Liste ‘Man. ‘ OK

REMARQUE
La touche correspondant a la fonction en cours d'utilisation est représentée en « grisé ».

13.2.1.2 Sélection de points a partir d'une liste ou d'une représentation graphique
Une sélection de points a partir d'une liste ou d'une représentation graphique est illustrée ci-apres.

Annuler Annuler et revenir & |'affichage

Sélectionner point de plan [ g '

2

| e— ) &

‘ Annuler | Plan ‘ Liste ‘Man. ‘ OK

précédent.
Appl.xGestion donnédesProjet B - N -
s - Sélectionner un point a partir
oy » d'un plan
< > plan.
S - Sélectionner un point & partir
Liste
Q d'une liste.
Sélectionner un point par saisie
Q manuelle.
Confirmer la saisie et valider.

Sélectionner dans liste

Appl.xGestion donnéesiPmjet
ID Pt —| ", |
DPt | E N H
Ol2 3000 |2000 |0500
OINFO_.. [6.000 5000 [1.500
OINFO_... |36.000 [23.000 [12.000

‘I Annuler | Plan ‘ Liste ‘Man. ‘ OK

13.2.1.3 Suppression et édition de points

Une fois qu'un point a été sélectionné et confirmé, le point peut étre supprimé resp. modifié dans I'affichage suivant.
Dans le cas de la modification, seules des coordonnées et hauteurs peuvent étre modifiées, mais pas le nom de point.
Pour pouvoir modifier le nom d'un point, le point doit étre entré avec un nouveau nom.
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Voir le Point
Appl.>Gestion données/Données Point
ID Pt NFO_2.03
E 6.000 m
N 5.000m|
H 1.500 m

Nix)

Ely)

‘ Préced. | Effacer | Editer

REMARQUE

Revenir a I'affichage précédent.

Supprimer le point affiché.

Editer les points affichés.

Les points avec graphique joint ne peuvent étre ni modifiés, ni supprimés. Cette possibilité est uniguement proposée

sur le PC équipé du logiciel Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Points de mesure

Une fois le travail approprié choisi, des stations peuvent étre affichées avec leurs points de mesure afférents.
Ce faisant, une station peut étre supprimée avec toutes ses données de mesure afférentes.
Pour ce faire, activer |'option Points de mesure lors du choix du travail.

13.2.2.1 Sélection de station

L'illustration suivante montre une sélection de station a partir d'une saisie manuelle du nom de la station, a partir

d'une liste et d'un graphique.

Sélectionner dans liste

Appl.>Gestion données/Projet

Annuler

Annuler et revenir a |'affichage
précédent.

Sélectionner un point a partir
d'un plan.

Supprimer la station et tous les
points de mesure correspon-
dants.

ID Pt NFO_2.4/% |
DPt| E N H =
o2 3000 (2000 |0500
Liste
OINFO_. |6.000 |5.000 |1500

Sélectionner un point a partir
d'une liste.

CNFO_. |36.000 (23000 (12000

‘ Annuler | Plan ‘ ‘Man. ‘ OK

Appl.2Gestion donnéesProjet

MNFO_2.4

L]
—

‘ Annuler

‘ Liste ‘ Man. ‘ OK

B EEE

Confirmer la saisie et valider.
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13.2.2.2 Sélection de points de mesure

Une fois la station choisie, un point de mesure peut étre entré a des fins de recherche manuelle ou sélectionné a partir
d'une liste de points de mesure ou a partir d'un affichage graphique.

Annuler et revenir a |'affichage
précédent.

Sélectionner dans liste

Appl.>Gestion donnéesiFrojet

y
Sélectionner un point a partir
ID Pt KL1 |HBC| d'un plan.
| Eftacer |
| ox |

Effacer Supprimer le point.

ID Pt E N H
B Sélecti int 3 rti
DL 106 [0.000 [0000 |- Llste e it POt party

KL 0.000 0 000 - oK Confirmer la saisie et valider.
Neue St |0.000 0.000 -

‘Annuler | Plan | Effacer ‘ OK

Appl.=Gestion données/FPoints mesuras

- - -

| — ]

‘ Annuler

| Liste \ OK

13.2.2.3 Affichage et suppression de points de mesure

Une fois les points de mesure sélectionnés, les valeurs de mesure et coordonnées peuvent étre affichées et le point
de mesure supprimé.

Points mesurés Revenir a I'affichage précédent.
Appl.#Gestion donnéesiPoints mesurés Supprimer le point.
ID Stat AB—XY—1 |E | Afficher les données de mesure.
ID Pt 1|§ | Afficher les coordonnées.
o 1] n
Ah 346° 12' 54 Afficher les distances entre les
a 1 n axes de construction.
Av 79° 20' 52
Dh 3.028 m
‘ Préced. | Effacer | ‘ Coord.

13.3 Suppression d'un travail

Avant qu'un travail ne soit supprimé, un message de confirmation approprié apparait, offrant la possibilité de consulter
encore une fois les détails du travail.
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REMARQUE
Si le travail est supprimé, toutes les données relatives au travail seront perdues.

13.4 Création d'un nouveau travail

Lors de la saisie d'un nouveau travail, il faut veiller a ce que le nom du travail soit uniqguement présent une fois dans la
mémoire.

Nommer nouveau projet il 14 . —-|"= Entrer le nom du travail.

ApplsGestion donnéesProjet Annuler et revenir a la sélection

. - de travaux.
PrOJEt "'| BCl Confirmer la saisie et valider.

Date 14/06/10
Heure 16:11
‘ Annuler | OK

13.5 Copie d'un travail
Plusieurs possibilités de la copie d'un travail peuvent se présenter :

e De la mémoire interne vers la mémoire interne.
o De la mémoire interne vers le support de données USB.
e Du support de données USB vers la mémoire interne.

Lors de I'opération de copie, le nom du travail peut étre modifié dans la mémoire cible.
Il est ainsi possible de renommer le travail en le copiant et de dupliquer les données du travail.

Copier le projet ! Sélectionner la mémoire de
base.
Appl.zGestion donnéesiProjet ; X . . R
Sélectionner la mémoire cible.

Mem. Origine Memoirenl Annuler et revenir a I'affichage
Mem. Destinat. Mémoire Int. précédent.

. — Confirmer la saisie et valider.
Projet CK_2.09/=|
Nouv. proj. | e, |
‘ Annuler | ‘ OK
REMARQUE

Si le nom du travail existe déja dans la mémoire cible, un autre nom doit étre choisi ou le travail existant supprimé.
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14 Echange de données avec le PC

14.1 Introduction
L'échange de données entre la station totale et le PC s'effectue toujours en liaison avec le programme pour PC Hilti
PROFIS Layout.
Les données transmises sont des données binaires qui ne peuvent pas étre lues sans ce programme.
L'échange de données peut se faire soit directement par le cable USB, soit par le biais d'un support de données USB.

14.2 Hilti PROFIS Layout

Par principe, les données sont échangées en tant que travail complet, c.-a-d. que toutes les données appartenant au
travail sont échangées entre la station totale Hilti et le logiciel Hilti PROFIS Layout.

Un travail peut contenir seulement des points de contrble resp. fixes, avec et sans graphiques, ou une combinaison,
c.-a-d. des points de contrdle resp. fixes ainsi que points de mesure (données de mesure) y compris des résultats
issus des applications correspondantes.

14.2.1 Types de données

Données de point (points de contréle resp. points d'implantation)

Les points de contréle sont en méme temps des points d'implantation et peuvent étre liés a des éléments graphiques
pour faciliter I'identification ou esquisser des situations.

Si ces points sont transmis avec des éléments graphiques joints du PC vers la station totale, ces données sont
représentées graphiquement sur la station totale.

Si ultérieurement, des points de contréle resp. d'implantation sont entrés manuellement sur la station totale, aucun
élément graphique ne peut leur étre lié ou joint sur la station totale.

Données de mesure

Les points de mesure resp. données de mesure et résultats d'application sont par principe uniquement transmis de la
station totale vers le logiciel Hilti PROFIS Layout.

Les points de mesure peuvent étre transmis en tant que données de point en format texte avec espaces, séparées
par des virgules (CSV) ou dans d'autres formats tels que DXF et AutoCAD DWG et étre traités sur d'autres systemes.
Les résultats d'application tels que différences d'implantation, résultats surfaciques, etc. peuvent étre exportés du
logiciel Hilti PROFIS Layout en format texte en tant que « Rapport ».

Récapitulatif
Les données suivantes peuvent étre échangées dans les deux sens entre la station totale et le logiciel Hilti PROFIS
Layout.

Station totale vers Hilti Profis Layout :

o Données de mesure : nom de point, angle et distance.
o Données de point : nom de point, coordonnées + hauteur.

Hilti Profis Layout vers la station totale :

188



o Données de point : nom de point, coordonnées + hauteur.
o Données graphiques : Coordonnées avec éléments graphiques.

REMARQUE
Aucun échange entre la station totale et d'autres systemes PC n'est prévu directement, il peut uniquement s'effectuer
via le logiciel Hilti PROFIS Layout.

14.2.2 Sortie de données (exportation) a I'aide de Hilti PROFIS Layout

Les données enregistrées dans les applications suivantes peuvent étre exportées dans différents formats a I'aide du
logiciel Hilti PROFIS Layout :

1 Implantation horizontale

2. Implantation verticale

3.  Vérification

4.  Mesure et enregistrement

5. Mesure de surface (résultat surfacique)

Données de sortie
Hilti PROFIS Layout permet de lire les données enregistrées a partir de la station totale et d'extraire les données
suivantes.

1. Nom de point, angle horizontal, angle vertical, distance, hauteur du réflecteur, hauteur de I'instrument

2. Nom de point, coordonnée E, coordonnée N, hauteur
3. Résultats d'application tels que différences d'implantation et mesures de surface

Formats de sortie

Format CSV Données détaillées séparées par des virgules.

Format texte Espacements remplis avec des espaces, de sorte que
les données détaillées sont présentées en tableau.

Format DXF Format d'échange texte compatible CAO.

Format DWG Format de données binaires compatible AutoCad.

14.2.3 Entrée de données (importation) a I'aide de Hilti PROFIS Layout

Données d'entrée
Hilti PROFIS Layout permet de lire les données suivantes, de les convertir et de les transmettre a la station totale
directement par céble ou via un support de données USB :

1. Noms de point (points fixes) avec coordonnées et hauteurs.
2. Polylignes (lignes, courbes) provenant d'autres systémes

Format d'entrée

Format CSV Données séparées par des virgules.

Format .txt Données séparées par des espaces.

Format texte Espacements remplis avec des espaces, de sorte que
les données détaillées sont présentées en tableau.

Format DXF Dessin CAO avec lignes et arcs en tant que format
d'échange CAO général.

Format DWG Dessin CAO avec lignes et arcs en tant que format
compatible AutoCAD.
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15 Calibrage et ajustage

15.1 Etalonnage sur site
L'appareil est correctement réglé a la livraison.
Les valeurs de consigne de l'appareil peuvent néanmoins se modifier dans le temps du fait de variations de
température, de mouvements subis lors du transport et ou du vieillissement.
C'est la raison pour laquelle I'appareil dispose d'une fonction permettant de contréler les valeurs de consigne et, le
cas échéant, de les corriger par le biais d'un étalonnage sur site.
L'appareil, installé avec un trépied de maniére stable et de qualité adéquate, utilise pour ce faire une cible bien visible,
clairement identifiable & +3 degrés par rapport a I'horizontale et a une distance de 70 & 120 m env. On procede ensuite
a une mesure dans les positions de lunette 1 et 2.

REMARQUE
Une assistance interactive étant proposée a I'écran pour cette procédure, il suffit de suivre les instructions.

Cette application permet de procéder a I'étalonnage et I'ajustage des trois axes instrumentaux suivants :

e Axe de collimation
e Av - Collimation
o Compensateur a deux axes (les deux axes)

15.2 Procédure d'étalonnage sur site

REMARQUE
Manceuvrer précautionneusement I'appareil pour éviter toutes vibrations.

REMARQUE
L'étalonnage sur site requiert minutie et exactitude. Une visée imprécise ou des secousses exercées sur |'appareil
peuvent entrainer des valeurs d'étalonnage erronées et, par conséquent, des mesures comportant des erreurs.

REMARQUE
En cas de doutes, faire controler I'appareil par le S.A.V. Hilti.

1. Installer I'appareil en toute sécurité sur un trépied approprié.
2. Dans le menu Applications, sélectionner I'option Configuration.

Configuration Préced. Annuler et revenir au menu de
g i sélection.

Appl.=Configuration

@ Appeler le menu Etalonnage
@ = avec affichage des valeurs en-
t ? Etalonnage registrées dans I'appareil.
=1
Config. systeme Etalonnage

L +f+
i '

+|

Info de systéme | Etalonnage écran

‘ Préced.

3.  Sélectionner le menu Etalonnage.
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Démarrer I'opération d'étalon-

Valeurs de étalonnage

Nouveau

" — - nage.
Appl.=Configuration/Etalonnage oK Confirmer les valeurs d'éta-
Av - Collimation 0° Q0" 48" - lonnage affichées et revenir au
. . menu de configuration.
Ah - Collimation 0° 00" 21"
|Nouveau OK
4. Démarrer I'opération d'étalonnage ou confirmer les valeurs d'étalonnage affichées sans procéder a un nouvel
étalonnage.

5. Sélectionner une cible clairement identifiable & + 3 degrés par rapport a I'horizontale a une distance de 70-120
m env. et viser avec précaution.
REMARQUE Rechercher une cible appropriée, pouvant étre suffisamment bien visée.
REMARQUE Si |'appareil ne se trouve pas dans la 1ére position de lunette, I'affichage y invite.

Mesure point aface 1 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=Configuration/Etalannage Procéder a la mesure dans la

position de lunette 1.

Etalonnage
Viser objectif a £ 3° a l'horizontale.
Ah 325° 55' 48"
Av 90° 00" 02"
‘ Préced. | Mesure

6. Procéder a la mesure dans la position de lunette 1.
L'affichage invite ensuite a passer a la 2e position de lunette.
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7.

Mesure point aface 1 Revenir a I'affichage précédent.

Appl.=Configuration/Etalannage Procéder a la mesure dans la

position de lunette 2.

Etalonnage
Viser objectif & £ 37 a lhorizontale.
Ah 145° 58" 22"
Av 270° 11' 43"
‘ Préced. | Mesure

8. Viser a nouveau la méme cible a + 3° par rapport a I'horizontale.
REMARQUE Une assistance proposée a |'écran affiche des différences pour les cercles vertical et horizontal.
Ceci permet exclusivement de trouver plus facilement la cible.
REMARQUE Lorsque la cible est visée dans la deuxieme position de lunette, les valeurs devraient étre
approximativement « nulles » ou seulement diverger de quelques secondes.
9. Procéder a la mesure dans la position de lunette 2.
Si les mesures ont été correctement effectuées dans les deux positions de lunette, les nouvelles et anciennes
valeurs de consigne pour Av - Collimation et Axe de collimation sont affichées.

Définir nouvelles valeurs  [Jf T Annuler et restaurer les

anciennes valeurs.

AppI.>Configuration."étalonnage

d'étalonnage et enregistrer.

- - m Valider les nouvelles valeurs
Av - Collim. (pré) 0" 00' 04" -

Av - Collim. (nou) 0° 00' 02"
Ah - Collim. (pré) 0° 00' 05"
Ah - Collim. (nou) 0° 00" 05"

Annuler Set

10. Valider et enregistrer les nouvelles valeurs d'étalonnage.
REMARQUE L'opération d'étalonnage précédente pour Av - Collimation et Axe de collimation a également
permis de déterminer les nouvelles valeurs de consigne pour le compensateur a deux axes.

La validation des nouvelles valeurs d'étalonnage implique également la validation de nouvelles valeurs de
consigne pour le compensateur.
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15.3 Service de calibrage Hilti

Nous recommandons de confier réguliérement I'appareil au service de calibrage Hilti, pour pouvoir garantir la fiabilité
selon les normes applicables et les réglementations en vigueur.

Le service de calibrage Hilti est a tout moment a la disposition des utilisateurs ; nous vous recommandons cependant
de faire contréler I'appareil au moins une fois par an.

Le service de calibrage Hilti certifie qu'au jour du contrdle, les spécifications de I'appareil vérifié sont conformes aux
caractéristiques techniques figurant dans le mode d'emploi.

En cas d'écarts avec les données du constructeur, le réglage des appareils de mesure utilisés est réinitialisé.

Apres l'ajustage et le contrble, une plaquette de calibrage est apposée sur I'appareil et il est certifié par écrit, au
moyen d'un certificat de calibrage, que I'appareil fonctionne dans les plages de caractéristiques indiquées par le
constructeur.

Les certificats de calibrage sont systématiquement requis pour les entreprises qui sont certifiées ISO 900X. Le
revendeur Hilti agréé le plus proche se tient a votre disposition pour vous conseiller.

16 Nettoyage et entretien

REMARQUE
Le remplacement des pieces endommagées doit étre
confié au S.A.V. Hilti.

16.1 Nettoyage et séchage

Souffler la poussiere se trouvant sur le verre.
ATTENTION
Ne pas toucher le verre avec les doigts.

Nettoyer |'appareil uniqguement avec un chiffon propre et
doux. Humidifier, si besoin est, avec un peu d'eau ou
d'alcool pur.

ATTENTION

Ne pas utiliser d'autres liquides que de I'alcool ou de
I'eau. Ceux-ci risqueraient d'attaquer les pieces en ma-
tiere plastique.

REMARQUE
Le remplacement des pieces endommagées doit étre
confié au S.A.V. Hilti.

16.2 Stockage

REMARQUE
Ne pas laisser I'appareil mouillé. Le laisser sécher avant
de le ranger et de le stocker.

REMARQUE
Toujours nettoyer |'appareil, le coffret de transport et les
accessoires avant de les stocker.

REMARQUE

Si le matériel est resté longtemps stocké ou transporté,
vérifier sa précision (mesure de controle) avant de I'utili-
ser.

ATTENTION

Retirer les batteries si I'appareil n'est pas utilisé pen-
dant un temps prolongé. Des piles/batteries qui coulent
risquent d'endommager I'appareil.

REMARQUE

Respecter les plages de températures en cas de stockage
du matériel, notamment en hiver ou en été, surtout si
I'équipement est conservé dans I'habitacle d'un véhicule.
(de -30 °C a +70 °C (de -22 °F a +158 °F)).

16.3 Transport

ATTENTION

Pour expédier P'appareil, toujours isoler les batte-
ries ou les retirer de I'appareil. Des piles/batteries qui
coulent risquent d'endommager I'appareil.

Pour transporter ou renvoyer le matériel, utiliser soit le
carton de livraison Hilti, soit tout autre emballage de
qualité équivalente.

17 Recyclage

AVERTISSEMENT

En cas de recyclage incorrect du matériel, les risques suivants peuvent se présenter :

la combustion de pieces en plastique risque de dégager des fumées et gaz toxiques nocifs pour la santé.

Les piles abimées ou fortement échauffées peuvent exploser, causer des empoisonnements ou intoxications, des
brllures (notamment par acides), voire risquent de polluer I’environnement.

En cas de recyclage sans précautions, des personnes non autorisées risquent d’utiliser le matériel de maniére
incorrecte, voire de se blesser sérieusement, d’infliger de graves blessures a des tierces personnes et de polluer

I’environnement.
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Les appareils Hilti sont fabriqués pour une grande partie en matériaux recyclables dont la réutilisation exige un tri
correct. Dans de nombreux pays, Hilti est déja équipé pour reprendre votre ancien appareil afin d'en recycler les
composants. Consulter le service clients Hilti ou votre conseiller commercial.

Pour les pays européens uniquement

Ne pas jeter les appareils de mesure électroniques dans les ordures ménageres !

Conformément a la directive européenne concernant les appareils électriques et électroniques anciens
et sa transposition au niveau national, les outils électriques usagés et les blocs-accus doivent étre
collectés séparément et recyclés de maniére non polluante.

Les piles doivent étre éliminées conformément aux réglementations nationales en vigueur. Procéder au
recyclage conformément a la préservation de I'environnement.

18 Garantie constructeur des appareils

Hilti garantit I'appareil contre tout vice de matiéres et
de fabrication. Cette garantie s'applique a condition que
I'appareil soit utilisé et manipulé, nettoyé et entretenu
correctement, en conformité avec le mode d'emploi Hilti,
et que l'intégrité technique soit préservée, c'est-a-dire
sous réserve de |'utilisation exclusive de consommables,
accessoires et pieces de rechange d'origine Hilti.

Cette garantie se limite strictement a la réparation gratuite
ou au remplacement gracieux des pieces défectueuses
pendant toute la durée de vie de I'appareil. Elle ne couvre
pas les pieces soumises a une usure normale.

Toutes autres revendications sont exclues pour au-
tant que des dispositions légales nationales impé-
ratives ne s'y opposent pas. En particulier, Hilti ne

saurait étre tenu pour responsable de toutes dété-
riorations, pertes ou dépenses directes, indirectes,
accidentelles ou consécutives, en rapport avec I'uti-
lisation ou dues a une incapacité a utiliser I'appareil
dans quelque but que ce soit. Hilti exclut en particu-
lier les garanties implicites concernant I'utilisation et
I'aptitude dans un but bien précis.

Pour toute réparation ou tout échange, renvoyer |'appa-
reil ou les piéces concernées au réseau de vente Hilti
compétent, sans délai, dés constatation du défaut.

La présente garantie couvre toutes les obligations d'Hilti
et annule et remplace toutes les déclarations antérieures
ou actuelles, de méme que tous accords oraux ou écrits
concernant des garanties.

19 Déclaration FCC (valable aux Etats-Unis) / Déclaration IC (valable au Canada

ATTENTION

Cet appareil a subi des tests qui ont montré qu'il était
conforme aux limites définies pour un instrument numé-
rique de la classe B, conformément a l'alinéa 15 des
reglements FCC. Ces limites sont congues pour assu-
rer une protection suffisante contre toutes interférences
nuisibles dans les zones résidentielles. Des appareils de
ce type génerent, utilisent et peuvent donc émettre des
radiations haute fréquence. S’ils ne sont pas installés et
utilisés conformément aux instructions, ils peuvent cau-
ser des interférences nuisibles dans les réceptions de
radiodiffusion.

L'absence de telles perturbations ne peut toutefois étre

garantie dans des installations de type particulier. Si cet
appareil provoque des interférences nuisibles a la ré-
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ception radio ou télévision, ce qui peut étre constaté en
arrétant I'appareil et en le remettant en marche, I'utili-
sateur est tenu d'éliminer ces perturbations en adoptant
I'une ou I'autre des mesures suivantes :

Réorienter I'antenne de réception ou la déplacer.
Augmenter la distance entre I'appareil et le récepteur.

Demander I'aide d’un revendeur ou d’un technicien spé-
cialisé en radio/TV.

REMARQUE

Toute modification ou tout changement subi par I'appareil
et non expressément approuvé par Hilti peut limiter le
droit de I'utilisateur a se servir de I'appareil.



20 Déclaration de conformité CE (original)

Désignation : Station totale
Désignation du modele : POS 15/18
Génération : 01
Année de fabrication : 2010

Nous déclarons sous notre seule et unique responsabilité
que ce produit est conforme aux directives et normes
suivantes : 2011/65/UE, 2006/95/CE, 2004/108/CE.
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Affichage de l'inclinaison
verticale . . . ... ... ... .. .. ... 99,125
Affichage du cercle horizontal . . . . ... .. 99,123
Affichage du travail actuel . . .. ... ... 100, 131

Alimentation au ré-

seau . ... ... Bloc d'alimentation au réseau
Appareil
miseenstation . . .. ... .. .. ... .. 99, 122
Arrétde l'appareil . . . ... .. L. 99, 121
Assistance deguidage . . . . ... .. 98-99, 115, 129
B
Batterie . . . ............. 99, 103, 118, 121
POABO . . ... ... 103
Batteries
mise en place et remplacement . . . . . . . 99, 118
Bloc d'alimentationauréseau ... ....... 103
POABT . . . . . . . 103
Boutons de fonction . . . ... ........ 99, 118
C
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POABO . . ... ... .. ... .... 99, 104, 114
POASBT . . . . 104

Cercle horizontal Affichage du cercle horizontal

Chargeur
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Cibles . . ... ... ... 99, 114
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D
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hauteur . . ... ... ... ... ... 100, 177-178
E

Entrée du pointcible . . . . ... ... ... 136, 141
Entrée du point de mise en station . . . . ... .. 135
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clavier alphanumérique . . . . .. ... ... 99, 120
clavier numérique . . . . . . ... ... ... 99, 120
dimensions . . ... ... .. ........ 99, 119
éléments de commande généraux . . . . . . 99, 120
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Etalonnage sursite . . . .. ......... 101, 190
F
Feuille réfléchissante
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H
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Hilti PROFIS Layout . . ... ........ 101, 188
entrée de données (importation) . . . . . . 101, 189
sortie de données (exportation) . . . . .. 101, 189
1
implant. vert.
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Implantation
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avec lignes de construction . . . ... .. 100, 150
Implantation horizontale
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Implantation verticale
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Inclinaison verticale . . . . . . Affichage de I'inclinaison
Indirecte . . . . .. Détermination indirecte de hauteur
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L
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N
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(o]
Objectif . . . . . ... ... . ... 98
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P
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affichagedel'état . . ... ......... 99, 121
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Pointsdedonnées . . .. ... ........ 99, 116
Points d'implantation . . . . ... ... ... 101, 183
Positionde lastation . . . ... ... ... .... 140

Positionsdelunette . . . . .. ... ... ... 99, 110

Principedemesure . . . . .. ... ... ... 99, 112
S
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avec coordonnées . . . . . ... ... ... .. 183
éditerdespoints . . ... ... ... ...... 184
Sélectiondepoints . . . .. ... ... 99, 116, 184
supprimerdespoints . . . . ... ... ... .. 184
Sélection de pointsdemesure . . . .. ... ... 186
Sélectiondestation. . . . ... ... ... 185
Sélectiondetravaux . . ... .. ... ... 100, 132
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arrét . ... 99, 121
T
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MANUAL ORIGINAL

Estacion total POS 15/18

Lea detenidamente el manual de instruccio-
nes antes de la puesta en servicio.

Conserve el manual de instrucciones siempre
cerca de la herramienta.

No entregue nunca la herramienta a otras
personas sin el manual de instrucciones.

Hl Los nimeros hacen referencia a las ilustraciones del
texto que pueden encontrarse en las paginas desplega-
bles correspondientes. Manténgalas desplegadas mien-
tras estudia el manual de instrucciones.

En el presente manual de instrucciones "la herramienta"
se refiere siempre a la POS 15 o la POS 18.

Piezas de la carcasa, parte trasera El

@ Compartimento para pilas izquierdo con tornillo de

(3) Blogueo de la base nivelante
(4) Panel de mando con pantalla téctil

(5) Tornillo de enfoque
(6) Ocular

Tornillo nivelador de la base nivelante

(7) Telescopio con medidor de distancia
(8) Dioptrio para visado aproximado

Piezas de la carcasa, parte delantera A

{0) Accionamiento vertical

(D) Interfaz USB 2x (pequefia y grande)

(12) Compartimento para pilas derecho con tornillo de
cierre

(13) Accionamiento horizontal y lateral

(14) Tornillo nivelador de la base nivelante

(15 Base nivelante

(6) Plomada laser

(1) Ayuda de punteria

cierre

(18) Objetivo
(19) Asa de transporte

1 Indicaciones generales ..........ccciiiiiiiiiiiiiiiiiie e e aeaeanaaas 201
1.1 Sefales de peligroy significado . . . . ... ..ottt it i i i i e st 201
1.2 Explicacion de los pictogramas yotrasindicaciones . ...........cciiiiiinrinrennnnnnnn 202
2 DeSCHPCION....c.ocvericracrrscracsersmssrsessnsansnssnsnnsnssnnnsnnenns 202
2.1 Uso conforme alas prescripCiones . .........c.ccouiiinnrrnrennnnannnnssssssnnnnnnn 202
2.2 Descripcionde laherramienta .. ....... ... ittt it it i e 202
2.3 El suministro del equipamiento de serie incluye los siguientes elementos: ................ 203
3 ACCESONOS...iiciievariernnsnrsnsnssassnssssnssnssssnssnsnssnssnnnsnnssns 203
4 DatostécniCos .......ciiiiiiiiiiiiiiarariiaraniesissasanasasasnsnnanaas 205
5 Indicacionesde seguridad..........ccciiiiiiiiiiiiiiiiire e e e eea - 206
5.1 Observaciones basicasdeseguridad . . . . .. ... ittt it i i i 206
5.2 Aplicacioninadecuada . .. .......cciiiiiinrr it e a i aa e a s 206
5.3 Organizacion correctadel lugardetrabajo ...........cviiiiiiirnairnnrnnncnnnnnns 207
54 Compatibilidad electromagnética. ... ......... ittt i i ittt i 207
5.4.1 Clasificacion de laser para herramientas de laclase2 ......... .. ... ... . .. 207
5.4.2 Clasificacion de laser para herramientas delaclase 3R . ........... ... ... ... .. ... ..., 207
5.5 Medidas de seguridadgenerales . ....... ..ot iirrnnrennnennranarnsnronnrnnnrnnns 207
5.6 = 10 ] o o T 208
6 Descripciondelsistema ...........ccocviiiiiiiiiiiiiiirerr e rnena e ea . 208
6.1 Términosgenerales . ........ ..o iiiiiiiiinnne i nnnnanna st aaaann s 208
6.1.1 (@700 o =T 3 = To - T 208
6.1.2 Lineas de referencia . .. ... ...t e 208
6.1.3 TErMINOS tECNICOS . . .« o vttt ettt et e e e e 209
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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

Posiciones del telescopio BRI . . . . . ..ot 210

Términos y SUS deSCIPCIONES . . . . . o oottt ettt e e e e e e e 210
Abreviaturas y sus significados . . . ... ... e 211
Sistemade medicionde dngulos . ... ... ...ttt ittt i e e 212
Principio de mediCiOn . . .. ... e 212
Compensador biaxial Bl . . . .. ... e 212
Mediciondedistancia . ......... ..o eiiiiiinnn ittt 212
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1 Indicaciones generales

1.1 Senales de peligro y significado INDICACION
PELIGRO Término utilizado para indicaciones de uso y demas

Término utilizado para un peligro inminente que puede | informacion de interés.

ocasionar lesiones graves o incluso la muerte.

ADVERTENCIA
Término utilizado para una posible situacion peligrosa
que puede ocasionar lesiones graves o la muerte.

PRECAUCION
Término utilizado para una posible situacién peligrosa
que puede ocasionar lesiones o dafios materiales leves.

201



1.2 Explicacion de los pictogramas y otras

indicaciones
Simbolos
Leer el Advertencia Reciclar los No mirar el
manual de de peligro en materiales haz de luz
instruccio- general usados
nes antes del
uso
No girar el
tornillo

Simbolos clase de laser Il / clase 2

Laser Radiation

Do not stare inlo beam
Class 2 Laser Product
PocimW CW A=630-690nm

1EC60825-1:2001

Laser de clase Il Laser de
conforme a clase 2
CFR 21, § 1040 (FDA) segun
EN 60825:2008

Simbolos clase de laser lll / clase 3

A\ Laser Radiation
Avold di

1EC608251: 2007

No mirar
directamente
al rayo, ni
siquiera
utilizando
aparatos
opticos

Clase de laser lIl
conforme a
CFR 21, § 1040 (FDA)

Orificio de salida del laser

4

LASER APERTURE

Orificio de salida del
laser

Ubicacion de los datos identificativos de la herra-
mienta

La denominacion del modelo y la identificacion de serie
se indican en la placa de identificacion de su herra-
mienta. Anote estos datos en el manual de instrucciones
e indiquelos siempre que tenga consultas para nues-
tros representantes o para el departamento del servicio
técnico.

Modelo:

Generacion: 01

N.° de serie:

2.1 Uso conforme a las prescripciones

La herramienta esta destinada a medir distancias y di-
recciones, calcular posiciones objetivo tridimensionales
y valores derivados, asi como replantear determinadas
coordenadas o valores referidos a ejes.

Afin de evitar el riesgo de lesiones, utilice exclusivamente
accesorios y herramientas de Hilti.

Siga las indicaciones relativas al manejo, cuidado y man-
tenimiento que se describen en el manual de instruccio-
nes.

Tenga en cuenta las condiciones ambientales. No uti-
lice la herramienta en lugares donde exista peligro de
incendio o explosién.

No esta permitido efectuar manipulaciones o modifica-
ciones en la herramienta.
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2.2 Descripcion de la herramienta

La estacion total POS 15/18 de Hilti permite determinar
la posicion de los objetos en el espacio. La herramienta
cuenta con un circulo horizontal y uno vertical, con di-
vision digital de los circulos, dos niveles electronicos
(compensadores), un telescopio con un medidor de dis-
tancias coaxial integrado, asi como con un procesador
para realizar calculos y almacenar datos.

El software Hilti PROFIS Layout para PC se encarga de
intercambiar los datos entre la estacion total y el PC, de
acondicionar los datos, asi como de exportarlos a otros
sistemas.



2.3 El suministro del equipamiento de serie incluye
los siguientes elementos:

1
1

_ e a A N = =1 N =

Estacion total

Adaptador de red, incluido cable de carga
para cargador

Cargador

Pilas de tipo lon-Litio, 3,8 V 5200 mAh
Baston reflector

Llave de ajuste POW 10

Placas de advertencia de radiacion laser
Certificado del fabricante

Manual de instrucciones

Maletin Hilti

Opcional: Hilti PROFIS Layout (CD-ROM con
software para PC)

Opcional: dongle para el software para PC

Opcional: cable de datos USB

3 Accesorios

Figura

Denominacion

Descripcion

Pila POA 80

Adaptador de red POA 81

Cargador POA 82

Baston reflector (métrico) POA 50

=

El bastén reflector POA 50 (métrico)
(compuesto de 4 elementos de bas-
ton [300 mm de largo cada uno], el
extremo del bastén [50 mm de largo]
y la placa reflectora [100 mm de alto
y 50 mm de distancia hasta el centro])
sirve para medir puntos situados en el
suelo.
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Figura Denominacién

Descripcion

Bastoén reflector (imperial) POA 51

El baston reflector POA 51

(imperial) (compuesto de 4 elementos
de baston [de 12 pulgadas de largo
cada uno], el extremo del bastén [de
2,03 pulgadas de largo] y la placa
reflectora [de 3,93 pulgadas de largo
y 1,97 pulgadas de distancia hasta el
centro)) sirve para medir puntos en el
suelo.

Lamina reflectante POAW-4

Lamina autoadherente para ubicar
puntos de referencia en objetivos ele-
vados como muros o postes.

Tripode PUA 35

Llave de ajuste POW 10

Uso reservado a personal cualificado

HILTI PROFIS Layout

Software de aplicacién para generar
puntos de posicionamiento a partir de
datos CAD y transmitirlos a la herra-
mienta.

Dongle POA 91

Cable de datos POW 90
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4 Datos técnicos

Reservado el derecho a introducir modificaciones técnicas.

INDICACION

Ambas herramientas son idénticas, exceptuando la precisién de medicién de los angulos.

Telescopio
Aumento del telescopio

30x

Distancia de enfoque min.

1,5 m (4,9 pies)

Campo visual del telescopio

1°20': 2,3 m/100 m (7,0 f/300 f)

Apertura del objetivo

45 mm (1,8")

Compensador
Modelo

2 ejes, liquido

Rango de trabajo +3’

Precision 2"
Mediciéon de angulo

Precision POS 15 (DIN 18723) 5"

Precision POS 18 (DIN 18723) 3"

Sistema de toma de desplazamiento angular Diametral

Medicion de distancia
Alcance

340 m (1000 ft) Kodak gris 90 %

Precision

+3 mm + 2 ppm (0.01 ft + 2 ppm)

Clase de laser

Clase 3R, visible, 630-680 nm, Po < 4,75 mW, f = 320-
400 MHz (EN 60825-1/ IEC 60825-1); clase Il (CFR 21

§ 1040 [FDA])

Ayuda de punteria
Angulo de apertura

1,4°

Alcance tipico

70 m (230 ft)

Plomada laser
Precision

1,5 mm sobre 1,5 m (1/16 sobre 3 pies)

Clase de laser

Clase 2, visible, 635 nm, Po < 10 mW (EN 60825-1/ IEC

60825-1); clase Il (CFR 21 §1040 [FDA])

Memoria de datos
Capacidad de la memoria (bloques de datos)

10.000

Conexioén de datos

Host y cliente, 2 USB

Indicador
Modelo Pantalla de color (tactil) de 320 x 240 pixeles
lluminacién 5 niveles
Contraste Con modos diurno y nocturno

Clase de proteccion IP
Clase

IP 56
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Accionamientos laterales

Modelo Sin fin
Rosca del tripode

Rosca de la base nivelante 5/8"
Bateria POA 80

Modelo lon-Litio

Tension nominal 3,8V

Capacidad de las baterias 5.200 mAh

Tiempo de carga 4h

Autonomia de funcionamiento (realizando mediciones 16 h

de distancias y angulos cada 30 segundos)

Peso 0,1 kg (0,2 Ib)

Dimensiones

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

Adaptador de red POA 81y cargador POA 82

Suministro de corriente 100...240V
Frecuencia de red 47...63 Hz
Intensidad nominal 4A
Tension de referencia 5V

Peso (adaptador de red POA 81)

0,25 kg (0,6 Ib)

Peso (cargador POA 82)

0,06 kg (0,1 Ib)

Dimensiones (adaptador de red POA 81)

108 mm x 656 mm x 40 mm (4,3" x 2,6" x 0,1")

Dimensiones (cargador POA 82)

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

Temperatura
Temperatura de servicio

-20...+50 °C (de -4 °F a +122 °F)

Temperatura de almacenamiento

-30...+70 °C (de -22 °F a +158 °F)

Medidas y pesos
Dimensiones

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

Peso

4,0 kg (8,8 Ib)

5 Indicaciones de seguridad

5.1 Observaciones basicas de seguridad

Ademas de las indicaciones técnicas de seguridad
que aparecen en los distintos capitulos de este ma-
nual de instrucciones, también es imprescindible
cumplir estrictamente las siguientes disposiciones.

5.2 Aplicacion inadecuada
La herramienta y sus dispositivos auxiliares pueden con-
llevar riesgos si son manejados de forma inadecuada por
parte de personal no cualificado o si se utilizan para usos
diferentes a los que estan destinados.
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a) No utilice nunca la herramienta sin haber recibido
las instrucciones correspondientes o sin haber
leido el presente manual.

b) No anule ninguno de los dispositivos de seguridad
ni quite ninguna de las placas indicativas y de
advertencia.

c) Unicamente el departamento de servicio técnico de
Hilti esta autorizado para reparar la herramienta. Si



la herramienta se abre indebidamente, es posible
que se genere una radiacion laser superior a la
clase 3R.

d) No esta permitido efectuar manipulaciones o modifi-
caciones en la herramienta.

e) Laempufadura cuenta con una holgura en un lateral
en funcién del disefio. Esto no se trata de un error,
sino que sirve para la proteccién de la alidada. Apre-
tar tornillos en la empufiadura puede provocar dafios
en la rosca y derivar en costosas reparaciones. No
apriete ningun tornillo en la empunadura.

f) Para evitar el riesgo de lesiones, utilice exclusiva-
mente accesorios y complementos originales Hilti.

g) No utilice la herramienta en entornos con riesgo
de explosion.

h) Utilice exclusivamente pafos limpios y suaves para
la limpieza. Si fuera necesario, puede humedecerlos
ligeramente con alcohol puro.

i) Mantenga las herramientas laser alejadas de los
nifos.

j) Las mediciones sobre plasticos espumados, como
p. ej. styropor o styrodur, sobre nieve o superficies
muy reflectantes pueden arrojar valores de medicion
erréneos.

k) Las mediciones sobre superficies con una mala refle-
xion en entornos muy reflectantes pueden dar lugar
a valores de medicién erroneos.

)  Las mediciones a través de cristales u otros objetos
pueden falsear el resultado de la medicion.

m) Si las condiciones de medicién varian rapidamente,
por ejemplo cuando hay personas atravesando el
rayo de medicion, los resultados de la medicion se
pueden falsear.

n) No dirija la herramienta hacia el sol u otras fuentes
de luz potentes.

o) No utilice la herramienta como dispositivo de nivela-
cion.

p) Compruebe la herramienta antes de efectuar me-
diciones importantes, tras sufrir una caida u otros
impactos mecanicos.

5.3 Organizacion correcta del lugar de trabajo

a) Asegure el lugar de medicion y, cuando emplace la
herramienta, compruebe que el rayo no apunta hacia
otras personas ni hacia Ud.

b) Utilice el aparato solo dentro de los limites de aplica-
cién definidos, es decir, no realice mediciones sobre
espejos, acero cromado, piedras pulidas, etc.

c) Observe las disposiciones locales sobre prevencion
de accidentes.

5.4 Compatibilidad electromagnética

Si bien la herramienta cumple los estrictos requisitos
de las directivas pertinentes, Hilti no puede excluir la
posibilidad de que la herramienta

- interfiera con otras herramientas (p. ej. dispositivos de
navegacion de aviones) o

se vea afectada por una radiacion intensa, que podria
ocasionar un funcionamiento inadecuado.

En estos casos o ante otras irregularidades, es preciso
realizar mediciones de control.

5.4.1 Clasificacion de laser para herramientas de la
clase 2

La plomada laser de la herramienta pertenece a la clase
de laser 2 basada en la norma IEC825-1/EN60825-
01:2008 y a la clase Il conforme a CFR 21 § 1040
(Lose Notice 50). El reflejo de cierre del parpado actua
de proteccion para los ojos en caso de dirigir la vista
hacia el rayo laser de forma breve y casual. No obstante,
este reflejo de cierre del parpado puede verse afectado
negativamente por la influencia de medicamentos, alco-
hol o drogas. Estas herramientas se pueden utilizar sin
ninguna medida de proteccion adicional. Pero, al igual
que no se debe mirar directamente al sol, tampoco se
debe mirar directamente hacia la fuente de luz. El rayo
laser no debe apuntarse hacia las personas.

5.4.2 Clasificacion de laser para herramientas de la
clase 3R

El laser de la herramienta para medir distancias pertenece
a la clase de laser 3R, basada en la norma IEC825-1 /
EN60825-1:2008 y es conforme con la norma CFR 21
§ 1040 (Lose Notice 50). Estas herramientas se pueden
utilizar sin ninguna medida de proteccion adicional. No
fije la vista en el haz de rayos y evite dirigirlo hacia otras
personas.

a) Las herramientas con una clase de laser 3R/ llla solo
deben ser utilizadas por personal especializado.

b) Las areas de aplicacion se deben sefalizar con pla-
cas de advertencia de radiacion laser.

c) Los rayos laser deberian pasar a una altura superior
o inferior a la de los ojos.

d) Es preciso adoptar las medidas de proteccion nece-
sarias para impedir que, involuntariamente, el rayo
laser incida sobre una superficie que lo refleje como
un espejo.

e) Esindispensable tomar las medidas pertinentes para
garantizar que nadie mire directamente al rayo.

f) La trayectoria del rayo laser no deberia pasar por
areas no controladas.

g) Las herramientas laser que no se utilicen deben
guardarse en un lugar al que no tengan acceso
personas no autorizadas.

5.5 Medidas de seguridad generales

a) Compruebe silaherramienta presenta algtn dafio
antes de utilizarla.Si presentara dafos, acuda al
departamento del servicio técnico de Hilti para que
la reparen.

b) Respete las temperaturas de funcionamiento y de
almacenamiento.

c) Compruebe la precision de la herramienta des-
pués de sufrir una caida u otros impactos meca-
nicos.
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Si la herramienta pasa de estar sometida a un
frio intenso a un entorno mas calido o viceversa,
aclimatela antes de empezar a utilizarla.

En caso de utilizar un tripode, cerciorese de que
la herramienta esta firmemente enroscada y de
que el tripode se encuentra apoyado de forma
firme y segura sobre el suelo.

Para evitar errores de mediciéon, mantenga limpio
el cristal del orificio de salida del laser.

Si bien la herramienta esta disefiada para un uso
en condiciones duras de trabajo, como lugares de
construccion, debe tratarla con sumo cuidado,
al igual que las demas herramientas opticas y
eléctricas (prismaticos, gafas, camara fotogra-
fica, etc.).

Aunque la herramienta esta protegida contra la
humedad, séquela con un pafo antes de introdu-
cirla en el contenedor de transporte.

Para mayor seguridad, compruebe los valores
que haya ajustado previamente o, en su caso, los
ajustes anteriores.

Al alinear la herramienta con el nivel de burbuja
esférico, observe la herramienta Unicamente en
diagonal.

Cierre cuidadosamente la tapa del comparti-
mento de pilas para que estas no puedan caerse
o perder el contacto, lo que podria hacer que la
herramienta se desconecte accidentalmente vy,
como consecuencia, se pierdan datos.

5.6 Transporte

Es preciso aislar las pilas o retirarlas de la herramienta
cuando esta se vaya a enviar. Si las pilas/baterias tienen
fugas, pueden dafar la herramienta.

Para evitar daflos medioambientales, recicle la herra-
mienta y las pilas conforme a las directivas vigentes en
su pais en esta materia.

Dirfjase al fabricante en caso de duda.

6 Descripcion del sistema

6.1
6.1

Términos generales
.1 Coordenadas

En algunas obras las empresas topograficas, en lugar de las lineas de referencia o en combinacién con las mismas,
marcan otros puntos y describen su posicién mediante coordenadas.

Generalmente las coordenadas se basan en el sistema de coordenadas propio de cada pais, en el que también se
basan la mayoria de los mapas.

E(Y)

E

z

6.1.2 Lineas de referencia
Ko

A

, 2000 [900 4500 5800 | 9500 |

| 13850 | 5800 | 4500

13.850 | 3750 | 2.650 260, 3.750) 12.045
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Por lo general, antes de comenzar con los trabajos de construccién, una empresa de topografia marca las alturas y
las lineas de referencia en la zona de obra y en torno a ella.

Para cada linea de referencia se marcan dos extremos en el suelo.

A partir de estas marcas se ubican los diferentes elementos constructivos. En los edificios de grandes dimensiones
se dispone de un gran numero de lineas de referencia.

6.1.3 Términos técnicos
Ejes de la herramienta

a  Eje de colimacion

b  Eje vertical

¢ Eje de mufiones

Circulo horizontal / Angulo horizontal

00

2
s

El angulo encerrado de 70° - 40° = 30° puede calcularse a partir de las lecturas del circulo horizontal medidas con un
angulo de 70° con respecto al objetivo y un angulo de 30° con respecto al otro objetivo.
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Circulo vertical / Angulo vertical

v =50° /
0° .

Y

180°

Puesto que el circulo vertical estd alineado a 0° con respecto a la direccién de la gravedad o a 0° con respecto a la
direccion horizontal, en este caso los dngulos practicamente estan determinados por la direccién de la gravedad.
Con estos valores se calculan la distancia horizontal y las diferencias de altura a partir de la distancia inclinada medida.

6.1.4 Posiciones del telescopio E1

Para poder asignar correctamente al angulo vertical las lecturas del circulo horizontal, se habla de posiciones del
telescopio, esto es, en funcion de la direccion del telescopio con respecto al panel de mando puede asignarse en qué
"posicién" se ha realizado la medicion.

Si tiene la pantalla y el ocular directamente delante, la herramienta se encuentra en la posicién 1 del telescopio. E
Si tiene la pantalla y el objetivo directamente delante, la herramienta se encuentra en la posicion 2 del telescopio.

6.1.5 Términos y sus descripciones

Eje de colimacién

Linea que transcurre a través de la cruz reticular y el centro del objetivo
(eje del telescopio).

Eje basculante

Eje de giro del telescopio.

Eje vertical Eje de giro de la herramienta completa.

Cenit Cenit es la direccién de la gravedad hacia arriba.

Horizonte El horizonte corresponde a la direccion perpendicular con respecto a la
gravedad y se denomina, de forma generalizada, horizontal.

Nadir Se denomina nadir a la direccién de la gravedad hacia abajo.

Circulo vertical

Se denomina circulo vertical al circulo de angulo cuyos valores varian
cuando el telescopio se mueve hacia arriba o hacia abajo.

Direccion vertical

Se denomina direccion vertical a una lectura en el circulo vertical.

Angulo vertical (Av)

Un angulo vertical corresponde a la lectura en el circulo vertical.
Generalmente, el circulo vertical se alinea con ayuda del compensador
en la direccién de la gravedad, siendo la lectura en el cenit de "cero".

Angulo de altura

Los angulos de altura "cero" hacen referencia a la horizontal y son positi-
vos hacia arriba y negativos hacia abajo.

Circulo horizontal

Con circulo horizontal se designa al circulo de angulo cuyos valores va-
rian al girar la herramienta.

Direccion horizontal

Se denomina direccion horizontal a una lectura en el circulo horizontal.

Angulo horizontal (Ah)

Un angulo horizontal corresponde a la diferencia entre dos lecturas en el
circulo horizontal, aunque, a menudo, una lectura del circulo también se
denomina angulo.
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Distancia inclinada (Di)

Distancias desde el centro del telescopio hasta el rayo laser que se ve en
la superficie objetivo

Distancia horizontal (Dh)

Distancia inclinada medida reducida a la horizontal.

Alidada

La alidada es la parte central giratoria de la estacion total.
Este componente soporta generalmente el panel de mando, los niveles
para la alineacién horizontal y, en su interior, el circulo horizontal.

Soporte

La herramienta esta colocada en el soporte que esta fijado, p. €j., a un
tripode.

El soporte cuenta con tres puntos de apoyo regulables verticalmente por
medio de tornillos de ajuste.

Estacién de la herramienta

Se trata de la posicion en la que esta emplazada la herramienta, general-
mente sobre un punto marcado en el suelo.

Altura de estacion (Stat H)

Altura del punto del suelo de la estacion de la herramienta sobre una al-
tura de referencia.

Altura de instrumentos (hi)

Altura desde el punto del suelo hasta el centro del telescopio.

Altura del reflector (hr)

Distancia entre el centro del reflector y el extremo del bastén reflector.

Punto de orientacién

Objetivo vinculado a la estacion de la herramienta para determinar el
sentido de referencia horizontal para medir el angulo horizontal.

MDE

Medidor de Distancia Electronico.

Coordenada este (E(x))

En un sistema de coordenadas tipico la medicion hace referencia a este
valor en direccion este-oeste.

Coordenada norte (N(y)) En el tipico sistema de coordenadas topografico este valor se refiere a la
direccion norte-sur.
Linea (Ln) Es la denominacion que recibe la dimensién longitudinal a lo largo de

una linea de referencia u otro eje de referencia.

Desplazamiento (Desp.)

Es la denominacién que recibe la distancia rectangular respecto de una
linea de referencia u otro eje de referencia.

Altura (H(z))

Hay muchos valores que pueden llamarse altura.
Una altura es una distancia vertical respecto a un punto o una superficie
de referencia.

6.1.6 Abreviaturas y sus significados

Ah Angulo horizontal

Av Angulo vertical

AAh Delta angulo horizontal
AAv Delta angulo vertical

Di Distancia inclinada

Dh Distancia horizontal

ADh Delta distancia horizontal
Hi Altura de instrumento

Hr Altura de reflector

Altura referencia Altura de punto de referencia
Stat H Altura de estacion

H(z) Altura

E(x) Coordenada este

N(y) Coordenada norte

Desp. Desplazamiento

Ln Linea

AH(2) Delta altura

AE(x) Delta coordenada este
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AN(y) Delta coordenada norte

ADesp. Delta desplazamiento
ALn Delta linea

6.2 Sistema de medicion de angulos
6.2.1 Principio de medicion

La herramienta calcula los angulos a partir de dos lecturas de circulo.

Para realizar la medicion de la distancia, mediante un rayo laser visible se emiten ondas de medicién que se reflejan
en un objeto.

Las distancias se determinan a partir de estos elementos fisicos.

| b

Con ayuda de niveles electrénicos (compensadores) se calculan las inclinaciones de las herramientas y se corrigen
las lecturas de los circulos; ademas se calculan la distancia inclinada, la distancia horizontal y la diferencia de altura
medidas.

El procesador integrado permite convertir las unidades de distancia, como el metro del sistema métrico y el pie, la
yarda y la pulgada del sistema imperial y, mediante la graduacién digital del limbo, representar diferentes unidades
angulares, como p. €j., la graduacion sexagesimal de 360° (°’ ") o el Gon (g), donde la circunferencia esta dividida en
400 g.

6.2.2 Compensador biaxial H

Béasicamente un compensador es un sistema nivelador, p. €j. los niveles electrénicos, que permite determinar la
inclinacion residual de los ejes de la estacion total.

Con el compensador biaxial se determinan las inclinaciones residuales de las direcciones de linea y desplazamiento
con gran precision.

Mediante la correccion aritmética se garantiza que las inclinaciones residuales no afecten a las mediciones de los
angulos.

6.3 Medicion de distancia
6.3.1 Medicion de distancia @

La medicion de la distancia se realiza con un rayo laser visible que sale del centro del objetivo, por lo tanto, el medidor
de distancia es coaxial.
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Sobre superficies "normales", el rayo laser mide sin necesidad de un reflector especial.

Se consideran superficies normales todas aquellas que no son reflectantes y cuya estructura puede ser irregular.

El alcance depende de la reflectividad de la superficie objetivo, por lo tanto las superficies poco reflectantes, como
las de color azul, rojo o verde, pueden provocar ciertas mermas en el alcance.

Con la herramienta se suministra un bastén reflector con una lamina reflectante adherida.

La lamina reflectante garantiza una medicién de distancias segura, incluso a gran distancia.

Ademas el baston reflector permite medir distancias a puntos situados en el suelo.

INDICACION
Compruebe regularmente el ajuste del rayo laser de medicion visible respecto del eje de punteria. En caso de que se
requiera un ajuste o no esté seguro, envie la herramienta a su servicio técnico de Hilti mas cercano.

6.3.2 Objetivos

\

Con el rayo de medicion se puede medir la distancia a cualquier objetivo fijo.

Al realizar la medicion de distancia es imprescindible evitar que cualquier otro objeto atraviese la trayectoria del rayo
de medicion.

INDICACION
De lo contrario existe el riesgo de que la medicion no se realice respecto del objetivo deseado, sino en relacién con el
otro objeto.

6.3.3 Baston reflector

El baston reflector POA 50 (métrico) (compuesto de 4 elementos de bastén [300 mm de largo cada uno], el extremo
del bastén [50 mm de largo] y la placa reflectora [100 mm de alto y 50 mm de distancia hasta el centro]) sirve para
medir puntos situados en el suelo.

El baston reflector POA 51 (imperial) (compuesto de 4 elementos de baston [de 12 pulgadas de largo cada uno], el
extremo del baston [de 2,03 pulgadas de largo] y la placa reflectora [de 3,93 pulgadas de largo y 1,97 pulgadas de
distancia hasta el centro]) sirve para medir puntos en el suelo.

Con ayuda del nivel integrado, el bastén reflector se puede colocar en posicion vertical sobre el punto del suelo.

La distancia desde el extremo del baston hasta el centro del reflector es variable, ya que de esta manera es posible
sortear los posibles obstaculos que se puedan encontrar en la linea visual del rayo laser de medicion.
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Con la lamina reflectante adherida se garantiza una medicion de direccion y de distancia segura, ademas, la lamina
reflectante ofrece un alcance mayor que otras superficies objetivo.

Longitud del
baston reflec- L1 L2 L3 L4 L5
tor

POA 50 (mé- 100 mm 400 mm 700 mm 1.000 mm 1.300 mm
trico)
POA 51 (impe- 4" 16" 28" 40" 52"
rial)

L4

L3

L2

[ ¢ ee——

91

6.4 Mediciones de altura

6.4.1 Mediciones de altura

Con la herramienta se pueden medir alturas y diferencias de altura.
Las mediciones de altura se basan en el método de "célculo de altura trigonométrico" y se calculan con arreglo al
mismo.

P

hr

AH
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Las mediciones de altura se calculan con ayuda del angulo vertical y la distancia inclinada en combinacién con la
altura del instrumento y de la altura del reflector.

AH(z) = COS(Av)*Di+Hi-Hr+(corr)

Para calcular la altura absoluta del punto objetivo (punto del suelo) se afiade la altura de la estacion (Stat H) al delta
de la altura.

H = Stat H+ AH(2)

6.5 Ayuda de punteria

6.5.1 Ayuda de punteria
La ayuda de punteria se puede activar o desactivar manualmente y la frecuencia de parpadeo se puede ajustar en 4
niveles.
La ayuda de punteria esta compuesta por dos LED verdes en el cuerpo del telescopio.
Cuando esta activada, uno de los dos LED parpadea para que la persona vea claramente si se encuentra a la izquierda
o a la derecha de la linea de punteria.
Estando a una distancia minima de 10 m de la herramienta y aproximadamente en la linea de punteria, la persona
verd mas fuerte la luz intermitente o la luz continua, dependiendo de si se encuentra a la izquierda o a la derecha de
la linea de punteria.
La persona se encuentra en la linea de punteria cuando ve ambos LED iluminados con la misma intensidad.

6.6 Puntero laser @

La herramienta permite conectar permanentemente el rayo laser de medicion.

Al rayo laser de medicion permanentemente encendido se le suele llamar "puntero laser".

Si se trabaja en espacios interiores, el puntero laser se puede utilizar para apuntar o para mostrar la direccion de
medicion.

En espacios exteriores, el rayo de medicion solo es visible en ciertas condiciones y dichas funciones son mas bien
impracticables.

6.7 Puntos de datos

Las estaciones totales Hilti miden datos cuyos resultados generan un punto de medicion.
A su vez, los puntos de datos y su descripcion de posicién se utilizan en las aplicaciones, por ejemplo, en el replanteo
o el establecimiento de la estacion.

Para facilitar y agilizar la seleccion de los puntos, la estacion total Hilti dispone de diferentes posibilidades de seleccion
de puntos.

6.7.1 Seleccion de puntos

La seleccion de puntos es una parte importante de una estacion total, ya que generalmente se miden puntos
continuamente y se utilizan unay otra vez para el replanteo, para estaciones, orientaciones y mediciones comparativas.
Los puntos se pueden seleccionar de diferentes formas:

1. Enun plano
2. Deunalista
3. Introduccién manual

Seleccion de puntos en un plano
Los puntos de control (puntos fijos) se representan graficamente para su seleccion.

Los puntos se seleccionan en el grafico tocandolos con el dedo o con un lapiz.
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en el gréafico.

Aplicac.=Gestion LatosTrabajo

Seleccionar Pt de Plano 1an2na O Muestra el punto seleccionado
millan,

Cancelar y volver a la pantalla
anterior.

Seleccionar punto mediante in-
troduccion manual.

Confirmar y aplicar la entrada.

4
>
3
£
3

@E

-~
hd

Y Representar todos los puntos en
] la pantalla.
v

Q

Q
gliF=relieit

’;

Lista Seleccionar punto de la lista.

Aplicac.=Replantes HorizfHacer Estacidn

Aumentar la vista.

Q Reducir la vista.

4
v

! <

Aumentar el drea seleccionada.

c3

DO Lk

[ ——

Plano‘ Lista \ Man \ OK

Anular

INDICACION
Los datos de punto que tienen un elemento grafico vinculado no se pueden editar ni borrar en la estacion total. Solo
se pueden editar o borrar en el programa Hilti PROFIS Layout.

Seleccion de puntos de una lista

P P | 0 ~anular | Cancelar y volver a la pantalla
Seleccionar Pt de Lista Anular atorior,
Aplicac.Replantes Horiz/Hacer Estacidn N
lm‘ Seleccionar punto de plano.
ID Pt 3|, | _ ——
Seleccionar punto mediante in-
1D Pt E(X) N(y) troduccion manual.
Olc2 14 336 90 788 oK. Confirmar y aplicar la entrada.
O3 14.336 5504
Ocd 2225 5504

Anular |Plano‘ Lista ‘ Man ‘ OK
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Introduccion manual de los puntos

Seleccionar Pt Manual ' Anular Cancelary volver a la pantalla
Aplicac.Replantes Horiz/Hacer Estacidn _.
Seleccionar punto de plano.
Plano
ID Pt 37"
| Cl Lista Seleccionar punto de la lista.
Eix 52.000 m|'z
( ) | 3| oK. Confirmar y aplicar la entrada.
N(y) 6.000 m|'z;|

Anular |Plano‘ Lista ‘ Man ‘ OK

7 Primeros pasos

7.1 Pilas

La herramienta dispone de dos pilas que se descargan una después de la otra.

La carga de ambas pilas se muestra en todo momento.

Para realizar un cambio de pilas, se puede seguir utilizando una de las pilas mientras se carga la otra.

Para efectuar un cambio de pilas mientras la herramienta esta funcionando y evitar que se desconecte, se recomienda
cambiar las pilas una después de la otra.

7.2 Carga de las pilas

Después de desembalar la herramienta, extraiga en primer lugar el bloque de alimentacion, el cargador y las pilas del
embalaje.

Cargue las pilas durante aprox. 4 horas.

7.3 Colocacion y cambio de las baterias B

Introduzca las baterias cargadas en la herramienta, con el conector orientado hacia la herramienta y hacia abajo.
Cierre cuidadosamente la tapa del compartimento de las baterias.

7.4 Comprobacion funcional

INDICACION
Tenga en cuenta que la herramienta, para girar en torno a las alidadas, esta equipada con acoplamientos deslizantes
y no se debe fijar a los accionamientos laterales.

Los accionamientos laterales para la horizontal y la vertical trabajan como un accionamiento sin fin, de forma similar
a un nivelador éptico.

Compruebe en primer lugar el funcionamiento de la herramienta al comenzar a trabajar y en intervalos regulares
conforme a los siguientes criterios:

1. Con cuidado, gire la herramienta con la mano a izquierda y derecha y mueva el telescopio arriba y abajo para
controlar los acoplamientos deslizantes.

2. Gire los accionamientos laterales para la horizontal y la vertical con cuidado en ambas direcciones.

3. Gire el anillo de enfoque completamente hacia la izquierda. Mire a través del telescopio y enfoque la cruz reticular
con el anillo ocular.

4. Con un poco de practica, compruebe la direccion de los dos dioptrios sobre el telescopio haciéndola coincidir
con la direccién de la cruz reticular.

5. Antes de seguir utilizando la herramienta, asegurese de que la tapa de las interfaces USB esté bien cerrada.

6. Compruebe el asiento firme de los tornillos de la empufiadura.
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7.5 Panel de mando

El panel de mando estd compuesto por un total de 5 botones con simbolos impresos y por una pantalla tactil
(touchscreen) para el manejo interactivo.

7.5.1 Botones de funcién
Los botones de funcién sirven para el manejo general.

© ©

Conectar y desconectar la herra-
mienta.

Conectar y desconectar la retro-
iluminacion.

Abrir el menu FNC para acceder
a los ajustes auxiliares.

dHE®

- -

Cancelar o cerrar las funciones
activas y volver a Origen.

\© o/

Abrir la ayuda de la pantalla ac-
tual.

7.5.2 Tamaio de la pantalla tactil

El tamafo de la pantalla tactil de color (touchscreen) es de aprox. 74 x 56 mm (2.9 x 2.2 in) con un total de 320 x 240
pixeles.

74 mm (2.9 inch)

(ysu z°z) wi g5

v

7.5.3 Distribucion de la pantalla tactil
La pantalla tactil esta dividida en diferentes partes para el manejo y la informacién del usuario.
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La linea de instrucciones indica lo que se ha de
hacer

Indicacién de estado de pilas y puntero laser

Indicacion e introduccion de hora y fecha

Jerarquia de los niveles del menu

Denominaciones de los campos de datos en (§) es

Campos de datos

Dibujos auxiliares de medicion

/7

@PEE®LIE|

Linea con hasta 5 teclas de funcién programa-
bles

7.5.4 Pantalla tactil, teclado numérico

Cuando se hayan de introducir datos numéricos, en la pantalla aparece automaticamente el correspondiente teclado.
La distribucién del teclado es la que aparece en la siguiente imagen.

Cancelar y volver a la pantalla
anterior.

]

Introducir ID Pt

Confirmar y aplicar la entrada.

Mover el cursor a la izquierda.

Mover el cursor a la derecha.

Borrar el caracter a la izquierda
del cursor. En caso de que no
haya ningun caracter a la iz-
Anular [ ABC | abc 123 oK quierda, se borra el caracter que
se encuentra en el cursor.

7 8 9 0

B i

7.5.5 Pantalla tactil, teclado alfanumérico

Cuando se hayan de introducir datos alfanuméricos, en la pantalla aparece automaticamente el correspondiente
teclado.
La distribucion del teclado es la que aparece en la siguiente imagen.
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T Cancelar y volver a la pantalla
anterior.

Introducir ID Pt

Cambiar a minuscula.

123 Cambiar a teclado numérico.

K Confirmar y aplicar la entrada.

Mover el cursor a la izquierda.

H
p
QIR | S| T|U/|[V|W]| X

Y || Z - —
Anular | ABC | abec | 123 OK

Mover el cursor a la derecha.

Borrar el caracter a la izquierda
del cursor. En caso de que no
haya ningun caracter a la iz-
quierda, se borra el caracter que
se encuentra en el cursor.

B [ e l=[F] B

7.5.6 Pantalla tactil, elementos de manejo generales

ﬁ Botén de aplicacién / programa para iniciar un programa o una funcion.
Gestion Datos
19° 08" 50--E Botén para introducir directamente datos numéricos, incluidos signos y
decimales.
RAF 78.. E Boton para |n,trodu0|r dl_regtamente caracteres alfanumeéricos, incl. carac-
= teres en mayuscula o minuscula.
MOG 14 3 T3|:= Seleccion de una lista. Estas listas pueden contener tanto valores numé-

ricos y alfanuméricos como ajustes.

Se trata de un menu desplegable. En la mayoria de los casos, aqui se
abren un maximo de tres opciones para seleccionar ajustes.

E Ejemplo de un botdn de operacion en la linea inferior de la pantalla.

7.5.7 Pantalla de estado del puntero laser
La herramienta esta equipada con un puntero laser.

Puntero laser ON

Puntero laser OFF

7.5.8 Indicadores de estado de las pilas

La herramienta funciona con 2 pilas de iones de litio que, segun las necesidades, se descargan al mismo tiempo o
independientemente.

El cambio de una pila a otra se efectia automaticamente.

Por lo tanto, en todo momento es posible retirar una de las pilas, por ejemplo para cargarla, y al mismo tiempo seguir
trabajando con la otra pila hasta que su capacidad lo permita.

INDICACION
Cuanto mas lleno esté el simbolo de la pila, mas alto es su nivel de carga.

7.6 Conexion/desconexion
7.6.1 Conexion

Mantenga la tecla de conexion y desconexién pulsada durante aprox. 2 segundos.

INDICACION

Si previamente la herramienta se ha apagado por completo, todo el proceso de arranque dura aprox. 20 - 30 segundos
con una sucesion de dos pantallas diferentes.
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El proceso de arranque habra finalizado cuando el equipo deba ser nivelado (véase el capitulo 7.7.2).

7.6.2 Desconexion

Gestion de Energl'a 14 Anuian Cancelar y volver a la pantalla

Aplicac.=0rigen

anterior.

La estacion total pasa a modo

de hibernacién. Volviendo a pul-

Q) ® Hibernar sar el boton de conexion y des-
conexion, el sistema se reinicia

Hibernar Apagar y vuelve al mismo lugar donde
se encontraba antes de pasar al
V2 modo de hibernacion.

-I|\T La estacion total se desconecta
- @ completamente.
Reinicar
Apagar

I
Anular 17 Se reinicia la estacion total. Se
PRy pierden los datos que no se han

Reinicar guardado.

Pulse el boton de conexion y desconexion.

INDICACION

Tenga en cuenta que al apagar y reiniciar aparecera una pregunta de seguridad que el usuario debera confirmar
adicionalmente.

7.7 Emplazamiento de la herramienta

7.7.1 Emplazamiento con punto en el suelo y plomada laser
La herramienta siempre se debe colocar sobre un punto marcado en el suelo, de esta forma, si se producen
desviaciones en la medicion, en todo momento se puede recurrir a los datos de la estacién y a los puntos de estacion
o de orientacion.
La herramienta tiene una plomada laser que se conecta al encender la herramienta.

7.7.2 Emplazamiento de la herramienta El

1.
2.
3.

Coloque el tripode con el centro del cabezal aproximadamente sobre el punto del suelo.

Enrosque la herramienta en el tripode y enciéndala.

Mueva con la mano dos patas del tripode de forma que el rayo laser se situe sobre la marca del suelo.
INDICACION Al hacerlo, observe que el cabezal del tripode se encuentre aproximadamente horizontal.

Clave a continuacion las patas del tripode en el suelo.

Corrija el resto de desviaciones del punto del laser con respecto a la marca del suelo ajustando los tornillos
niveladores. El punto del laser debe estar situado ahora exactamente sobre la marca del suelo.

Prolongando las patas del tripode, mueva al centro el nivel de burbuja esférico de la base nivelante.
INDICACION Para ello, prolongue o acorte la pata del tripode situada frente a la burbuja en funcién de la
direccién en la que se desee mover la burbuja. Se trata de un proceso iterativo que puede ser necesario repetir
varias veces.

Una vez centrada la burbuja del nivel esférico, desplace la herramienta sobre el plato de tripode para colocar la
plomada laser centrada sobre el punto del suelo.

Para poder arrancar la herramienta debe mover el "nivel de burbuja esférico" electronico hasta el centro con los
tornillos niveladores y situarlo con la debida precision respecto al centro.

INDICACION Las flechas indican el sentido de giro de los tornillos niveladores de la base nivelante para que las
burbujas se muevan hacia el centro.

Una vez centrada, se puede arrancar la herramienta.
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Aumentar la intensidad de la plo-
mada laser (niveles 1-4).

Nivelar Equipo

Aplicac.Empezar

_ Reducir la intensidad de la plo-

B mada laser (niveles 1-4).
o Confirmar la nivelacion.
= D Simbolo para la indicacién de

la plomada laser. Cuanto mayor
LIy <wiip sea la intensidad de la linea, mas
T: Fuera de niv intensa es la luz de la plomada

laser.
OK _ Indicacioén del nivel electrénico.

Lleve las burbujas del nivel al
centro.

13

L: Fuera de

L 00" 46"

007 25"

9. Después de ajustar el nivel de burbuja esférico, compruebe si la plomada laser coincide con el punto del suelo
y, si es necesario, vuelva a desplazar la herramienta en el plato del tripode.

10. Arranque la herramienta.
INDICACION La tecla OK se activa cuando las burbujas del nivel de linea (Ln) y desplazamiento (Desp.) se sittian
dentro 45" de inclinacién total.

7.7.3 Emplazamiento sobre tubo y plomada laser

Los puntos del suelo estan con frecuencia marcados mediante tubos.
En este caso, la plomada laser apunta al interior del tubo sin contacto visual.

Coloque sobre el tubo un papel, una lamina o cualquier otro material ligeramente transparente para visualizar el punto
del laser.

7.8 Aplicacién Teodolito
La aplicacién Teodolito redne las funciones de teodolito basicas para ajustar la lectura del circulo horizontal.
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Seleccionar Tarea

Aplicac.=0rigen

Ah 36° 51' 51"
Av 86° 01' 58"
Dh

Teod | V% | Medir | Aplic

7.8.1 Ajustar la indicacion del circulo horizontal

Teod

Abrir la aplicacion Teodolito para
ajustar los valores del circulo
horizontal.

La lectura del circulo horizontal se retiene, el nuevo objetivo se enfoca y a continuacion se vuelve a activar la lectura
del circulo.

Definir Angulo

Aplicac.:Teodolito.l’FijarAngulo

Ah 36° 51' 52"[125)
Av g6° 01'59"

|FijaAh | Ah=0 ‘ oK

Ah, Fijar y Definir

Aplicac.=TeodolitofAh, FijavDefinir

Ah 36° 51'48"

Ahfijo. Mirar el nuevo objetivo
y luego presione [OK] para liberar Ah.

Anular OK

7.8.2 Introducir manualmente la lectura de circulo

Detener la lectura de circulo ho-
rizontal actual.

Anular

Cancelar y volver a la pantalla
anterior sin modificar el valor Ah.

OK

Ajustar el valor Ah en la pantalla.

Cualquier lectura de circulo se puede introducir manualmente en todas las posiciones.
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Definir Angulo 141210 19° 08 50712, Introducir manualmente el valor
g . - del angulo horizontal.
Aplicac.>TeodalitodFijar Angulo

0K Confirmar la pantalla.
Ah 3456° 23' 12" 123| Lo

Av 86° 01' 57"

| FijlaAn | An=0 | oK

7.8.3 Ajustar la lectura de circulo Cero

Con la opcién Ah "cero", la lectura del circulo horizontal se puede ajustar a "cero" de forma sencilla y rapida.

Definir ﬁ\ngulo tanzna Ah=0 Ajustar el angulo horizontal ac-
. 1741 tual a 0.
Aplicac.>TeodalitosFijar Angulo

oK Salir de la funcién.
Ah 49° 59' 33"|'2;|

Av 86° 01' 41"

|FijaAh | Ah=0 \ OK

1411210 ST Cancelar y volver a la pantalla
- Anular
St An Cero Ii 1744 ey anterior sin modificar el valor Ah.
Aplicac.>Teodolitodth Cera oK Ajustar el valor Ah a "cero".
Ah (ant) 49° 59' 28" \_
Ah (nue) 0° 00' 00"

Fresione [OK] para fijar Ah =0

Anular OK

7.8.4 Indicacion de inclinacion vertical [l

Los valores de lectura del circulo vertical se pueden indicar tanto en grados como en porcentaje.

INDICACION
La indicacion de % solo estéd activa para este indicador.

De esta forma es posible medir o alinear inclinaciones en %.
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Seleccionar Tarea

Aplicac.=0rigen

Cambiar la indicacion del angulo
vertical entre grados 'y %.

Ah
Av
Dh

345" 23' 06"
6.935%

Teod | V% | Medir | Aplic

8 Configuracion del sistema

8.1 Configuracion

En el menu Programa, pulsando la tecla Configuracion se salta al menu de configuracion.

Menu Aplicaciones

Aplicac.zSelacc. Aplicacidn

Atras

Volver a la pantalla anterior.

Punto aLinea

Gestién Dateos

Ty

Configuracién

Abrir el menu Configuracién.

Dy

Configuracién

Atras

Configuracién

Aplicac.=Configuracion

Anular

Cancelar y volver a la pantalla
anterior.

&

e

Config. Sistema

Abrir el menu Configuracion.

=1
Config. Sistema Calibracion
- 3 ¥
I + f-l-
Info Sistema Calibrar Pantalla

Info Sistema

Abrir Informacién con indicacion
del nUmero de serie y la version
del software.

7

[+ 4]

Calibrar Pantalla

Abrir la pantalla de calibracion.

Atras

8.1.1 Ajustes

Ajustes de angulos y distancias, resolucion angular y ajuste del circulo vertical Cero.
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. i 1411210 [~ Cancelar y volver a la pantalla
Anul
Ajustar Configuracién Ii 1743 nular anterior.

Aplicac.=Configuracion/Configuracian

@ Avanzqr a !a siguiente pantalla
Udad. Angular GMS (°'") > con mas ajustes.
Resol. Angular " = \L Terminar y guardar los ajustes.
Av Cero Zenit v
Udad. Distancia  metros =]
Formato Decimal (1000.0 -

Anular | Mas \ OK

Configuracion de los criterios de desconexiéon automatica y de la sefial acustica, asi como seleccion del idioma.

; i 1 0 Cancelar y volver a la pantalla
Anul
Ajustar Configuracién Ii ] nular e
Aplicac.=Configuracion/Configuracian N
: Alras Volver a la pantalla anterior.
Auto On / Off Inactivo v
oK Terminar y guardar los ajustes.

Sonido Activo -
Idioma Espafiol =]

Anular | Atras | OK

Ajustes posibles

Unidades de angulo GMS (¢’ ")
Gon
Resolucién angular 1" 5" 10"

5cc, 10cc, 20cc

Av Cero Cenit
Horizonte
Distancia Metros

US Feet, Int Feet, Ft/In-1/8, Ft/In-1/16

Formato decimal 1000.0
1000,0
Auto ON/OFF ON

Activa el modo de desconexién por tiempo. Tras apro-
ximadamente 5 minutos la herramienta pasa al modo
de hibernacion.

OFF
Desactiva el modo de desconexién por tiempo.

Sonido ON/OFF ON
Activa una sefal acustica cuando se produce un error.

OFF

Idioma Aqui se puede seleccionar el idioma para la pantalla
tactil.
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8.2 Hora y fecha

La herramienta cuenta con un reloj de sistema electrénico capaz de indicar la hora y la fecha en diferentes formatos,

teniendo en cuenta los correspondientes husos horarios, asi como el cambio al horario de verano.

Seleccionar Tarea

Abrir los menus para introducir
fecha y hora.

Aplicac.=0rigen

Ah 36° 51' 51"
Av 86° 01' 58"
Dh

Teod | V% | Medir ‘ Aplic

Introduccion de hora y fecha en la siguiente pantalla

Ajustar fecha / hora Ii 1411210 Abrir la pantalla de introduccion

de huso horario y del cambio
automatico entre horario de in-

Aplicac.=Configuracidniajustar FechasHara

Hora 17:50 |123 | vierno y de verano.
oK Guardar los valores mostrados y
Fecha 14/12/10 |123 | volver a la pantalla anterior.

Formato Hora 24 horas -
Formato Fecha DDMMM/AA -

Horario OK

Aiustar zona horaria 0 Anular Cancelar y volver a la pantalla
J - ety anterior.

Aplicac.=Ajustar FechalHora

0K Guardar los valores mostrados y
Huso Horario (GMT-08:00) ...|=|

volver a la pantalla anterior.

Horario de Verano |Activo -

Anular OK

Ajustes posibles

Formatos horarios 12 horas
24 horas
Formatos de fecha DD/MM/AA = dias/mes/afo

MM/DD/AA = mes/dia/afio

AA/MM/DD = afio/mes/dia
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Husos horarios

De GMT -12 horas a GMT +13 horas
Los husos horarios se pueden reconocer por las capi-

tales.
Horario de verano ON
OFF
9 Menu Funcidén (FNC
Con la tecla FNC se abre el menu Funcion.
Este menu esté disponible en el sistema en todo momento.
Seleccionar Funcién Ii 1 PPM Menu para introducir diferentes

Aplicac.=Funciones

@ _

Guia: Inactivo

a*%.

Ptr Iaser: Inactivo

w1,
~O:

llum.: 515

=]

Nivelar

PPM oK
| [

9.1 Luz de punteria

Seleccionar Funcidn

Aplicac.=Funciones

O®

Guia: Inactivo

%

Ptr laser: Inactivo

1,
- )=

'l\
llum.;: 515

=]

Nivelar

PPM | oK

228

datos atmosféricos.

Aplicar los ajustes y salir del
menu FNC.

Conectar o desconectar la luz
de punteria, asi como variar la
frecuencia de parpadeo (secuen-
cia desde OFF, 1 (lento) hasta 4
(rapido)).




9.2 Puntero laser @

Seleccionar Funcién Ii 1 Conectar y desconectar el pun-
tero laser.
Aplicac.=Funciones . .
Ptr laser: Inactivo

O | X

Guia: Inactivo Ptr Iaser: Inactivo

~0- =

llum.: 515 Nivelar

PPM | oK

9.3 lluminacion de la pantalla

Seleccionar Funcion Ii 1 *0- Encender y apagar la ilumina-
A - X cién de la pantalla, asi como va-
plieas A maEnes llum.: 515 riar la intensidad. Cuanto ma-

yor sea la luminosidad, mas
“ * corriente se consume.
Guia: Inactivo | Ptrlaser: Inactivo
1
iy
0: =]
llum.: 515 Nivelar

PPM | oK

9.4 Nivel electronico

Véase el capitulo 7.7.1 Emplazamiento con punto en el suelo y plomada laser.

9.5 Correcciones atmosféricas
La herramienta utiliza un laser visible para medir las distancias.
Basicamente se ha de tener en cuenta que, cuando la luz atraviesa el aire, la velocidad de la luz se reduce por la
densidad del aire.
Por lo tanto, estas influencias varian segun la densidad del aire.
La densidad del aire depende principalmente de la presion y de la temperatura del aire, y en mucha menor medida
también de la humedad.
Si se pretende medir distancias muy exactas, es indispensable tener en cuenta las influencias atmosféricas.
La herramienta calcula y corrige las correspondientes distancias automaticamente, para lo que es necesario introducir
la temperatura y la presién del aire ambiental.
Estos parametros se pueden introducir en diferentes unidades.
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9.5.1 Correccion de las influencias atmosféricas

[ =l

Seleccionar Funcidn

Aplicac.=Funciones

Menu para introducir diferentes
datos atmosféricos.

Aplicar los ajustes y salir del
menu FNC.

@ _

Guia: Inactivo

*

Ptr Iaser: Inactivo

LA
llum.: 515 Nivelar
PPM OK
1. Seleccione la opciéon PPM.

Config. PPM

Aplicac.>Funciones

Anular

Lidad. Presién
Udad. Temp.
Presion
Temperatura
PPM

mbar =
= -
1012 mbar |12
0.0 °C |123]

-21

Anular

=T

2. Seleccione las unidades que desee utilizar e introduzca la presion y la temperatura.

Valores de ajuste atmosféricos y sus unidades

Un. (presion)

hPa

Cancelar y volver a la pantalla
anterior.

mmHg

mbar

inHg

psi

Un. (temp.)

°C

°F

10 Funciones de las aplicaciones

10.1 Trabajos

Antes de ejecutar una aplicacion en la estacion total, se debe crear o seleccionar un trabajo.
Si hay uno o mas trabajos guardados, aparece la pantalla de seleccion de trabajos; en caso de que no haya ninguno,

se accede directamente a la pantalla de creacion de trabajos.
Todos los datos se asignan al trabajo actual y se almacenan correspondientemente.

10.1.1 Indicacién del trabajo actual

En caso de que haya guardados uno o varios trabajos en la memoria y uno de ellos se utilice como trabajo actual,
cada vez que se reinicie la aplicaciéon se debera confirmar el trabajo, seleccionar otro, o se debera crear un nuevo

trabajo.
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Atras Volver a la pantalla anterior.

Trabajo Actual

Aplicac.*Replantea Horiz/Trabajo

wbirts ]

. Ezjlgf:cionar O crear nuevo tra-
Trabajo AB \L Confirmar el trabajo mostrado
Fecha 07/12/10 como trabajo actual.

Hora 18:00
Num. Pts 45
Num. Est 9

Atras | Nuevo ‘ OK

10.1.2 Seleccion del trabajo

Seleccionar Trabajo Atras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.=Replanteo HorizTrabajo E Mostrar informacion del trabajo.
DEMO3 u Se]eccionar o crear nuevo tra-
bajo.

PERSSON

oK Confirmar el trabajo seleccio-
DEMO nado.
AB
TRAINING CENTER

Atras Ver Nuevo OK

Seleccione uno de los trabajos que aparece para utilizarlo como trabajo actual.

10.1.3 Crear nuevo trabajo

Todos los datos se asignan siempre a un trabajo.

Se debe crear un trabajo nuevo cuando los datos se deban atribuir a dicho trabajo y se vayan a utilizar exclusivamente
en el marco de dicho trabajo.

Al crear un nuevo trabajo también se guardan la fecha y la hora de creacion, y se ponen a cero las estaciones
existentes y el nUmero de puntos.

Nombrar h-abajo nuevo ID 1 . —|"= Introducir el nombre del trabajo.

Aplicas.>Gestién DatostTrabaja Anuiar Cancelar y volver a la pantalla de
E - Q seleccioén de trabajo.

Trabaj( "_| BCl OK Confirmar y aplicar la entrada.

Fecha 17/12/10

Hora 12:18

Anular OK

INDICACION
Al introducir valores incorrectos aparece un mensaje de error solicitando que se vuelvan a introducir.
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10.1.4 Informacion del trabajo

En la informacién del trabajo se muestra el estado actual del trabajo, p. €j. fecha y hora de creacién, nimero de
estaciones y nimero total de los puntos almacenados.

oK. Confirmar pantalla y volver a la
seleccioén de trabajos.

Aplicac.>Replanteo HorizsTrabajo

Trabajo AB
Fecha 07/12/10
Hora 18:00
Num. Pis 45
Num. Est 9

Atras | Nuevo ‘ OK

10.2 Estacionamiento y orientacion

Le rogamos que lea el presente capitulo con mucha atencion.

Establecer la estacién es una de las operaciones mas importantes al trabajar con una estacion total y requiere gran
meticulosidad.

Se trata del método mas sencillo y seguro de colocar la estacién sobre un punto del suelo y de utilizar un objetivo
seguro.

Las posibilidades del "estacionamiento sobre un punto cualquiera" ofrecen gran flexibilidad, pero esconde un alto
riesgo de que haya errores que pasen desapercibidos, de que dichos errores se propaguen, etc.

Ademas, estas posibilidades requieren cierta experiencia a la hora de seleccionar la posicion de la herramienta en
relacion con los puntos de referencia que se utilizan para calcular la posicién.

INDICACION
Tenga muy presente lo siguiente: Si la estacion es incorrecta, todo aquello que se mida posteriormente desde dicha
estacion resultara incorrecto, es decir, todas las operaciones como mediciones, replanteo, alineaciones, etc.

10.2.1 Sinopsis
En ciertas aplicaciones que funcionan con posiciones absolutas, después del emplazamiento fisico de la herramienta
o de la estacion, también es necesario determinar la posicién de la estacién con datos, ya que la aplicacién necesita
saber en qué posicion se encuentra la herramienta.
La posicién se puede definir bien indicando las coordenadas o bien estableciendo la linea de referencia.
A este proceso se le llama "establecer estacion".
Ademas de la posicion de la herramienta, también es necesario saber la direccion de los ejes de referencia y la
direccion del eje principal.
Cuando se utilizan coordenadas, el eje principal apunta normalmente hacia el norte, y cuando se utilizan lineas de
referencia coincide con la direccion de la linea de referencia.
Es necesario conocer la direccion de los ejes de referencia, porque el semicirculo horizontal con la "marca cero" se
gira practicamente en paralelo o en direccion al eje principal.
A este proceso se le llama "orientacién".
Las posibilidades para establecer la estacion se pueden utilizar en dos sistemas.
En un sistema de lineas de referencia, donde existen o se introducen longitudes y distancias rectangulares, o en un
sistema de coordenadas rectangular.
El sistema de la estacién o de medicién se determina al definir la estacion.
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Cuatro posibilidades para determinar la estacion de la herramienta

Seleccionar tipo Estacion .ﬁ ! eleccionar tipo Estacion 'D ! —

‘Aplicac.>Replanteo Horz Hacer Estacion Aplicac.>Replanteo Hariz Hace: Estacién Anular Cancglar y volver a la pantalla
Alturas Inactivo . Alturas Inactivo . anterior.

Sistema Ps. LineaRef. S Sistema Pts. Coord | ] oK Confirmar la seleccion y avanzar

Tipo Estacion Sobre Pt . Tipo Estacién Sobre Pt H

a la pantalla para establecer la
estacion.

Anular OK Anular

Seleccionar tipo Estacion .ﬁ ! Seleccionar tipo Estacion .D !
‘Aplivac.>Replanteo Horz Hacer Estacion [Aplivac.>Replanteo Horz Hacer Estacion

Alturas Inactivo . Alturas Activo .
Sistema Pts. LineaRef. [l Sistema Pts. Coord ~

Tipo Estacion cualquier Pt IRl Tipo Estacion Cualquier Pt [

INDICACION
El proceso de establecer la estacion siempre implica una determinacién de la posicién y una orientacion.

Cuando se inicia una de las cuatro aplicaciones, como p. €j. "Replanteo horizontal", "Replanteo vertical", "Verificacion",
"Medir y guardar", es necesario establecer una estacion y la orientacion.

Si ademas se tiene previsto trabajar con alturas, es decir, se van a determinar y replantear alturas de objetivos, sera
necesario determinar la altura del centro del telescopio de la herramienta.

Resumen de las posibilidades de establecer la estacién (6 opciones)

Alturas ON, OFF
Ajusta si las alturas se deben calcular e indicar.
Sistema de Pt Linea ref.

Introducir manualmente los datos que se refieren a la

linea de referencia (linea, desplazamiento).

Coord. / Plano

Utilizar coordenadas o plano y datos graficos de CAD.
Hacer Estacion Pt Conocido

La estacion de la herramienta se encuentra sobre un

punto cuya posicién esta marcada y es conocida.

Pt Cualquiera

La estacion de la herramienta se coloca independien-

temente. La posicion de la estacion se debe medir y

calcular a partir de los datos medidos.

10.2.2 Fijacién de la estacion sobre punto con lineas de referencia

En el levantamiento o la descripcion de la posicion, muchos elementos constructivos se refieren a lineas de referencia
del plano.
La estacion total también permite utilizar lineas de referencia y sus correspondientes levantamientos.
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Ii 144

Seleccionar tipo Estacién

Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion

Afuras
Sistema Ptis.

Sobre Pt

Tipo Estacion

Anular

=T

Emplazamiento de la herramienta sobre un punto en la linea de referencia

Anular

Cancelar y volver a la pantalla
anterior.

OK

Confirmar la seleccién y avanzar
a la pantalla para establecer la
estacion.

La herramienta se coloca sobre un punto marcado en la linea de referencia desde el cual se pueden ver bien los

puntos y elementos que se desean medir.

Se debe poner especial atencién en colocar el tripode de forma estable y segura.

&

La posicion de la herramienta PO y el punto de orientacion P1 estan situados en una linea de referencia comun.

10.2.2.1 Introduccién de punto de estacion

Dado que los datos de estacion se almacenan, es necesario introducir una denominacion para el punto de la estacion

o el punto de posicién de la herramienta que permita su identificaciéon univoca.

Definir Pt Estacién

Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion

A=l

Introducir nombre de estacion.

ID Pt Est 2|:5) |H/
N
E

Atras

Volver a la pantalla anterior.

Seguir

Confirmar la estacién introdu-
cida y continuar con la orienta-
cion.

Atras
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10.2.2.2 Introduccién de objetivo
Al guardar los datos se debe introducir una denominacion para identificar univocamente el punto de orientacion.

Definir Pt Orientacion Ii 14/ NOOB_SE Introducir el nombre del punto

de orientacion.

Aplicac.=Replantes HorizfHacer Estacidn

Atras Volver a la pantalla anterior.

ID Pt Est Est

Seguir Avanzar a la medicion de orien-
tacion.

ID Pt Ori R1| ;|

Medir angulo y distancia. Con-
tinuar con la indicacion de la al-
tura de estacion calculada.

JH

Atras Seguir

Una vez introducido el punto de orientacién, se debe realizar una "medicion" con respecto al punto de orientacion.

Para ello se deben visar el punto de orientacién o el objetivo con la mayor precision posible.

10.2.2.3 Fijacion de la estacion con linea de referencia
La estacion se establece inmediatamente después de haber realizado la medicion de angulos para la orientacion.

Atras Volver a la medicion del punto
de orientacion.

Hacer Estacion

d

Aplicac.=Replantes HorizfHacer Estacidn

Ver Mostrar los datos de la estacion.

Set Establecer estacion.

ID Pt Est 2|, ¢
8

ID Pt Ori

Atras | Ver \ Set

INDICACION

La estacion siempre se almacena en la memoria interna. En caso de que el nombre de la estacion ya exista en la
memoria, es imprescindible cambiar aqui el nombre de la estacién o asignarle un nuevo nombre.

Una vez establecida la estacion, se contintia con la aplicacion principal seleccionada originalmente.

10.2.2.4 Desplazamiento y rotacion del eje
Desplazamiento del eje
El punto de inicio del eje se puede desplazar para utilizar otra referencia como origen del sistema de coordenadas.
Cuando el valor introducido es positivo, el eje se mueve adelante y cuando es negativo, atréds. Cuando el valor es
positivo el punto de inicio se desplaza a la derecha, cuando el valor es negativo, a la izquierda.
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Mover Linea Ref. 0540711 p Volver a la pantalla anterior.

Aplicac.>Decalaje Replanteo

Linea 0.000 m| 2]
Despl. 0.000 m|'z;|

Introducir manualmente el des-
plazamiento del eje.

Activar la medicién del punto.
Se muestran los valores de me-
dicion del eje, la distanciay la
altura. Es posible asignar nom-
bres individuales a los valores.

Girar el eje.

Avanzar al paso siguiente.

Anular | Rotar | Medir ‘ OK

Rotacioén del eje
La direccion del eje se puede rotar alrededor del punto de inicio. Si se introducen valores positivos, el eje rota en
sentido horario, si los valores son negativos rota en el sentido contrario a las agujas del reloj.

Introducir Udad. Angular DI palor Alras Volver a la pantalla anterior.
+{800° 00' 00" | Lok Confirmar racion.
1 2 3 + -

7 8 9 0

Anular OK

Una vez establecida la estacion, se contintia con la aplicacion principal seleccionada originalmente.

10.2.3 Estacionamiento en un punto cualquiera con lineas de referencia

El estacionamiento en un punto cualquiera permite determinar la posicion de la estacion mediante mediciones de
angulos y distancias respecto a dos puntos de referencia.

La opcién de emplazamiento libre se utiliza cuando no es posible situarse sobre la linea de referencia mediante un
punto o cuando hay obstaculos en la linea visual a las posiciones a medir.

A la hora de realizar un emplazamiento libre o un estacionamiento en un punto cualquiera es necesario proceder con
especial cuidado.

Para determinar la estacién se realizan mediciones adicionales y este tipo de mediciones siempre encierran cierto
potencial de errores.

Se debe observar asimismo que las condiciones geométricas proporcionen una posicién Util.

En principio, la herramienta comprueba las condiciones geométricas para calcular una posicién Util y avisa en los
casos criticos.

Sin embargo, es responsabilidad del usuario poner especial atencion en estos casos, puesto que el software no es
capaz de reconocer todos los factores.
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Seleccionar tipo Estac | Anular Cancelar y volver a la pantalla

anterior.
Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion n S
OK Confirmar la seleccion y avanzar
Alturas Inactivo a la pantalla para establecer la
estacion.

Sistema Ptis. Linea Ref.

Tipo Estacion Cualquier Pt

4

Anular o]

Emplazamiento libre de la herramienta con linea de referencia

Para el emplazamiento libre se debe buscar un punto en un lugar visible desde el cual se puedan ver bien dos puntos
de referencia de la misma linea de referencia y al mismo tiempo quede garantizada una buena vision de los puntos a
medir.

Es recomendable realizar primero una marca en el suelo y después colocar la herramienta encima. Por lo tanto
siempre existe la posibilidad de volver a comprobar la posicion posteriormente y descubrir posibles incertidumbres.
Los puntos de referencia que se miden a continuacion deben estar situados en la linea de referencia o, en caso de
que no exista una linea, se define la linea de referencia o el eje de referencia.

&

La posicién de la herramienta PO esta fuera de la linea de referencia. La medicion respecto del primer punto de
referencia P1 establece el inicio de la linea de referencia, mientras que el segundo punto de referencia P2 sirve para
determinar la direccion de la linea de referencia en el sistema de la herramienta.

En las siguientes aplicaciones, el conteo de los valores de linea se refiere a la direccion de la linea de referencia con
0.000 en el primer punto de referencia.

Los valores de desplazamiento se representan como distancias rectangulares respecto de la linea de referencia.
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10.2.3.1 Medicion del primer punto de referencia sobre una linea de referencia

Medir Pt Ref1

Introducir el nombre del punto
de orientacion.

Aplicac.>Replanteo Horiz./hedir Ft1

ID Pt Ref1 R1|%,|

Ah M523 11"
Av g6° 01' 50“’&
|
Dh
Atras | Medir ‘ Seguir

10.2.3.2 Medicion del segundo punto de referencia

Alras Volver a la pantalla anterior.

Medir angulo y distancia.

HEU!

Seguir Avanzar a la medicién respecto
del segundo punto de referencia.

Volver a la medicion del primer
punto de referencia.

Atras

Seleccionar Pt Ref2

Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion

Medir angulo y distancia.

ID Pt Ref2 7= ¢

Avanzar a Establecer estacion.

BB

o Seguir
Ah 156° 17" 45"
Verif. D Comprobacion de la distancia
Av 727 44' 21" ' entre los puntos de referencia.
Dh 3.386 m

Atras | Verif.D | Medir | Seguir

Continuie con la comprobacién de la distancia entre la estacion y el punto de orientacién tal y como se describe en el
capitulo correspondiente.

10.2.3.3 Fijacion de la estacion
La estacion se establece inmediatamente después de haber realizado la medicién de angulos para la orientacion.

Estl|® Campo alfanumérico para intro-
& ducir el nombre de la estacion.

Hacer Estacion

Aplicac.=Replantes HorizfHacer Estacidn

Atras Volver a la pantalla anterior.

Mostrar los datos de la estacion.

110

er

ID Pt Est Est|’s.|
R1

ID Pt Ori

Set Establecer estacion.

Atras | Ver \ Set

INDICACION
La estacion siempre se almacena en la memoria interna. En caso de que el nombre de la estacion ya exista en la
memoria, es imprescindible cambiar aqui el nombre de la estacion o asignarle un nuevo nombre.
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Contintie con la rotacién y el desplazamiento del eje, tal y como se describe en el correspondiente capitulo.

10.2.4 Fijacion de la estacion sobre punto con coordenadas

En muchas obras hay puntos del levantamiento topografico que estan definidos mediante coordenadas o incluso
posiciones de elementos constructivos, lineas de referencia, cimientos, etc, descritos mediante coordenadas.

En este caso, a la hora de emplazar la estacién se puede decidir si se va a trabajar en un sistema de coordenadas o
de lineas de referencia.

i i i6 16 Cancelar y volver a la pantalla
Seleccionar tipo Estacion ID _ Anular ancelary P
. - - 4 anterior. es
Aplicac.>Replanteo Horiz/Hacer Estacidn oK Confirmar Ia seleccion y avanzar
Alturas Inactivo . \— a la pantalla para establecer la
estacion.

Tipo Estacién Sobre Pt

Anular OK

Emplazamiento de la herramienta mediante punto con coordenadas

La herramienta se coloca sobre un punto marcado en el suelo, cuya posicion esta definida mediante coordenadas y
desde donde se ven debidamente los puntos y/o elementos que se desean medir.

Se debe poner especial atencién en colocar el tripode de forma estable y segura.

N(X)

\ LR,

*= E(Y)

La posicién de la herramienta se encuentra sobre un punto de coordenadas PO y apunta a otro punto de coordenadas
P1 para realizar la orientacion.

La herramienta calcula la posicién dentro del sistema de coordenadas.

Para identificar mejor el punto de referencia, se puede medir la distancia y compararla con las coordenadas.

INDICACION

De esta forma se obtiene una mayor seguridad a la hora de identificar el punto de orientacién. Si el punto de
coordenadas PO también dispone de altura, dicha altura se utilizard primero como altura de estacion. Antes de
establecer la estacion definitivamente, se puede volver a calcular o modificar la altura de la estacion en todo momento.

El punto de orientacién es decisivo para el calculo correcto de la direccion y, por lo tanto, se debe seleccionar y medir
con meticulosidad.

10.2.4.1 Introduccion de la posicion de la estacion
Debe introducirse una denominacion para el punto de estacion o el punto de posicion de la herramienta que permita
identificarlos univocamente y se debe asignar una posicién de coordenadas a dicha denominacion.
Es decir, el punto de estacion puede estar disponible como punto guardado en un trabajo o las coordenadas se
deberan introducir manualmente.
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Introducir nombre de estacion.

A
E Volver a la pantalla anterior.
i=| H
ID Pt Est 2= l Seguir Confirmar la estacion introdu-
E

Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion

Definir Pt Estacién g
N

cida y continuar con la orienta-
cion.

A—
Alras Seguir

Una vez introducido el nombre del punto de la estacién, en los datos del grafico registrados se buscan sus
correspondientes coordenadas o la posicion.
Cuando el nombre introducido no contenga los datos del punto, las coordenadas se deberan introducir manualmente.

10.2.4.2 Introduccion de objetivo
Para el objetivo se debe introducir una denominacion con una identificacion univoca, a la que se debera asignar una
posicién de coordenadas.

El objetivo debe estar disponible en el trabajo como punto registrado o las coordinadas se deben introducir
manualmente.

Definir Pt Orientacion ' , B_6.1.1[iF]  Introduccion del nombre del
. punto de orientacion.

Aplicac.=Replantes Horiz.fHacer Estacidn

Alras Volver a la pantalla anterior.

ID Pt Est 2|8

Verif. D Comprobacion de la distancia
ID Pt Ori 8[:= F entre la estacion y el punto de
E

orientacion.

i)
D]
Seguir Avanzar a Establecer estacion.

Medir angulo y distancia.

Atras | Verif. D | Sequir

INDICACION

Al introducir el nombre del punto de orientacién, las correspondientes coordenadas o la posicién se buscan en los
datos de gréfico almacenados. En caso de que no haya datos de punto bajo este nombre, las coordenadas se
deberan introducir manualmente.

Comprobacién opcional de la distancia entre la estacion y el punto de orientacion

Una vez introducido, se debe visar el objetivo con precision para realizar la medicion de orientacion.

Después de la medicion de orientaciéon también existe la posibilidad de realizar una comprobacion de la distancia
entre la estacion y la orientacion.

Se trata de una ayuda para comprobar si se ha seleccionado y visado correctamente el punto y muestra el nivel de
coincidencia entre la distancia medida y la distancia calculada a partir de las coordenadas.
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Verificar Distancia Atras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion - Avanzar a la siguiente pantalla
Seguir

ID Pt Est H con mas ajustes.
ID Pt Ori 8 F

E
ADh 0.579 m

Atras | Medir |

La indicacion ADh es la diferencia entre la distancia medida y la distancia calculada a partir de las coordenadas.
Puede controlar mas puntos pulsando la tecla continuar. En el display, ademas de ADh también aparece el valor AAh,
que indica la diferencia entre el angulo horizontal medido y el angulo horizontal calculado a partir de las coordenadas.

10.2.4.3 Fijacion de la estacion

La estacion siempre se almacena en la memoria interna.

En caso de que el nombre de la estacion ya exista en la memoria, es imprescindible cambiar aqui el nombre de la
estacion o asignarle un nuevo nombre.

Hacer Estacién 16, 0 A_1|e. Introducir el nombre de estacion.
Aplicac.=Replantes Horiz.fHacer Estacidn E Volver a la medicion del punto
A H de orientacion.
ID Pt Est Est Bcl
Ver Mostrar los datos de la estacion.
ID Pt Ori 2 ¥ -
E Set Establecer estacion.

Afras | Ver ‘ Set

10.2.5 Estacionamiento en un punto cualquiera con coordenadas

El estacionamiento en un punto cualquiera permite determinar la posicion de la estacion mediante mediciones de
angulos y distancias respecto a dos puntos de referencia.

La opcién de emplazamiento libre se utiliza cuando no es posible situarse sobre la linea de referencia mediante un
punto o cuando hay obstaculos en la linea visual a las posiciones a medir.

A la hora de realizar un emplazamiento libre o un estacionamiento en un punto cualquiera es necesario proceder con
especial cuidado.

Para determinar la estacién se realizan mediciones adicionales y este tipo de mediciones siempre encierran cierto
potencial de errores.

Se debe observar asimismo que las condiciones geométricas proporcionen una posicién Util.

En principio, la herramienta comprueba las condiciones geométricas para calcular una posicion util y avisa en los
casos criticos.

Sin embargo, es responsabilidad del usuario poner especial atencion en estos casos, puesto que el software no es
capaz de reconocer todos los factores.
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H H Cancelar y volver a la pantalla
Anul;
Seleccionar tipo Estac ular e

OK Confirmar y aplicar la entrada.

Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion

Alturas ctivo
Sistema Ptis. Coord
Tipo Estacion Cualquier Pt

y

Anular o]

Emplazamiento libre de la herramienta con coordenadas

Para el emplazamiento libre se debe buscar un punto en un lugar visible desde el cual se puedan ver bien dos puntos
de coordenada y al mismo tiempo quede garantizada una buena vision de los puntos a medir.

Es recomendable establecer primero una marca en el suelo y después colocar la herramienta encima.

Por lo tanto siempre existe la posibilidad de volver a comprobar la posicion posteriormente y descubrir posibles
incertidumbres.

NCX)
F 3

» E(Y)

La posicion de la herramienta se encuentra sobre un punto libre PO y mide sucesivamente los angulos y las distancias
respecto de los puntos de referencia provistos de coordenadas P1y P2.

A continuacion, la posicion de la herramienta PO se determina a partir de las mediciones respecto a ambos puntos de
referencia.

INDICACION

Si ambos o uno de los puntos de referencia estan provistos de una altura, la altura de la estacion se calculara
automaticamente. Antes de que la estacion se establezca definitivamente, la altura de la estacion se puede volver a
calcular o modificar en todo momento.
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10.2.5.1 Medicién del primer punto de referencia

Medir Pt Ref1

Introducir el nombre del punto
de orientacion.

Atras Volver a la pantalla anterior.
[ sequr_

Aplicac.>Replanteo Horiz./hedir Ft1

ID Pt Ref1 R1|%,|

Ah 3ase 23 T

Av secor50r| A,

Dh -
Atras | Medir ‘ Seguir

Las correspondientes coordenadas o la posicién se buscan en los datos de grafico aimacenados.
En caso de que no haya datos de punto bajo este nombre, las coordenadas se deberan introducir manualmente.

Medir angulo y distancia.

Seguir Avanzar a la medicién respecto
del segundo punto de referencia.

10.2.5.2 Medicion del segundo punto de referencia

Seleccionar Pt Ref2 Atras ‘éﬁ'r:’g gj‘egg:fé?; del primer
Aplicac.=Replantes Horiz.fHacer Estacidn -
ID Pt Ref? 7 ﬂ H Medir angulo y distancia.

iN Seguir Avanzar a Establecer estacion.

E
Ah 156°17'45" |
: Comprobacion de la distancia
Verif. D

Av 2" 44' 21" &_L : entre los puntos de referencia.
Dh 3.386m

Atras |Verif.D| Medir ‘ Sequir

Contintie con la comprobacion de la distancia entre la estacion y el punto de orientacién tal y como se describe en el
capitulo correspondiente.

10.2.5.3 Fijacion de la estacién

La estacion siempre se almacena en la memoria interna.

En caso de que el nombre de la estacion ya exista en la memoria, es imprescindible cambiar aqui el nombre de la
estacion o asignarle un nuevo nombre.

Hacer Estacion ! A1, Introducir el nombre de estacion.
Aplicac.=Replantes HorizfHacer Estacidn E Volver a la medicién del punto
ID Pt Est Est H H de orientacion.
Ver Mostrar los datos de la estacion.
ID Pt Ori 2 ,
E Set Establecer estacion.

Atras | Ver \ Set
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10.3 Ajuste de la altura

Si, ademas de trabajar con el estacionamiento y la orientacion, se tiene previsto trabajar con alturas, es decir, se
van a determinar y replantear alturas de objetivos, serd necesario determinar la altura del centro del telescopio de la
herramienta.

La altura se puede ajustar utilizando dos métodos diferentes:

1.  Sise conoce la altura del punto del suelo, se mide la altura del instrumento; a partir de ambos valores se obtiene
la altura del centro del telescopio.

2. Se realiza una medicion de angulo y distancia respecto del punto o de la marca cuya altura se conoce y de esta
forma, mediante "Mediciones", se determina la altura del centro del telescopio y se transmite hacia atras.

10.3.1 Establecimiento de la estacion con linea de referencia (con opcién Altura "ON")

Cuando se ha ajustado la opcion con alturas, en la pantalla "Establecer Est." se muestra la altura de la estacion.
La altura se puede confirmar o se puede determinar de nuevo.

Determinacién de una nueva altura de estacion
La altura de la estacion se puede determinar de dos maneras diferentes:

1. Introduccion manual directa de la altura de la estacion.
2.  Determinacion de la altura de la estacion introduciendo manualmente la altura de una marca de altura y midiendo
el angulo vertical y la distancia.

Altura Estacién | Atras Volver a la pantalla anterior.

Aplicac.=Replanteo Horiz.fAltura Estacian m Introducir manualmente la altura
_ de la estacion o medir respecto

ID Pt Est Est de una marca de altura.

Est H(z) 10.000 m oK Confirmar la altura de la esta-

cion. Avanzar a Establecer Est.

hi 0.000 m ‘\—/’{
hr 0400 m|/!

Afras | Man H

OK

1.2 Introduccién manual directa de la altura de la estacion

Una vez seleccionada en la pantalla anterior la opcion para volver a determinar la altura de la estacion, aqui se puede
introducir manualmente la nueva altura de la estacién.

i L C lar y volver a la pantalla
Introducir Altura href ID P ancelar y b
’ fnuieny) anterior.
Aplisas.>Replantes HorizAltura Estasis
Ak i i Set Confirmar la altura de la esta-

cion. Avanzar a Establecer Est.

href 10.000 m| 2|

AV 52° 56' 48"

hi 0.000 m|'z;| ‘\»/”i
hr 0.400 m|'z;| j(

Anular | Medir ‘ Set
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2.2 Determinacion de la altura de la estacion introduciendo la altura y midiendo el angulo vertical y la distancia
Introduciendo la altura de referencia, la altura del instrumento y la altura del reflector en combinacién con una medicién
del angulo vertical y la distancia, la altura de la estacion se transfiere practicamente a la inversa desde la marca de
altura a la estacion.

Para ello es fundamental introducir las alturas de instrumento y de reflector correctas.

Introducir Altura href ID 17, '. : e Cancelar y volver a la pantalla

anterior.

Medir angulo y distancia. Con-

Aplicac.=Replanteo Horiz.fAltura Estacian

tinuar con la indicacién de la al-

tura de estacioén calculada.
href 10.000 m|'z;|

Av 52° 56' 48"

hi 0.000 m| 2| ‘\—/’{
hr 0.400 m|'z;| /i

Anular | Medir ‘ Set

Indicacion de la nueva altura de estacion calculada después de la medicion

Después de haber medido el angulo y la distancia, se muestra la altura de la estacién que se acaba de calcular y se
puede confirmar o cancelar.

; i 171210 Cancelar y volver a la pantalla
. Anul

Dﬁnlr altura stacmn ] 1408 nular artorior
Aplicac.*Replantes Horiz.fAltura Estacién — Confirmar la altura de la esta-
ID Pt Est Est cion. Avanzar a Establecer Est.
Est H(2) 8.911m
hi 0.000 m
hr 0400 m

Anular Set

Fijacion de la estacion

Hacer Estacién 172N Alras Volver a la medicién del punto
pl : de orientacion.

Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion

manual de una marca de altura o

Introducir manualmente la altura
ID Pt Est Est HBCI de la estacion o introduccion
R1

ID Pt Ori seleccién de un punto de altura
almacenado con medicion de
Est H(z) 1000 m|—— angulo vertical y distancia.
hi 0.000 m N Ver Mostrar los datos de la estacion.
Set Establecer estacion.
Atras | HEst | ver | se
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INDICACION

Cuando la opcion "Alturas" esta activada, se debe establecer la altura de la estacion o debe haber un valor para la
misma.

INDICACION

La estacion se almacena siempre en la memoria interna; si el nombre de la estacion ya existe en la memoria, es
imprescindible cambiar aqui el nombre de la estacion o asignarle un nuevo nombre.

Una vez establecida la estacion, se contintia con la aplicacion principal seleccionada originalmente.

10.3.2 Establecimiento de una estacion con coordenadas (opcion de altura "ON")

Determinacién de una nueva altura de estacion
La altura de la estacion se puede determinar de tres maneras diferentes:

e Introduccién manual directa de la altura de la estaciéon

o Determinacion de la altura de la estacién introduciendo manualmente la altura de una marca de altura y midiendo
el angulo vertical y la distancia

o Determinacion de la altura de la estacién seleccionando un punto con altura en la memoria de datos y midiendo
el angulo vertical y la distancia respecto a ese punto

Altura Estacién | Atras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.>Replantes Horiz.fAltura Estacian H Pt Determinar nueva altura de esta-
ID Pt Est 3 cion con el punto guardado.

Man H Introducir manualmente la altura
Est H(z) 103250 m _ de la estacién o medir respecto

de una marca de altura.
oK Confirmar y aplicar la entrada.

hi 1.650 m
hr 0400 m |/

Atras | H Pt |ManH‘ OK

1.2 Introduccién manual directa de la altura de la estacion

Una vez seleccionada en la pantalla anterior la opcion para volver a determinar la altura de la estacion, aqui se puede
introducir manualmente la nueva altura de la estacién.

Introducir Altura href | T Cancelar y volver a la pantalla
anterior.
Aplicac.=Replantes Horiz #Altura Estacian S
Set Establecer estacion.

href 10.000 m|'z;|

Av 52° 56' 48"

hi 0.000 m|'z| ¢

hr 0.400 m|'z)|/

Anular | Medir ‘ Set

2.2 Determinacion de la altura de la estacion introduciendo la altura y midiendo el angulo vertical y la distancia
Introduciendo la altura de referencia, la altura del instrumento y la altura del reflector en combinacién con una medicion
del angulo vertical y la distancia, la altura de la estacion se transfiere practicamente a la inversa desde la marca de
altura a la estacion.

Para ello es fundamental introducir las alturas de instrumento y de reflector correctas.
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ir A ! e Cancelar y volver a la pantalla
Anul
Introducir Altura href 13 nular artorior

Aplicac.=Replantes Horiz #Altura Estacian

Medir angulo y distancia. Con-

tinuar con la indicacion de la al-
tura de estacién calculada.

href 10.000 m|'z;|

Av 52° 56' 48"

hi 0.000 m)|'2| ‘~/”’i
hr 0.400 m|'2; /i

Anular | Medir ‘ Set

Indicacion de la nueva altura de estacion calculada después de la medicion

Después de haber medido el angulo y la distancia, se muestra la altura de la estacion que se acaba de calcular y se
puede confirmar o cancelar.

i iA 1712n0 Cancelar y volver a la pantalla
Anul
Definir altura Estacién ID nular atorior,
Aplicac.=Replantes Horz fAltura Estacian S
Set Establecer estacion.

ID Pt Est Est

Est H(z) 8.911m

hi 0.000 m

hr 0400 m

Anular Set

3. Determinacion de la altura de la estacion seleccionando un punto con altura de la memoria de datos y
midiendo el angulo vertical y la distancia

Introduciendo el punto de altura, la altura del instrumento y la altura del reflector en combinacién con una medicién

del angulo vertical y la distancia, la altura de la estacion se transfiere practicamente a la inversa desde el punto de
altura y la marca de altura a la estacion.

Para ello es fundamental introducir las alturas de instrumento y de reflector correctas.

Seleccionar Pt href ID L ; E Introduccién del nombre del

punto de altura.

Aplicac.=Replanteo Horiz.fAltura Estacian

Cancelar y volver a la pantalla
Anul
ID Pt href 5[:5| ufaslany anterior.
Medir angulo y distancia. Con-
href 1.000 m tinuar con la indicacién de la al-
Av 770 22 54"

{ tura de estacion calculada.
hi 1.650 m|'zs| ¢
hr 0.400 m| 2|/

Anular Medir

Las correspondientes coordenadas o la posicion se buscan en los datos de gréafico almacenados.
En caso de que no haya datos de punto bajo este nombre, las coordenadas se deberan introducir manualmente.
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Indicacion de la nueva altura de estacion calculada después de la medicion

Después de haber medido el angulo y la distancia, se muestra la altura de la estacion que se acaba de calcular y se
puede confirmar o cancelar.

i iA 17 Cancelar y volver a la pantalla
Anul
Definir altura Estacién ID nular atorior
Aplicac.=Replantes Horz fAltura Estacian S
Set Establecer estacion.

ID Pt Est Est

Est H(z) 8.911m

hi 0.000 m

hr 0400 m

Anular Set

Fijacion de la estacion
Cuando se ha ajustado la opcion con alturas, en la pantalla Establecer Est. se muestra la altura de la estacion.
La altura se puede confirmar o se puede determinar de nuevo.

Hacer Estacién

Atras Volver a la medicion del punto
de orientacion.

Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion

L

H Est Introducir manualmente la altura
ID Pt Est 2 HBCI A de la estacion o introduccién
. manual de una marca de altura o
ID Pt Ori 8 F seleccién de un punto de altura
E almacenado con medicion de
Est H(Z) 103.250m— angulo vertical y distancia.
hi 0400 m N \er Mostrar los datos de la estacion.
Set Establecer estacion.
Atras | HEst | ver | se

INDICACION

Cuando la opcion "Alturas" esté activada, es obligatorio establecer una altura para la estacion u obligatoriamente debe
haber un valor para la misma. Si no se indica ninguna altura de estacién, se genera un mensaje de error solicitando
que se especifique una altura de estacion.

11 Aplicaciones

11.1 Replanteo horizontal (replanteo H)
11.1.1 Principio del replanteo horizontal

Con el replanteo se vuelcan los datos del plano a la naturaleza.

Estos datos del plano pueden ser medidas que se refieren a lineas de referencia o posiciones que se describen
mediante coordenadas.

Los datos del plano y las posiciones de replanteo se pueden introducir como medidas o distancias y con coordenadas,
o se pueden utilizar los datos transferidos previamente desde un PC.
Ademas, también existe la posibilidad de transferir los datos del plano del PC a la estacion total en forma de dibujo

CAD, de manera que en la estacion total se pueden seleccionar como punto grafico o elemento grafico para el
replanteo.

De esta manera es posible ahorrarse el manejo de grandes cifras o grandes cantidades de cifras.
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Atras Volver a la pantalla anterior.

Aplicac.>Selece. Aplicacidn ; Avanzar a la seleccion de otras
Seguir
lI aplicaciones.
-: Abrir la aplicacion Replanteo
= /v- horizontal.
Replanteo Horiz. Verificacién Replanteo Horiz.
13
AR ¢
Replanteo Vert. Linea Enlace

Atras Mas

Al abrir la aplicacién se muestran los trabajos, es decir, la pantalla de seleccion de trabajos (véase el capitulo 13.2) y
la correspondiente seleccién de la estacién o establecimiento de la estacion.

Después de haber establecido la estacion, se inicia la aplicacion "Replanteo horizontal".

Dependiendo de la seleccién de la estacién, hay dos posibilidades de determinar el punto a replantear:

1. Replantear puntos con lineas de referencia.
2. Replantear puntos con coordenadas y/o puntos de un dibujo CAD.

11.1.2 Replanteo con lineas de referencia

En el replanteo con lineas de referencia, los valores de replanteo que deben introducirse se refieren siempre a la linea
de referencia seleccionada como eje de referencia.

Introduccion de punto de replanteo respecto de la linea de referencia

Introduccién de la posicion de replanteo en forma de medida en relacion con la linea de referencia definida al
establecer la estacion o la linea de referencia sobre la que esta situada la herramienta.

Los valores de entrada son distancias de linea y de desplazamiento con relacion a la linea de referencia definida.
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Introducir datos Replanteo ID 1 :Alrés Volver a la pantalla anterior.

Aplicac.=Replanteo Horiz/Introducir dates Replanteo oK Confirmar la entrada y continuar
= con la pantalla de alineacién

ID Pt 5| ==| de la herramienta respecto del
hr 0.400 m|123| punto a replantear.

E(X) 3.000 m

N(y) 8.000 m
H(2) 1.000 m
Alras OK
INDICACION

Los valores de replanteo en direccion adelante y atras en la linea de referencia de la estacion de la herramienta
son los valores de linea, y los valores de replanteo a derecha e izquierda de la linea de referencia son valores de
desplazamiento. Adelante y a la derecha son valores positivos, atras y a la izquierda son negativos.

Direccion al punto de replanteo

Con esta indicacion la herramienta se orienta hacia el punto a replantear girdndola hasta que el indicador de direccién
rojo se situe en "cero" y la indicaciéon numérica de angulo diferencial inferior se encuentre en "cero" con la debida
precision. En este caso, la cruz recticular apunta en direccion al punto de replanteo sirviendo de indicacion para el
portador del reflector.

Ademas, con la ayuda de punteria, existe la posibilidad de que el portador del reflector pueda situarse por si mismo
en la linea de punteria.

Orientar y Medir ID 16112010 Atas Volver a la pantalla de introduc-

cion de los valores de replanteo.

Aplicac.>Replanteo HorizfReplantear posicidn

de replanteo.

Medir distancia y continuar con
hr 0.400 m 123| o ~ la indicacion de las correcciones
i gt o,
H1

ID Pt AN 4
Ah 30 44. 31“ &b -32“11'2“"

Dh 2750 m

Atras Medir

250



PO es la posicion de la herramienta después de su emplazamiento.

P1 es el punto de replanteo y la herramienta orientada ya al punto de replanteo.

El portador del reflector se encuentra aproximadamente a la distancia calculada.

Después de cada medicion de distancia se indica el valor para el desplazamiento hacia delante o hacia atras que
debe hacer el portador del reflector en la direccion del punto que se va a replantear.

Correcciones de replanteo tras la medicion de distancia
Después de realizar la medicion de distancia, se dan indicaciones para el portador del reflector con ayuda de las
correcciones avanzar, atras, izqda., derecha, subir y bajar.

Si el portador del reflector se encuentra exactamente en la linea de punteria, la correcciéon derecha / izquierda
muestra una correccién de 0.000 m (0.00 ft).

Replanteo Horiz. ID 1

Alras Volver a la pantalla de introduc-
cion de los valores de replanteo.

Aplicac.Replanteo HorizfReplantear posicidn

Gl

Medir distancia y actualizar las

Result. Mostrar y guardar los resultados.
hr 0.400 m|'2;
H1

ID Pt correcciones de replanteo.

Adelante 2092 m A Nue.Pt Introducir siguiente punto.
: ) _—

lzqda 1465 m

Bajar 52.856 m

Afras | Result. | Medir ‘Nue. Pt
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PO es la posicion de la herramienta después de su emplazamiento.
Cuando se mide una posicion de reflector que no se encuentra exactamente en la direccion del nuevo punto, se
muestran las correspondientes correcciones avanzar, atras, izquierda, derecha respecto del nuevo punto P1.

Sinopsis de las indicaciones de direccion del punto de replanteo partiendo del ultimo objetivo medido

Avanzar El portador del reflector debe acercarse a la herra-
mienta el equivalente al valor indicado.

Atras El portador del reflector debe alejarse de la herramienta
el equivalente al valor indicado.

Izqda El portador del reflector debe moverse hacia la
izquierda, visto desde la herramienta, el equivalente al
valor indicado.

Derecha El portador del reflector debe moverse hacia la dere-
cha, visto desde la herramienta, el equivalente al valor
indicado.

Subir El extremo del reflector se debe mover hacia arriba las
unidades indicadas.

Bajar El extremo del reflector se debe mover hacia abajo las

unidades indicadas.

Resultados del replanteo

Indicacion de las diferencias de replanteo en linea, desplazamiento y altura tomando como base el ultimo objetivo

medido.

Result. Replanteo

Aplicac.>Replantea Horiz./Result. Replanten

ID Pt 5
AE(X) -1.236 m
AN(Y) -2.590 m
AH(@) 102.398 m

“HEG)

&HNy)

Atras | Guardar ‘ Nue. Pt
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Volver a la pantalla de introduc-
cion de los valores de replanteo.

Guardar los valores de replanteo
y las ultimas diferencias.

Introducir siguiente punto.




INDICACION
Si al establecer la estacion no se ajusté la opcién de altura, no se mostraran las indicaciones de altura ni todos los
datos relevantes al respecto.

Almacenamiento de los datos de replanteo con lineas de referencia

ID Pt Nombre del punto de replanteo.

Linea (introducida) Distancia de linea introducida en relacion con la linea
de referencia.

Despl. (introducido) Distancia de desplazamiento introducida en relacién
con la linea de referencia.

Altura (introducida) Altura introducida.

Linea (medida) Distancia de linea medida en relacién con la linea de
referencia.

Despl. (medido) Distancia de desplazamiento medida en relacién con la
linea de referencia.

Altura (medida) Altura medida.

dDespl Diferencia en el valor de desplazamiento basada en la

linea de referencia. dDespl = Despl. (medido) - Despl.
(introducido)

dLn Diferencia en el valor de linea basada en la linea de re-
ferencia. dLn = linea (medida) - linea (introducida)

dH Diferencia de altura. dH = altura (medida) - altura (intro-
ducida)

11.1.3 Replanteo con coordenadas

Introduccion de los puntos de replanteo
Los valores de replanteo con coordenadas de punto se pueden introducir de tres maneras diferentes:

1. Introducir manualmente las coordenadas de los puntos.
2. Seleccionar las coordenadas de punto de una lista con puntos almacenados.
3. Seleccionar las coordenadas de punto de un grafico CAD con puntos almacenados.

Introducir datos Replanteo ID ! Atras Volver ala pantalla anterior.

Aplicac.>Replantes Horiz.fntroducir dates Replanten oK. Confirmar la entrada y continuar
= con la pantalla de alineacion

ID Pt 5| ==| de la herramienta respecto del

hr 0.400 m|123| punto a replantear.

E) 3.000 m

N(y) 8.000 m

H(2) 1.000 m

Atras OK

Introduccion de los puntos de replanteo (con dibujo CAD)
Los puntos de replanteo se seleccionan directamente en un dibujo CAD.
El punto se encuentra almacenado a modo de punto tridimensional o bidimensional y se extrae correspondientemente.
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Muestra el punto seleccionado

Seleccionar Pt de Plano ID f

O en el gréafico.

Aplicac.>Replantes Horiz./Hacer Estacidn Cancelar y volver a A nroduc:
T (3; m cion de los puntos de replanteo.

" @ lm‘ Seleccionar punto de plano.

A Q E Seleccionar punto de la lista.
Q . :
' .(:3 Lnljzritl):]izltrel-as coordenadas ma

i m Q | oK S:(?;i.rmar el punto seleccio-

Anular Plano‘ Lista ‘ Man ‘ QK

INDICACION

Si al establecer la estacion no se ajustaron las alturas, no se mostraran las indicaciones de altura ni todos los datos
relevantes al respecto. Las demas pantallas son idénticas a las del capitulo anterior.

4
M

EY)

PO es la posicion de la herramienta después de su emplazamiento.

P1 es el punto dado con coordenadas. Una vez orientada la herramienta, el portador del reflector se situa
aproximadamente a la distancia calculada.

Después de cada medicion de distancia se indica el valor para el desplazamiento que aun debe hacer el portador del
reflector en la direccién del punto que se va a replantear.

Resultados de replanteo con coordenadas

Indicacion de las diferencias de replanteo en coordenadas sobre la base de las Ultimas mediciones de distancia y de
angulos.

1 = |- 1l i -
Result. Replanteo ID Alras Volver a la pantalla de introduc
P :I cion de los valores de replanteo.
Aplicac.>Replantea Horiz./Result. Replanten
Guardar Guardar los valores de replanteo
1D Pt 13} y las ultimas diferencias.
"Nue Pt Introducir siguiente punto.
AE(X) -1.236 m ablic Bl guiente
AN(Y) -2.590 m &4
ANy
AH(2) 102.398 m
“AE)

Atras | Guardar ‘ Nue. Pt
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PO es la posicion de la herramienta después del emplazamiento.
Cuando se mide una posicion de reflector que no se encuentra exactamente en la direccion del nuevo punto, se
muestran las correspondientes correcciones avanzar, atras, izquierda, derecha respecto del nuevo punto P1.

Registro de datos del replanteo con coordenadas

ID Pt Nombre del punto de replanteo.

Coordenada norte (introducida) Coordenada norte introducida con relacion al sistema
de coordenadas de referencia.

Altura (introducida) Valor de altura introducido.

Coordenada este (introducida) Coordenada este introducida con relacion al sistema
de coordenadas de referencia.

Coordenada norte (medida) Coordenada norte medida con relacion al sistema de
coordenadas de referencia.

Altura (medida) Altura medida.

Coordenada este (medida) Coordenada este medida con relacion al sistema de
coordenadas de referencia.

AN(y) Diferencia en la coordenada norte basada en el sistema

de coordenadas de referencia. AN(y) = coordenada
norte (medida) - coordenada norte (introducida)

AH(2) Diferencia de altura. AH(z) = altura (medida) - altura
(introducida)
AE(x) Diferencia de coordenada este tomando como base el

sistema de coordenadas de referencia. AE(x) = coorde-
nada este (medida) - coordenada este (introducida)

INDICACION

El proceso del replanteo horizontal con coordenadas es igual que el del replanteo partiendo de las lineas de referencia,
con la excepcion de que las coordenadas de las distancias de linea y desplazamiento y las diferencias de coordenadas
se muestran o se introducen como resultados.

11.2 Replanteo vertical (replanteo V)

11.2.1 Principio de replanteo vertical
Con el replanteo vertical los datos del plano se transfieren al plano de referencia vertical, como p. €j. una pared, una
fachada, etc.
Estos datos del plano son medidas que se refieren a las lineas de referencia del plano de referencia vertical o
posiciones en el plano de referencia vertical descritas mediante coordenadas.
Los datos del plano y las posiciones de replanteo se pueden introducir como medidas o distancias y con coordenadas,
o se pueden utilizar a modo de datos transferidos previamente desde el PC.
Ademas, también existe la posibilidad de transferir los datos del plano del PC a la estacién total en forma de dibujo
CAD, de manera que en la estacion total se pueden seleccionar como punto grafico o elemento grafico para el
replanteo.
De esta manera es posible ahorrarse el manejo de grandes cifras o grandes cantidades de cifras.
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Las aplicaciones tipicas son el posicionamiento de puntos de fijaciéon en fachadas, paredes con railes, tubos, etc.
Como aplicacion especial, también existe la posibilidad de comparar un &rea vertical con un area teérica del plano
para comprobar y documentar su planidad.

| 2

Altura (H)

o -
\;\(\e‘a}\« )
&

N

-
SO

Para iniciar la aplicacion "Replanteo vertical' se debe seleccionar el correspondiente boton en el menu de las
aplicaciones.

Menu Aplicaciones At Volver a la pantalla anterior.
Aplicas.>Selece. Aplicacion i Avanzar a la seleccion de otras
Seguir
E aplicaciones.
/! /,-: 111 Abrir la aplicacion de Replanteo
e vertical.
Replanteo Horiz. Verificacién Replanteo Vert.
131 'I
‘/ i l‘"
Replanteo Vert. Linea Enlace

Atras Mas

Después de abrir la aplicacion, aparecen los trabajos y la pantalla de seleccion de trabajos, asi como la correspondiente
Selecc. Est. y Hacer Estacion.

Una vez establecida la estacion, se inicia la aplicacion "Replanteo vertical".

Dependiendo de la seleccién de la estacion, hay dos posibilidades de determinar el punto a replantear:

1. Replantear puntos con lineas de referencia, es decir, ejes en el plano vertical de referencia.
2. Replantear puntos con coordenadas o puntos basados en un dibujo CAD.

11.2.2 Replanteo vertical con lineas de referencia

En el replanteo vertical con lineas de referencia, los ejes se definen mediante la medicién de dos puntos de referencia
con el establecimiento de la posicion de la estacion.

Establecimiento de la estacion

La estacion se establece en una posicion frente al plano vertical lo mas centrada posible, a una distancia donde todos
los puntos queden bien visibles.

Al emplazar la herramienta se definen con ella el punto cero (1) del sistema de referencia y la direccion (2) del plano
de referencia vertical.
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Atencion

El punto de referencia (1) es el punto decisivo. En este punto se establecen los ejes vertical y horizontal en el plano
vertical de referencia.

La posicion de la herramienta es éptima cuando la relacion de la linea de referencia horizontal Ln respecto del
desplazamiento D es Ln: D =25:10 a7 : 10, de forma que el angulo encerrado se sitle entre o = 40° - 100°.

INDICACION

El establecimiento de la estacion es igual al establecimiento de la estacion sobre un "punto cualquiera" con lineas de
referencia, con la diferencia de que el primer punto de referencia determina el punto cero del sistema de lineas de
referencia en el plano vertical, y el segundo punto de referencia determina la direccién del plano vertical respecto del
sistema de la herramienta. En ambos casos los ejes horizontal y vertical tienen su origen en el punto (1).

Introduccion del desplazamiento de eje

Para desplazar el sistema de ejes o el "punto cero" en el plano de referencia vertical se introducen los valores de
desplazamiento.

Estos valores de desplazamiento pueden trasladar el punto cero del sistema axial a izquierda (-) y a derecha (+) en la
horizontal, arriba (+) y abajo (-) en la vertical y adelante (+) y atras (-) en el plano general.

Los desplazamientos axiales pueden resultar Utiles cuando el "punto cero" no se puede visar directamente como
primer punto de referencia, por lo que se ha de utilizar un punto de referencia disponible y es necesario desplazar el
punto cero a lo largo de un eje, introduciendo distancias en forma de valores de desplazamiento.

i 17 e Cancel [ [ talla
Mover Linea Ref. iD Anular ancelar y volver a la pantal
4 anterior.
Aplicac.>Replanteo VWert/Decalaje Replanteo N )
OK Confirmar la entrada y continuar

con la introduccién de los valo-
res de replanteo.

lzq / Dch 0.000 m|'z;|
Sub / Baj 0.000 m| 2]
Fue /Den 0.000 m|'z;| )[/

Anular OK
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Introduccion de la posicion de replanteo
Introduccién de los valores de replanteo como dimensiones en relacion con el eje de referencia definido al establecer
la estacion o en referencia a la linea de referencia del plano vertical.

Introducir datos Replantec iD ! Anular Cancelar y volver a Origen.
Aplicac.zReplanteo Wert.Afalores Replanteo Introducir desplazamientos en el
Translac.

A plano de referencia.

ID Pt V1%, |
OK Confirmar la entrada y continuar
hr 0.400 m|123| con la pantalla de alineacién
. de la herramienta respecto del

Linea 0.000 m|123| punto a replantear.
H(2) 0.000 m|!2;|
Despl. 0.000 m|'z;|

Anular |Trans|ac.| OK

Direccion al punto de replanteo

La herramienta se orienta con esta pantalla al punto a replantear, girando la herramienta hasta que el indicador de
direccion rojo se situe en "cero".

En este caso la cruz recticular apunta en direccion al punto de replanteo.

A continuacién se mueve el telescopio en la vertical hasta que ambos tridngulos estén completamente vacios.

INDICACION

Cuando el triangulo superior presente relleno de fondo, mover el telescopio abajo. Cuando el triangulo inferior presente
relleno de fondo, mover el telescopio arriba.

Si es posible, mediante la ayuda de punteria, la persona que se encuentra en el objetivo pueda situarse por si misma
en la linea de punteria.

Orientar v Medir D ! Atras Volver a la pantalla de introduc-
Y : cion de los valores de replanteo.

Aplicac.=Replantes Wert./Replantear posician

Medir distancia y continuar con
hr 0.400 m 123| la indicacion de las correcciones
V1

de replanteo.
ID Pt

Ah 342° 37 14"

i \'\l'IDHHp
Dh 1986 m N 7

AAh 30°51" 34"

Atras Medir
Correcciones de replanteo
La indicacién de las correcciones sirven para dirigir al portador del objetivo o el objetivo en las direcciones arriba,
abajo, izquierda, derecha.
Gracias a la medicion de distancia también se realiza una correccion adelante o atras.

Después de cada medicién de distancia, las correcciones indicadas se actualizan para acercarse paso a paso a la
posicién definitiva.

Ay 2714 19"

.I||.F|I',¢ i
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Replanteo Ver. | Atras Volver a la pantalla de introduc-

cion de los valores de replanteo.
Result. Mostrar y guardar los resultados.

Medir distancia y actualizar las
correcciones de replanteo.

Aplicac.=Replantes Wert./Replantear posician

hr 0.400 m|'2;|
V1

ID Pt

Dcha 1.039m g

Subir 0.340 m B
Adentro 0.001 m

Nue. Pt Introducir siguiente punto.

I

Atras | Result. | Medir ‘Nue. Pt

Instrucciones en la pantalla sobre la direccion del movimiento del objetivo medido.

Avanzar El soporte objetivo o el objetivo se ha de acercar mas
al plano de referencia.

Atras El soporte objetivo o el objetivo se ha de alejar mas del
plano de referencia.

Izqda Tomando la herramienta como referencia, el soporte

objetivo o el objetivo se ha de mover a la izquierda las
unidades indicadas.

Derecha Tomando la herramienta como referencia, el soporte
objetivo o el objetivo se ha de mover a la derecha las
unidades indicadas.

Subir Tomando la herramienta como referencia, el soporte
objetivo o el objetivo se ha de mover hacia arriba las
unidades indicadas.

Bajar Tomando la herramienta como referencia, el soporte
objetivo o el objetivo se ha de mover hacia abajo las
unidades indicadas.

Result. replanteo
Indicacién de las diferencias de replanteo en linea, altura y desplazamiento basadas de las ultimas mediciones de
distancia y angulos.

Result. Replanteo | 0 Atras Volver a la pantalla de introduc-

P g :I cion de los valores de replanteo.
Aplicac.>Replantes Vert./Result. Replantao |: Guardar los valores de replanteo

Guardar
1D Pt W1 y las ultimas diferencias.
Introducir siguiente punto.
ALn -1.039 m wbiic. Bl guenep
AH(Z) -0.340 m &
aHi=)
ADesp. 0.001 m | 5—
-4ln

Atras | Guardar ‘ Nue. Pt

Registro de datos del replanteo con lineas de referencia

ID Pt Nombre del punto de replanteo.

Linea (introducida) Distancia de linea introducida en relacion con el eje de
referencia.

Altura (introducida) Valor de altura introducido.
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Despl. (introducido) Desplazamiento vertical introducido en el plano de re-

ferencia.

Linea (medida) Distancia de linea medida en relacién con el eje de re-
ferencia.

Altura (medida) Altura medida.

Despl. (medido) Desplazamiento medido en relacion con los planos de
referencia.

dLn Diferencia en el valor de linea basada en el eje de refe-
rencia. dLn = linea (medida) - desplazamiento (introdu-
cido)

dH Diferencia de altura. dH = altura (medida) - altura (intro-
ducida)

dDespl Diferencia en el valor de desplazamiento basada en el

eje de referencia. dDespl = Despl. (medido) - Despl.
(introducido)

11.2.3 Replanteo vertical con coordenadas

Las coordenadas se pueden aplicar cuando, p. €j., los puntos de referencia estan disponibles como coordenadas y
los puntos del plano vertical también existen como coordenadas en el mismo sistema.
Un caso como este se da, por ejemplo, cuando previamente se ha medido el plano vertical con coordenadas.

Introduccion de los puntos de replanteo

La introduccién de los valores de replanteo con coordenadas de punto se puede realizar mediante tres métodos
diferentes:

1. Introducir manualmente las coordenadas de punto.
2. Seleccionar las coordenadas de punto de una lista con puntos almacenados.
3. Seleccionar las coordenadas de punto de un grafico CAD con puntos almacenados.

Introducir datos Replanteo Di 1 1 “Anular| Cancelar y volver a Origen.
Aplicac.=Replantes Vert.fValores Replanteo oK Confirmar la entrada y continuar
ID Pt R3| — | con la pantalla de alineacién

3= de la herramienta respecto del
hr 0.000 m|123| punto a replantear.
Linea 2.000 m
H(z) 23.000 m
Despl. 2.000 m

Anular |Trans|ac.| OK

Introduccién de los valores de replanteo (con dibujo CAD)
Aqgui los puntos de replanteo se seleccionan directamente en un grafico CAD.
El punto se encuentra almacenado a modo de punto tridimensional o bidimensional y se extrae correspondientemente.
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Muestra el punto seleccionado

Seleccionar Pt de Plano ID f

en el gréafico.
Aplicac.=Replanteo Horiz./Hacer Estacion
Y Anular Volver a Introducir datos replan-
! < ? teo.

Seleccionar punto de plano.

iufnuiany
v
Q Plano
- Lista Seleccionar punto de la lista.
c3 Q Introducir las coordenadas ma-
[ Q nualmente.
—m | oK Confirmar el punto seleccio-
nado.
Anular ‘ Lista ‘ Man ‘ QK

Resultados de replanteo con coordenadas

Indicacion de las diferencias de replanteo en coordenadas sobre la base de las Ultimas mediciones de distancia y de
angulos.

1 ? Volver a la pantalla de introduc-
Result. Replanteo Di Afras o P
P :I cion de los valores de replanteo.
Aplicac.*Replanteo Wert /Result. Replantao Guardar los valores de replanteo
Guardar
1D Pt RrR3 y las ultimas diferencias.
Introducir siguiente punto.
AlLn 0541 m whie. By
AH(2) -22491m &
aHiz)
ADesp. -1.999 m
+aln

Atras | Guardar ‘ Nue. Pt

Registro de datos del replanteo con coordenadas

ID Pt Nombre del punto de replanteo.

Coordenada norte (introducida) Coordenada norte introducida con relacioén al sistema
de coordenadas de referencia.

Altura (introducida) Valor de altura introducido.

Coordenada este (introducida) Coordenada este introducida con relacion al sistema
de coordenadas de referencia.

Coordenada norte (medida) Coordenada norte medida con relacion al sistema de
coordenadas de referencia.

Altura (medida) Altura medida.

Coordenada este (medida) Coordenada este medida con relacién al sistema de
coordenadas de referencia.

AN(y) Diferencia en la coordenada norte basada en el sistema

de coordenadas de referencia. AN(y) = coordenada
norte (medida) - coordenada norte (introducida)

AH(2) Diferencia de altura. AH(z) = altura (medida) - altura
(introducida)
AE(x) Diferencia de coordenada este tomando como base el

sistema de coordenadas de referencia. AE(x) = coorde-
nada este (medida) - coordenada este (introducida)

261



INDICACION
El replanteo vertical utiliza siempre descripciones de punto tridimensionales. Al realizar replanteos con lineas de
referencia y replanteos con coordenadas se utilizan las dimensiones de linea, altura y desplazamiento.

INDICACION
Las demas pantallas son idénticas a las del capitulo anterior.

11.3 Verificacion
11.3.1 Principio de verificacion

Basicamente la verificacion se puede considerar como la inversion de la aplicacion de Replanteo horizontal.

En la verificacion se comparan las posiciones existentes con las posiciones del plano, y se muestran y almacenan las
desviaciones.

Segun el establecimiento de la posicién de la estacion, los datos de plano y las posiciones comparativas se pueden
utilizar como dimensiones y distancias, o0 como coordenadas o puntos con grafico.

Si se transfieren los datos de plano del PC a la estacion total y se seleccionan en la estacion total como punto grafico
o elemento gréfico para el replanteo, no sera necesario manejar grandes datos ni grandes cantidades de datos.
Algunas aplicaciones tipicas son la comprobacién de paredes, columnas, encofrados, grandes orificios y mucho mas.
Para ello se comparan las posiciones del plano y las diferencias se muestran directamente in situ y se almacenan.

Para iniciar la aplicacion "Verificacion'" se debe seleccionar el correspondiente botén en el menu Aplicaciones.

- . . 17 = .
Menu Aplicaciones iD Alras Volver a la pantalla anterior.
Aplicae.>Selece. Aplicacidn : Avanzar a la seleccién de otras

Seguir
aplicaciones.

Abrir la aplicacion Verificacion.

Replantea Horiz. Verificacion
ko o
| ]
Replanteo Vert. Linea Enlace

Atras Mas

Tras abrir la aplicacion se muestran los trabajos y la pantalla de selecciéon de trabajos, asi como la correspondiente
Selecc. Est. y Hacer Estacion.

Una vez concluido el establecimiento de la estacion, se inicia la aplicacion "Verificacion". Dependiendo de la seleccion
de la estacion, hay dos posibilidades de determinar el punto a verificar:

1. Verificar puntos con lineas de referencia.
2. Verificar puntos con coordenadas y/o puntos basados en un dibujo CAD.
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11.3.2 Verificacion con lineas de referencia

En la verificacion con lineas de referencia, los valores de verificacion a introducir se refieren siempre a las lineas de
referencia seleccionadas como eje de referencia.

Introduccion de la posicién de verificacion

Introduccién de la posicion de verificacion en forma de medida en relacién con la linea de referencia definida al
establecer la estacion o la linea de referencia sobre la que esta situada la herramienta.

Los valores a introducir son distancias de linea y de desplazamiento referidas a la linea de referencia definida.

Introducir datos Verificaciés iD ! : Alras Volver a la pantalla anterior.

Aplicac.=Verificaciondntroducir datos Verificacian oK Confirmar la entrada y continuar
A con la pantalla de alineacion
ID Pt H1 | BCl de la herramienta respecto del
hr 0.400 m|123| punto a replantear.
Linea 0.000 m|'2;|
Despl. 0.000 m|z;|
H(2) 0.000 m|'2;|
Atras OK
INDICACION

Los valores de verificacion en direccion adelante y atras en la linea de referencia de la estacién de la herramienta
son los valores de linea, y los valores de verificacion a derecha e izquierda de la linea de referencia son valores de
desplazamiento. Adelante y a la derecha son valores positivos, atras y a la izquierda son negativos.

Direccion al punto de verificacion

Con esta indicacion la herramienta se orienta hacia el punto a verificar girandola hasta que el indicador de direccién
rojo se sitle en "cero" y la indicacién numérica de angulo diferencial inferior se encuentre en "cero" con la debida
precision.

En este caso la cruz recticular sefiala en la direccion del punto de verificacion para servir de indicacion al portador del
reflector e identificar el punto de verificacion.

INDICACION

Si se trabaja con puntos en el suelo, también existe la posibilidad de que el portador del reflector pueda en gran
medida situarse por si mismo en la linea de punteria utilizando la ayuda de punteria.

Orientar y Medir ID 1 Atas Volver a la pantalla de introduc-

cion de los valores de replanteo.

Aplicac.>Replanteo HorizfReplantear posicidn

Medir distancia y continuar con
la indicacion de las tolerancias.

o

.I||.I'|I',¢ i
(T

ID Pt
Ah 30 44. 31“ AAh 32711 25"
Dh 2750 m

Atras Medir
Resultados de verificacion

Indicacion de las diferencias de posicién en linea, desplazamiento y altura basadas en las ultimas mediciones de
distancia y angulos.

hr 0400 m|iza|[ (i, -
| %

B @
il
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Result. Verificacién ! Atras Volver a la pantalla de introduc-
- : cion de los valores de replanteo.

Guardar Guardar los valores de replanteo

Aplicac.=Verificaci ondResult. Verificacion

1D Pt H1 y las ultimas diferencias.
ALn 3102 m Nue.Pt Introducir siguiente punto.
ADesp. -6.000 m o+
aln

AH(2) -5.124 m

-tlesy.

Alras | Guardar ‘ Nue. Pt

INDICACION

Si al establecer la estacion no se ajusté la opcién de altura, no se mostraran las indicaciones de altura ni todos los
datos relevantes al respecto.

Registro de datos de verificacion con lineas de referencia

ID Pt Nombre del punto de replanteo.

Linea (introducida) Distancia de linea introducida en relacion con la linea
de referencia.

Despl. (introducido) Distancia de desplazamiento introducida en relacién
con la linea de referencia.

Altura (introducida) Altura introducida.

Linea (medida) Distancia de linea medida en relacién con la linea de
referencia.

Despl. (medido) Distancia de desplazamiento medida en relacién con la
linea de referencia.

Altura (medida) Altura medida.

dDespl Diferencia en el valor de desplazamiento basada en la

linea de referencia. dDespl = Despl. (medido) - Despl.
(introducido)

dLn Diferencia en el valor de linea basada en la linea de re-
ferencia. dLn = linea (medida) - linea (introducida)

dH Diferencia de altura. dH = altura (medida) - altura (intro-
ducida)

11.3.3 Verificacion con coordenadas

Introduccion de punto de verificacion
La introduccion de las coordenadas del punto se puede realizar de tres formas diferentes:

e Introducir manualmente las coordenadas de los puntos.
e Seleccionar las coordenadas de punto de una lista con puntos almacenados.
e Seleccionar las coordenadas de punto de un grafico CAD con puntos almacenados.
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Introducir datos Verificaciés iD 1 Atras Volver a la pantalla anterior.

Aplicac.=WerificaciondIntroducir datos Werificacian oK Confirmar la entrada y continuar

ID Pt 12| :=| con la alineacién de la herra-
5= mienta respecto del punto a ve-

hr 0.400 m|123| rificar.

E(x) 5.000 m

N(y) 4.000 m

H@) 0.000 m

Atras OK

Introduccion de la posicién de verificacion (con dibujo CAD)
Aqui los puntos de verificacion se seleccionan directamente en un dibujo CAD.
El punto se encuentra almacenado a modo de punto tridimensional o bidimensional y se extrae correspondientemente.

Seleccionar Pt de Plano ID 171 Muestra el punto seleccionado
O en el gréfico.
Aplicac.=Replantes HorizfHacer Estacidn
Cancelar y volver a la introduc-
Y Anular
T < > Q cion de los puntos de verifica-
" o cion.
Q Seleccionar punto de plano.
L Q :lLisla Seleccionar punto de la lista.
€3
y w Introducir las coordenadas ma-
A
Q Iil nualmente.
C1om
oK. Confirmar el punto seleccio-
Anular Plano‘ Lista ‘ Man ‘ OK nado.

INDICACION

Si al establecer la posicion de la estacion no se ajustaron las alturas, no se mostraran las indicaciones de altura ni
todos los datos relevantes al respecto.

INDICACION
Las demas pantallas son idénticas a las del capitulo anterior.

Resultados de replanteo con coordenadas

Indicacion de las diferencias de replanteo en coordenadas sobre la base de las ultimas mediciones de distancia y de
angulos.
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Result. Verificacién iD 1 Alras Volver a la pantalla de introduc-

cion de los valores de replanteo.
Guardar Guardar los valores de replanteo

Aplicac.=Verificaci ondResult. Verificacion

1D Pt A2 y las ultimas diferencias.
A.E(X) 8.899 m Nue.Pt Introducir siguiente punto.
AN(Y) -13.956 m +
&HNy)
AH(2) -4.107 m —

Atras | Guardar ‘ Nue. Pt

Registro de datos del replanteo con coordenadas

ID Pt Nombre del punto de replanteo.

Coordenada norte (introducida) Coordenada norte introducida con relacion al sistema
de coordenadas de referencia.

Altura (introducida) Valor de altura introducido.

Coordenada este (introducida) Coordenada este introducida con relacion al sistema
de coordenadas de referencia.

Coordenada norte (medida) Coordenada norte medida con relacién al sistema de
coordenadas de referencia.

Altura (medida) Altura medida.

Coordenada este (medida) Coordenada este medida con relacién al sistema de
coordenadas de referencia.

AN(y) Diferencia en la coordenada norte basada en el sistema

de coordenadas de referencia. AN(y) = coordenada
norte (medida) - coordenada norte (introducida)

AH(2) Diferencia de altura. AH(z) = altura (medida) - altura
(introducida)
AE(x) Diferencia de coordenada este tomando como base el

sistema de coordenadas de referencia. AE(x) = coorde-
nada este (medida) - coordenada este (introducida)

INDICACION

El proceso de verificaciéon con coordenadas es igual al de la verificacién basada en las lineas de referencia, a
excepcion de que, en lugar de distancias de linea y desplazamiento, se muestran como resultado o se introducen
coordenadas y diferencias de coordenadas.

11.4 Linea de enlace

11.4.1 Principio de la linea de enlace

Con la aplicacion Linea de enlace se miden dos puntos situados libremente en el espacio para determinar la distancia
horizontal, la distancia inclinada, la diferencia de altura y la pendiente entre los puntos.
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Para determinar la pendiente con Linea de enlace

Menu Aplicaciones iD 17nznn Alras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.=Selecc. Aplicacidn " Avanzar a la seleccion de otras
Seguir
aplicaciones.
} /-: e Abrir la aplicacion Linea de en-
r 1 lace.
Replanteo Heriz. Verificacién Linea Enlace
113
e ¢
Replanteo Yert. Linea Enlace

Atras Mas

Al abrir la aplicacion se muestran los trabajos, es decir, la pantalla de seleccion de trabajos.
Aqui no es necesario establecer la estacion.
Para determinar la linea de enlace hay dos posibilidades de medicién diferentes:

1. Resultados entre el primer y todos los demds puntos medidos.
2. Resultados entre dos puntos medidos.

1.2 posibilidad: respecto del punto basico

&
@

Ejemplo con puntos de suelo
Después de medir el primer punto, todos los demas puntos medidos se refieren al primer punto.
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2.2 posibilidad: relacion entre el primer y el segundo punto
@

@

P, ¥ \

Ejemplo con puntos de suelo
Medicién de los primeros dos puntos.
Después del resultado, seleccionar nueva linea y medir nuevo punto basico y segundo punto nuevo.

Medir P11

Atras Volver a la seleccion del trabajo.

Aplicac.Linea Enlace/Medir Pt Activar la medicion del punto.

EEE

hr 0.400 m| 2| — Avanzar a la siguiente medicion.
Ah 356° 51' 28"

Av 81° 00' 50"

Dh 8.890 m H\/\

Atras | Medir ‘ Seguir

Medicion respecto del segundo punto de referencia

Medir Pt2 ey

Alras Volver a la pantalla anterior.

Aplicac.>Linea Enlace/Medir Pt Medir angulo y distancia.

FIEE

]
hr 0.400 m 23| SEa Mostrar el resultado de Linea de

Ah 338°15" 37" enlace.

AV 57° 00" 12"
Dh 1.943 m

Atras | Medir ‘Result.
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Indicacién de resultados

Linea Enlace | E Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.=Linea Enlace/Resultados @ Guardar los resultados.
Di 7.077m Variante Nueva Linea. Avanzar
Dh 7.076 m a la pantalla de introduccion de
) un primer punto de referencia
AH(@) -0.144 m uevo.
. Nue. Pt Variante Punto Siguiente: Cal-
Pendiente -2.04% —_ culo de la linea de enlace res-

pecto del primer punto de refe-
rencia.

Afras | Nue. Ln \ Nue. Pt

11.5 Medir y registrar

11.5.1 Principio de Medir y Guardar
Con Medir y Guardar se miden puntos cuya posicién no se conoce.
Las mediciones de distancia se pueden realizar con el laser cuando es posible dirigir el rayo laser directamente a una
superficie.
Segun el establecimiento de la posicion de la estacién, las posiciones de los puntos se calculan con medidas de linea
de referencia o con coordenadas y/o con alturas.
Los puntos medidos se pueden nombrar con diferentes denominaciones y guardar bajo dicha denominacion.

INDICACION
Con cada registro, el nombre del punto aumenta automaticamente en "1" valor.

Los datos de punto almacenados se pueden transferir al PC y representarse y editarse en un programa CAD o un
sistema similar, o se pueden imprimir o archivar para fines de documentacion.
Para iniciar la aplicacién Medir y Guardar, se debe seleccionar el correspondiente botén en el menu de las aplicaciones.

Menu Aplicaciones | Alras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.>Selece. Aplicacidn ; Avanzar a la seleccion de otras
Seguir
lI aplicaciones.
Abrir la aplicacion Medir y Guar-
L. L dar.
Medir y Guardar Area Av_/Medir Guardar
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Atras Mas

Después de abrir la aplicacién, aparecen los trabajos y la pantalla de seleccién de trabajos, asi como la correspondiente
Selecc. Est. y Hacer Estacion.

Una vez terminado el establecimiento de la posicién de la estacion, comienza la aplicacion "Medir y Guardar'.
Dependiendo de la seleccién de la estacién, hay dos posibilidades de establecer el sistema de puntos:

1. Posiciones de punto en relacion con una linea de referencia
2. Posiciones de punto en relacion con un sistema de coordenadas

11.5.2 Medir y Guardar con lineas de referencia
Las posiciones de los puntos medidos se refieren a la linea de referencia que se utilizé a modo de referencia.
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Las posiciones se describen con una dimension de linea en la linea de referencia y la distancia de desplazamiento
rectangular.

N(X)

»EX)

Pe es la posicion de la herramienta después de establecer su posicion.
Si se miden el angulo y las distancias de los objetivos, se calculan las correspondientes distancias de linea de
referencia Lny D.

Medir puntos con lineas de referencia
Inmediatamente después de terminar el establecimiento de la posicién de la estacién se puede comenzar a medir.
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Medir Puntos E | Atras Cancelar y volver al menu de
= : seleccion.

Aplicac.>Mediry GuardavMedir y Guardar

en la pantalla para distancia ho-
rizontal, angulo horizontal y an-

Ah 130° 32' 16" gulo vertical.
Av 74° 50' 19"
Dh 4493 m

= Guardar los valores mostrados
ID Pt 1",

a Medir y guardar la distancia ho-
E rizontal, el angulo horizontal y el
1
]
I
1

angulo vertical.
%

Alras |Guar.|M&G [Medir| Ln &D

Medir distancia.

Ln&D Cambiar la pantalla a las distan-
cias de las lineas de referencia.

ElE

Angulos Cambiar pantalla a valores de
— angulo.

Medir Puntos

Aplicac.>Mediry GuardauMedir y Guardar

ID Pt 1%,
Ln 0.136 m
Desp. -0.001 m| 4

E

Atras IGuar. ‘ M&G |Medir] Angulos

11.5.3 Medir y guardar con coordenadas

Las posiciones de los puntos medidos se refieren al mismo sistema de coordenadas en el que se ha realizado el
establecimiento de la posicion de la estacion y se describen y se representan a través de valores de coordenada E o
Y, N o Xy H para la altura.

N(X)
3

>E(Y)

PO es la posicion de la herramienta después del emplazamiento.

Se miden los angulos y las distancias respecto de los objetivos y se calculan y registran las correspondientes
coordenadas.

Medicion de puntos con coordenadas
Las siguientes pantallas se pueden cambiar de la indicacion de angulos a la indicacion de coordenadas y viceversa.
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Medir Puntos 28/06/1 T Cancelar y volver a Origen.

Aplicac.>Mediry GuardavMedir y Guardar Activar medicioén incl. almace-
namiento de los datos. El ID Pt

ID Pt 4‘__| (denominacién) aumenta en "1".
Ah 130° 12' 01" _Medrr | Medir distancia.
Av 72° 45 35"+ Goom Mostrar las coordenadas.

|
Dh 4679m| . Baaiaa Cambiar pantalla a valores de

= _ angulo.
i
: Guar. Guardar los valores mostrados

en la pantalla para distancia ho-
Alras |Guar.|M&G [Medir| Coord. fizontal, &ngulo horizontal y an-

gulo vertical.

Medir Puntos

Aplicac.>Mediry GuardavMedir y Guardar

ID Pt 3|7,
E() -0.113 m
N(y) -0015m| ,

E

Atras IGuar. | M&G |Medir] Angulos

INDICACION

Si al establecer la estacion no se ajustaron las alturas, no se mostraran las indicaciones de altura ni todos los datos
relevantes al respecto.

INDICACION
Al medir la distancia, se fija el valor para la distancia horizontal. Si posteriormente se mueve el telescopio, solo
cambian los valores del angulo horizontal y del vertical.

A veces es muy dificil o incluso imposible medir un punto exactamente (p. €j. el centro de un poste o de un arbol). En
estos casos, mida la distancia respecto de un punto situado en perpendicular.

1. Cuando haya visado el punto situado en perpendicular, mida la distancia hasta ese punto.
2. Gire el telescopio y apunte hacia el punto que realmente se desea medir para medir el correspondiente angulo.
3. Guarde la distancia medida respecto del punto situado en perpendicular y el angulo respecto del punto objetivo.

Registro de datos "Medir y guardar"

ID Pt Nombre del punto medido

E(x), Despl. Coordenada este medida o distancia de desplaza-
miento respecto de la linea de referencia

N(y), Ln Coordenada norte medida o distancia de desplaza-
miento en linea de referencia

Altura (medida) Altura medida

11.6 Alineacion vertical

11.6.1 Principio de la alineacion vertical
La alineacion vertical permite situar elementos verticalmente en el espacio o transferirlos a la vertical.

Aqui caben destacar las ventajas que ofrece para la colocacion de encofrados en columnas o la posibilidad de
replantear y comprobar puntos superpuestos en un mismo plano vertical a lo largo de varios pisos.
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INDICACION
Basicamente se comprueba si dos puntos medidos estan situados uno encima del otro en el plano vertical.

INDICACION
Segun las necesidades de la aplicacion, las mediciones se pueden realizar con o sin baston reflector.

Mentl Aplicaciones | 0 Alras Volver a la pantalla anterior.
Aplicas.rSelecs. Aplisacian ; Avanzar a la seleccioén de otras
Seguir
aplicaciones.
| , Abrir la aplicacion de Alineacion
ﬁ vertical.
Medir y Guardar Area Altura Remota
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Atras Mas

Al abrir la aplicacion se muestran los trabajos, es decir, la pantalla de seleccion de trabajos.
Aqui no es necesario establecer la estacion.

Mediciones respecto del primer punto de referencia

Se realiza una medicién del angulo y de la distancia respecto del primer punto de referencia.

La distancia se puede medir directamente respecto del punto o con un baston reflector, segun la accesibilidad del
primer punto de referencia.

:Alras Volver a la seleccién del trabajo.

hr 0400 m E mer punto de referencia.

Ah 338° 17" 02"
Av 96° 32' 52"
Dh

Atras Medir
Mediciones de los demas puntos
La medicién respecto de los demds puntos se realiza siempre mediante la medicion de angulos y distancias.

Seguir Avanzar a la siguiente medicion.

Aplicac.=Ajuste Vert./Medir Ft Base Medir angulo y distancia del pri-
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Después de la segunda y cada una de las siguientes mediciones, los valores de correccién respecto del primer punto
de referencia se actualizan en la pantalla de abajo.

Ajuste Ver. | 0 Atras Volver a la medicion del primer

punto de referencia.

Aplicac.=Ajuste Vert./Mirar Pt Referencia

Guardar los resultados.
Guardar
hr 0.400 m|'z [uarcer

J Medir angulo y distancia y ac-
AAK 0° o0 41" tualizar los valores de correccion
en la pantalla.

Dcha 0.000 m
Adelante 0.170m
AH(2) 1.661 m

Atras Medir
11.7 Medicion de superficies

11.7.1 Principio de la medicion de superficie

La herramienta determina la superficie horizontal y vertical cercada a partir de un maximo de 99 puntos consecutivos
medidos.
La medicion de la secuencia de puntos puede hacerse en el sentido de las agujas del reloj o en sentido inverso.

® ®
® /—\u
#
{;’: \\ /‘?‘ //
TANE \

INDICACION
Los puntos se deben medir de forma que las lineas de unién de los puntos medidos no se crucen; de lo contrario la
superficie calculada sera errénea.

Mentl Aplicaciones iD 1 Atras Volver a la pantalla anterior.
Aplicas.rSelecs. Aplisacian ; Avanzar a la seleccioén de otras
Seguir
II aplicaciones.
| , Abrir la aplicacion Medicion de
superficies.
Medir y Guardar Area
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Atras Mas
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Al abrir la aplicacion puede elegir entre la superficie del plano horizontal o vertical.

INDICACION
Aqui no es necesario establecer la estacion.

INDICACION
La superficie horizontal se calcula proyectando los puntos medidos en el plano horizontal.

INDICACION

La superficie vertical se calcula proyectando los puntos medidos en el plano vertical. El plano vertical queda definido
mediante los dos primeros puntos medidos.

Mediciones para determinar la superficie
Los puntos se deben medir en un orden de forma que rodeen la superficie.
Para el calculo, la superficie siempre se cierra siguiendo el orden del ultimo al primer punto medido.

Los puntos se deben medir de forma que las lineas de unién de los puntos medidos no se crucen; de lo contrario la
superficie calculada sera errénea.

Atras Volver a la seleccion del trabajo.

Aplicac}Areaa’Mediciones

Borr. Pt Borrar el dltimo punto medido.
= S
Area 14.91 m q Activar la medicion del punto.
Perimetro 27.236m Result. Mostrar el resultado de la medi-
Num. Pis 6/99 cion de superficie.

Afras |Borr. Pt| Medir | Result.

Resultados
Los resultados se guardan en la memoria interna y con Hilti PROFIS Layout se pueden visualizar en el PC o imprimir.

Atras Volver a la seleccién del trabajo.

Guardar Resultados iD b

Aplica c.rhreatfrea

ik

Guardar anrdar los resultados de super-
Area 14.91 m? 1 ficie.
Area 0.00 ha
Perimetro 27.236m
Perimetro 0.03 km
Num. Pis 6

Atras Guardar

11.8 Medicion de altura indirecta

11.8.1 Principio de la medicion indirecta de la altura

La medicion indirecta de la altura permite determinar diferencias de altura respecto a lugares o puntos inaccesibles
cuando no es posible realizar una medicion de distancia directa.

Con la medicién indirecta de altura se pueden determinar practicamente todo tipo de alturas y profundidades, p. €j.
alturas de extremos de gruas, profundidades de excavaciones, etc.
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INDICACION

Es imprescindible que el punto de referencia y el resto de los puntos inaccesibles se encuentren en el mismo plano
vertical.

Mentl Aplicaciones | Alras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.=Selece. Aplizacian i Avanzar a la seleccion de otras
Seguir
d aplicaciones.
| . Abrir la aplicacién Medicion indi-
ﬁ recta de altura.
Medir y Guardar Area Altura Remota
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Atras Mas

Al abrir la aplicacion se muestran los trabajos, es decir, la pantalla de seleccion de trabajos.
Aqui no es necesario establecer la estacion.

11.8.2 Calculo indirecto de altura

Mediciones respecto del primer punto de referencia

Se realiza una medicion del angulo y de la distancia respecto del primer punto de referencia.

La distancia se puede medir directamente en el punto o con un bastén reflector, dependiendo de la accesibilidad del
primer punto de referencia.

Medir Pt1 | 0 Atras Volver a la seleccion del trabajo.

Aplicac.=altura Remota/altura Remota Activar la medicién del punto.
1
hr 0.400 m 23| Seguir Avanzar a la siguiente medicion.

Av 113° 04' 09"
Dh 1.641 m

Afras | Medir ‘ Seguir
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Mediciones de los demas puntos
La medicién respecto de los demas puntos se hace midiendo solo los angulos verticales. La diferencia de altura
respecto del primer punto de referencia se muestra permanentemente.

Medir P12 171210 Nueva (otra) medicion indirecta

de la altura tomando como base
un punto de referencia nuevo.

Aplicac.=Altura RemotaiAltura Remota

Guardar Guardar los resultados.
Av 51" 48' 07"
A=
Dh 1.641 m "
.
AHE@) 2.391m -,_:i::-__

Nue. H

11.9 Determinar un punto en relacién con eje

11.9.1 Principio de punto respecto a eje
Con la aplicaciéon “Punto respecto a eje” se puede determinar la posicién de un punto (p. €j. un punto de referencia)
en relacion con el eje. Ademas, se pueden fijar puntos en paralelo, angulo recto o en cualquier angulo deseado, asi

como en relacién con el eje existente. Esta aplicacion podria ser muy interesante, por ejemplo, cuando se desea situar
clavos en vallas de replanteo para marcar ejes paralelos en la obra.

La aplicacién consta de dos pasos:

1. Definir el gje.
2.  Seleccionar y medir el punto de referencia.

Si la estacion esta colocada en modo de coordenadas/gréafico, el eje y el punto de referencia se pueden determinar
directamente desde la memoria.

Si la estacién aun no esta colocada, el eje se debe determinar midiendo el punto inicial y final del eje. El punto de
referencia también se determina mediante una medicion directa.

11.9.2 Determinar eje
Medir o seleccionar el primer punto de eje

Medir Ref Pt 1 nalnr '

Nombrar de nuevo el punto del
eje de referencia o seleccionar
de la memoria.

ID Pt PiLn1 H . E Volver a la medicién del punto

de orientacion.

N\‘\-k_ - Activar la medicion del punto.

Aplicac.=Punto a Linea

Ah 46° 56' 25" i Avanzar al iguient
Segu|r paso siguiente.

Av 84> 43' 00" A Loeger

Dh 4934m| =

Afras | Medir ‘ Seguir
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Medir o seleccionar el segundo punto de eje

Medir Ref Pt 2

Nombrar de nuevo el punto del
eje de referencia o seleccionar
de la memoria.

ID Pt PiLn2 H ) Alras Volver a la medicién del primer

Aplicac.=Punto a Linea

£
REE L

punto.
Activar la medicion del punto.
Ah 83" 46' 35" Seguir Avanzar al paso siguiente.
AV 84" 43' 05"
Dh 4139 m

Afras | Medir ‘ Seguir

Desplazamiento del eje

El punto de inicio del eje se puede desplazar para utilizar otra referencia como origen del sistema de coordenadas.
Cuando el valor introducido es positivo, el eje se mueve adelante y cuando es negativo, atrds. Cuando el valor es
positivo el punto de inicio se desplaza a la derecha, cuando el valor es negativo, a la izquierda.

Atras Volver a la pantalla anterior.

Mover Linea Ref.

Aplicac.zDecalaje Replanteo

Linea 0.000 m|'2;
Despl. 0.000 m| 2]

Introducir manualmente el des-
plazamiento del eje.

Activar la medicion del punto.
Se muestran los valores de me-
dicion del eje, la distancia 'y la
altura. Es posible asignar nom-
bres individuales a los valores.

Lk

Girar el eje.

i

Seguir Avanzar al paso siguiente.

Anular | Rotar | Medir ‘ OK

Rotacion del eje
La direccién del eje se puede rotar alrededor del punto de inicio. Si se introducen valores positivos el eje rota en
sentido horario; si los valores son negativos, rota en el sentido contrario a las agujas del reloj.

Atras Volver a la pantalla anterior.

Introducir Udad. Angular ] ™

A
l00° 00' oo" | oK Confirmar racion.

7 8 ) 0

Anular OK
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11.9.3 Comprobar puntos en relacion con eje
Medir o seleccionar punto de referencia

Selecc. o Medir Pt de Verif [

Seleccionar punto en memoria.

Aplicac.>Punta a Linea Activar la medicion del punto.

ID Pt ﬂ = ] Result. Indicacién de los puntos medi-

Linea 2426 m \_\_\!\ dos y seleccionados en relacion

con el eje de referencia.

EE| EEL

Despl. -0231ml— G Guardar resultados de medicion.
M NuesLn Volver a determinar el eje de re-
4t ferencia.

Anular | Medir ‘Result.

12 Datos y manejo de los datos

12.1 Introduccion

Las estaciones totales Hilti normalmente almacenan los datos en su memoria interna.

Los datos son valores de medicién, es decir, valores de angulos y distancias; dependiendo de los ajustes o de la
aplicacion, se trata de valores referidos a la linea de referencia, como linea y desplazamiento, o coordenadas.

Con ayuda de un software para PC, los datos se pueden intercambiar con otros sistemas.

En principio todos los datos de la estacion total se pueden considerar datos de punto, a excepcién de los datos
graficos, donde los puntos estan vinculados a los graficos.

En este caso se pueden seleccionar y utilizar los puntos, y no el gréfico, que sencillamente constituye una informacion
adicional.

12.2 Datos de punto

Los datos de punto pueden ser nuevos puntos medidos o puntos ya existentes. Basicamente la estacion total mide
angulos y distancias.

Con ayuda del establecimiento de la estacion se calculan las coordenadas de los puntos objetivo.

De esta forma el sistema de la estacion total calcula cada punto, al que se apunta con la cruz recticular o el puntero
laser y respecto al cual se mide la distancia, como un punto tridimensional.

Este punto tridimensional se identifica univocamente con ayuda de una denominacién de punto.

Todos los puntos aparecen con una denominacién de punto, una coordenada Y, una coordenada X y, en su caso,
con una altura.

Los datos existentes estan definidos mediante sus coordenadas o puntos con elementos graficos.

12.2.1 Puntos como puntos medidos
Los datos de medicion son puntos medidos que se generan y se registran en forma de puntos de coordenada a partir
de aplicaciones relevantes de la estacion total, como p. ej. Replanteo Horiz., Replanteo Vert., Verificacién y Medir y
guardar.
En cada estacion los puntos medidos existen una sola vez.
Cuando se utiliza el mismo nombre como punto medido, el punto medido existente puede sobrescribirse o se le
puede asignar otro nombre de punto.
Los puntos medidos no se pueden editar.

12.2.2 Puntos como puntos de coordenada
Cuando se trabaja en un sistema de coordenadas, normalmente todas las posiciones estan determinadas mediante
un nombre de punto y coordenadas; para describir la posicion de un punto se requieren, como minimo, un nombre
de punto y dos valores de coordenada horizontales X, Y o E, N, etc.
Generalmente la altura es independiente de los valores de coordenada XY.
La estacion total utiliza puntos como puntos de coordenada, los asi llamados puntos de control o fijos y como puntos
medidos con coordenadas.
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Los puntos fijos son puntos con coordenadas existentes que se han introducido en la estacién total manualmente
con Hilti PROFIS Layout a través de la memoria masiva USB o directamente con el cable de datos USB.

Estos puntos fijos también pueden ser puntos de replanteo. En cada trabajo solo existe un punto de control (punto
fijo).

Los puntos de control o fijos se pueden editar en la estacion total, siempre y cuando el punto no esté vinculado
a un elemento grafico.

12.2.3 Puntos con elementos graficos
En la herramienta se pueden cargar, representar y seleccionar datos graficos de un entorno CAD con ayuda de Hilti
PROFIS Layout.
El sistema Hilti permite generar puntos y elementos graficos de diferentes maneras con Hilti PROFIS Layout y
transmitirlos y utilizarlos en la estacion total.

Los puntos vinculados a elementos graficos no se pueden editar en la estacion total, solo en el PC con Hilti
PROFIS Layout.

12.3 Generacion de datos de punto
12.3.1 Con estacion total
Cada medicion genera un juego de datos medidos y un punto medido. Los puntos medidos pueden definirse

exclusivamente como valores de angulos y distancias, como nombre de punto con valores de angulos y distancias, o
como valores de angulos y distancias con coordenadas.

12.3.2 Con Hilti PROFIS Layout

1. Generacion de puntos a partir de dimensiones de plano, mediante la construccion de lineas y curvas, y
representada con elementos graficos

En el programa "Hilti PROFIS Layout", a partir de las medidas de los planos y las dimensiones del plano de obra se
puede generar un grafico que practicamente reproduce el plano de obra.

Para ello, en el software del PC el plano se vuelve a generar graficamente de forma simplificada, de manera que las
lineas, las curvas, etc. aparecen como puntos con un grafico de fondo.

Aqui también se pueden generar curvas especificas a partir de cuyos puntos, p. €j., es posible generar distancias
regulares.

2. Generacion de puntos a partir de una importaciéon de CAD y datos compatibles con CAD

Con ayuda de "Hilti PROFIS Layout", los datos CAD se transfieren directamente al PC en formato DXF o en formato
DWG compatible con AutoCAD.

Se generan puntos a partir de los datos gréaficos, es decir, a partir de lineas, curvas, etc.

En el programa Hilti PROFIS Layout, a partir de elementos CAD existe la posibilidad de generar datos de punto de
puntos finales, puntos de interseccion de lineas, puntos centrales de lineas, puntos de circunferencia, etc.

Los datos de punto generados asi se visualizan con los elementos graficos CAD originales como fondo.

Los datos CAD pueden estar organizados en diferentes "capas". En el programa "Hilti PROFIS Layout", los datos se
agrupan en una sola "capa" al transferirlos a la herramienta.

INDICACION
Al organizar los datos en el PC es conveniente observar la densidad de puntos final prevista antes de la transferencia
a la herramienta.

3. Importacion de los datos de punto desde tablas o archivos de texto
En Hilti PROFIS Layout se pueden importar datos de punto desde archivos Word o XML, editarlos, asi como
transferirlos a la estacion total.

12.4 Memoria de datos
12.4.1 Memoria interna de la estacion total

La estacion total Hilti almacena en las aplicaciones los datos correspondientemente organizados.
Los datos de punto y de medicion estan organizados en el sistema segun trabajos y estaciones de herramienta.

Trabajo

Un trabajo tiene un solo bloque de puntos de control (puntos fijos) y de puntos de replanteo.
Un trabajo puede tener muchas estaciones.
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Estacion de herramienta mas orientacion (donde sea relevante)
Una estacion siempre tiene una orientacion.
Una estacion tiene los puntos medidos con sus correspondientes denominaciones univocas de punto.

INDICACION
Un trabajo se puede equiparar con un archivo.

12.4.2 Memoria masiva USB
La memoria masiva USB sirve para intercambiar datos entre el PC y la estacion total. La memoria masiva no se utiliza

como memoria de datos adicional.

INDICACION
La memoria de datos activa de la estacion total siempre es la memoria interna.

13 Gestion de datos de la estacion total

13.1 Vista general

La Gestion de datos permite acceder a los datos almacenados internamente en la estacién total.
La Gestion de datos brinda las siguientes posibilidades:

e Crear, borrar y copiar trabajo.
e Introducir, editar y borrar puntos de control y coordenadas de puntos fijos.
e Mostrar y borrar puntos medidos.

Menu Aplicaciones 28106711 Alras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.>Selece. Aplicacidn ﬁ Abrir la aplicacion Gestién datos.
P
\g:\ ﬁ Gestion Datos
Punto aLinea Gestién Datos

Configuracién

Atras

INDICACION
Los puntos de control o fijos se pueden editar siempre y cuando no estén vinculados a un grafico.

13.2 Seleccion del trabajo

Al iniciar "Gestion de datos" aparece la lista de los trabajos existentes en la memoria.
Antes de que se activen las funcionalidades para los puntos y los puntos medidos, en primer lugar se debe seleccionar
un trabajo disponible.
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Atras Volver a la pantalla anterior.

Seleccionar Trabajo Di 281

Aplicas.>Festion DatosTrabaj
plicac.>Gestion [atos'Trabajo Ver los detalles del proyecto.

BLD lu Cop Copiar el proyecto seleccionado.
BL | IW”\ Borrar el proyecto seleccionado.
VADUZ Se]eccionar 0 crear nuevo tra-
GASSNER_MR bajo.

LOP

Atras | Info | Cop [Borrar| Nuevo

Alras Volver a la pantalla anterior.

Detalles Trabajo

Aplicac.>Gestién DatosiTrabajo Pt Dsfio Seleccionar funciones para pun-

tos fijos.

Trabajo BLD

Pts. Med Abrir las funcionalidades relati-

Fecha 28/06/11 vas al punto medido.
Hora 06:42
Num. Pis 8
Num. Est 1

Atras | Pt Dsfio |Pts. Med \

13.2.1 Puntos fijos (puntos de control y de replanteo)

Una vez seleccionado el correspondiente trabajo, seleccionando la opcién "Puntos" se pueden introducir puntos con
coordenadas o editar y borrar puntos con coordenadas existentes.

13.2.1.1 Introduccién de punto con coordenadas

Introduccion manual del nombre del punto y de las coordenadas.
En caso de que el nombre del punto ya exista, aparece un mensaje para cambiar el nombre del punto.

Seleccionar Pt Manual ID 1 E Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.>@estidn DatosiTrabajo Seleccionar punto de plano.
ID Pt 1 0|HBC| E Seleccionar punto de la lista.
E(}() 18.000 m|123| Introducir punto manualmente.
N(Y) 21.000 m|123| OK Confirmar y aplicar la entrada.
H@) 2.000 m|'z;|

Afras |PIano‘Lista‘Man‘ oK

INDICACION
El botén correspondiente a la funcion en uso se representa en color "gris".
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13.2.1.2 Seleccion de punto de lista o en representacion grafica
A continuacién se muestran las pantallas de seleccion de puntos de una lista y de un gréfico.

. 1 I e Cancelar y volver a la pantalla
- Anular
Seleccionar Pt de Plano ID 12:33 anterior.

Aplicac.=Gestién DatesTrabajo

Seleccionar punto de plano.

Lista Seleccionar punto de la lista.

Man Seleccionar punto mediante in-

troduccion manual.

t ]

@E

-~
b

O 2
R2©R

Confirmar y aplicar la entrada.

DO Lk
’;

[—

Atras |PIano‘Lista‘Man‘ OK

Seleccionar Pt de Lista ID 1

Aplicac.>Gestion DatosiTrabajo

ID Pt R2|%, |
IDPt | E) | N(y) | H@)

Ol8 0000 |2800 |-

Ol9 0000 |0000 {0000

O|R2 2898 |0000 |0.000

Afras |PIano‘Lista‘Man‘ oK

13.2.1.3 Borrar y editar puntos
Una vez seleccionado y confirmado el punto, en la siguiente pantalla se puede borrar o editar.
Solo es posible modificar las coordenadas y la altura, no el nombre del punto.
Para modificar su nombre, el punto se debe introducir con un nuevo nombre.

Ver Datos Pt ] 0 E Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.=Gestion DatosiDatos Pt @ Borrar el punto mostrado.
ID Pt 5 Editar los puntos mostrados.
Efx) 3.000 m

N(y) 8.000m|

H(2) 1.000 m

Atras | Borrar | Editar ‘

INDICACION

Los puntos con un gréfico adjunto no se pueden modificar ni borrar. Esta funcion solo esta disponible en el PC con
Hilti PROFIS Layout.
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13.2.2 Puntos medidos
Después de seleccionar el trabajo correspondiente, se pueden mostrar las estaciones con sus correspondientes

puntos medidos.

Al hacerlo se tiene la posibilidad de borrar la estaciéon con todos sus correspondientes puntos medidos.
Para ello, en la pantalla de seleccién de trabajos se debe seleccionar la opcién Puntos medidos.

13.2.2.1 Seleccion de la estacién

A continuacioén se muestran las pantallas de seleccién de la estacion mediante introduccién manual del nombre de la

estacion, mediante lista y mediante grafico.

Seleccionar Pt de Lista

Aplicac.>Replanteo Horiz./Hacer Estacién

Cancelar y volver a la pantalla
anterior.

Seleccionar punto de plano.

Borrar la estacion y todos sus
correspondientes puntos medi-
dos.

Seleccionar punto de la lista.

ID Pt c3 s,
ID Pt E(X) N(y)

QOlc2 14.336 22788

O|c3 14.336 5504

Olcd 27225 5504

Anular |Plano

Lista | Man

Seleccionar Pt de Plano

Aplicac.»Gestion Datos/Trabajo

ORF1

[ [

%%Q%gg@gry

O RF3

-
t 4
v

L0\ L)

Atras

Plano| Lista | Man | oK

13.2.2.2 Seleccion de puntos medidos

Después de seleccionar la estacion, se puede introducir manualmente un punto medido para su busqueda o se puede
seleccionar de la lista de puntos medidos o de la indicacion gréafica.
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H i e Cancelar y volver a la pantalla
Seleccionar Pt de Lista Anular atorior,
Aplicac.>Gestién Datos/Puntos Medidos N
Seleccionar punto de plano.
Plano
ID Pt "'[HBcl
@ Borrar punto.
DLl E(X) N(Y) H(Z) E’ Seleccionar punto de la lista.
0000|2700 105290 I Confirmar y aplicar la entrada.
oK. i y apli .
<>3 0.000 |2.700 |103.250 \—
0.000 |0.000 |-

Anular Plano Borrar OK

Seleccionar Pt de Plano
Aplicac.»Gestién Datos/Puntos Medidos

W @
Bfal Q
o Q

O RF3

/& m

Anular Plano Lista OK

13.2.2.3 Borrar y mostrar puntos medidos

Después de seleccionar el punto medido, se pueden mostrar los valores de medicion y las coordenadas y se puede
borrar el punto medido.

Puntos Medidos ID 1 10 E Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.>Gestion DatosiPuntos Medidos Borrar Borrar punto.
ID Est Sta| El m Mostrar los datos medidos.
— BT
ID Pt 2| E=| Goocis Mostrar las coordenadas.
o ] n
Ah 261°12' 24 @ Mostrar las distancias de las li-
Av 67° 58' 20" neas de referencia.
Dh 3684 m

Atras | Borrar | Lh &D

13.3 Eliminar Trabajo

Antes de eliminar un trabajo aparece el correspondiente mensaje de confirmacion con la posibilidad de volver a ver
los detalles del trabajo.

INDICACION
Si se elimina el trabajo, se pierden todos los datos relacionados con el trabajo.
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13.4 Crear nuevo trabajo
Al introducir un nuevo trabajo se debe poner atencién en que el nombre del trabajo exista una sola vez en la memoria.

Nombrar trabajo nuevo ID 1 0 |, Introducir el nombre del trabajo.
g ) ; [ r——— Cancelar y volver a la pantalla de
Aplicac.>Gestidn DatosiTrabajo Anular y P
- = 4 seleccioén de trabajo.
Trabaijc o BCl oK Confirmar y aplicar la entrada.
Fecha 17/12/10
Hora 12:18

Anular OK

13.5 Copiar trabajo
Hay diferentes posibilidades para copiar un trabajo:

e De la memoria interna a la interna.
o De la memoria interna a la memoria masiva USB.
e De la memoria masiva USB a la memoria interna

Durante el proceso de copia se puede cambiar el nombre que el trabajo tendra en la memoria destino.
De esta forma, al copiar el trabajo es posible cambiar su nombre y duplicar los datos del trabajo.

Copiar Trabajo ' 0 Memoria Int. Seleccionar la memoria basica.

Aplicac.>Gestién DatosiTrabajo Memoria Int. Seleccionar la memoria destino.

Mem. Origen Memortia Int. . Anul Cancelar y volver a la pantalla
g % anterior.
Mem. Destino Memoria Int. oK Confirmar y aplicar la entrada.

Trabajo AB|=|

Nuevo Tral AB2|"|
Anular OK
INDICACION

En caso de que el nombre del trabajo ya exista en la memoria destino, se debera elegir otro nombre o eliminar el
trabajo existente.

14 Intercambio de datos con PC

14.1 Introduccion

El intercambio de datos entre la estacion total y el PC tiene lugar siempre en combinacion con el programa de PC Hilti
PROFIS Layout.

Los datos transmitidos son datos binarios y no se pueden leer sin estos programas.

El intercambio de datos se puede realizar tanto con el cable de datos USB incluido o con una memoria masiva USB.
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14.2 HILTI PROFIS Layout

En principio los datos se intercambian como trabajo completo, es decir, entre la estacion total Hilti y Hilti PROFIS
Layout se intercambian todos los datos pertenecientes a un trabajo.

Un trabajo puede tener solo puntos de control o fijos con y sin gréfico, o una combinacién, es decir, con puntos de
control o fijos y puntos medidos (datos de medicion) incl. los resultados de las correspondientes aplicaciones.

14.2.1 Tipos de datos
Datos de punto (puntos de control o de replanteo)
Los puntos de control son al mismo tiempo puntos de replanteo y se pueden dotar de elementos gréaficos para facilitar
su identificaciéon o para dibujar la estacion.
En caso de que estos puntos se transfieran con elementos graficos del PC a la estacién total, dichos datos se
representaran en la estacion total con un gréafico.
En caso de que los puntos de control o de replanteo se introduzcan manualmente en la estacién total en un momento
posterior, en la estacion total ya no sera posible asignarles o afiadirles elementos graficos.

Datos de medicién

En principio los puntos medidos o los datos de medicion y los resultados de la aplicacion solo se transmiten de la
estacion total a Hilti PROFIS Layout.

Los puntos medidos se pueden transmitir como datos de punto en formato de texto separados por espacios,
separados por comas (CSV) o en otros formatos como DXF y AutoCAD DWG, y se pueden seguir editando en otros
sistemas.

En Hilti PROFIS Layout los resultados de aplicacion como p. €j. diferencias de replanteo, resultados de superficies,
etc., se pueden exportar como "informes" en formato de texto.

Resumen
Entre la estacion total y Hilti PROFIS Layout se pueden intercambiar los siguientes datos en ambas direcciones.

De la estacién total a Hilti Profis Layout:

o Datos de medicién: Nombre de punto, angulo y distancia.
o Datos de punto: Nombre de punto, coordenadas + altura.

De Hilti Profis Layout a la estacion total:

e Datos de punto: Nombre de punto, coordenadas + altura.
o Datos gréficos: Coordenadas con elementos gréficos.

INDICACION
No es posible el intercambio de datos directo entre la estacion total y otros sistemas de PC, solo a través de Hilti
PROFIS Layout.

14.2.2 Salida de datos con Hilti PROFIS Layout (exportacion)

Los datos se almacenan en las siguientes aplicaciones y con Hilti PROFIS Layout se pueden exportar en diferentes
formatos:

287



Replanteo horizontal

Replanteo vertical

Verificacion

Medir y registrar

Medicion de superficie (resultado de superficie)

arD A

Datos de exportacion
Hilti PROFIS Layout lee los datos almacenados en la estacion total y extrae los siguientes datos.

1. Nombre de punto, angulo horizontal, angulo vertical, distancia, altura de reflector, altura de instrumento

2. Nombre de punto, coordenada E, coordenada N, altura
3. Resultados de aplicacion, p. ej. diferencias de replanteo y mediciones de superficie

Formatos de exportacion

Formato CSV Datos separados por comas.

Formato de texto Separacion mediante espacios, de manera que los da-
tos quedan ordenados en columnas.

Formato DXF Formato de texto compatible con CAD.

Formato DWG Formato de datos binario compatible con AutoCad.

14.2.3 Introduccién de datos con Hilti PROFIS Layout (importacion)

Introduccion de datos
Con Hilti PROFIS Layout se puede leer, convertir y transmitir los siguientes datos a la estacion directamente con cable
0 con una memoria masiva USB:

1. Nombre de puntos (puntos fijos) con coordenadas y alturas.
2. Podlilineas (lineas, curvas) de otros sistemas

Formatos de entrada

Formato CSV Datos separados por coma.

Formato txt Datos separados por espacios.

Formato de texto Separacioén mediante espacios, de manera que los da-
tos quedan ordenados en columnas.

Formato DXF Dibujo CAD con lineas y curvas como formato de inter-
cambio general para CAD.

Formato DWG Dibujo CAD con lineas y curvas como formato compa-
tible con AutoCAD.

15 Calibracion y ajuste

15.1 Calibracion de campo
La herramienta esté ajustada correctamente al suministrarse.
Debido a oscilaciones de la temperatura, movimientos de transporte y envejecimiento, es posible que los valores de
ajuste de la herramienta cambien con el tiempo.
Por ello, la herramienta ofrece la posibilidad de comprobar los valores de ajuste por medio de una funcién y, dado el
caso, corregirlos con una calibracion de campo.
Para ello, la herramienta se emplaza de forma segura con un tripode de alta calidad y se utiliza un objetivo
correctamente visible y reconocible dentro de un rango de +3° con respecto a la horizontal a una distancia de aprox.
70 - 120 m. A continuacion se realiza una medicién en la posicion 1 del telescopio y en la posicion 2 del telescopio.

INDICACION
La pantalla asiste en el procedimiento interactivamente, de manera que solo es necesario seguir las instrucciones.

Esta aplicacion calibra y ajusta los siguientes tres ejes instrumentales:
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e Eje de colimacién
e Av - Colimacion
o Compensador biaxial (ambos ejes)

15.2 Realizacion de la calibracién de campo

INDICACION
Manejar la herramienta con cuidado para evitar vibraciones.

INDICACION

La calibracién de campo requiere trabajar con diligencia y precision. Si se visa de manera imprecisa o la herramienta
se ve expuesta a sacudidas, puede ocurrir que los valores de calibracién sean incorrectos y el error redunde en las
mediciones que se realicen posteriormente.

INDICACION
En caso de duda, dirijase al servicio técnico de Hilti para que compruebe la herramienta.

1.  Coloque la herramienta de manera segura con un buen tripode.
2. En el menu Aplicaciones, seleccione la opcion Configuracion.

Configuracién 17120 Alras Cancelar y volver al menu de
. 9 . i . :I seleccion.
AP ACEMTNEED Abrir el menu Calibracion con
e
@ = indicacioén de los valores guar-
T dados en la herramienta.
Calibracién
u | Il |
Config. Sistema Calibracién
L F f*‘
I + +
Info Sistema Calibrar Pantalla
Atras
3. Seleccione el menu Calibracion.
Valores Calibracién 171 0 Empezar proceso de calibracion.
Aplicas.=Configuracion/Calibracidn oK Confirmar los valores de calibra-
. i o o ' " cion indicados y volver al menu
Av - Colimacion -0° 00" 47 Configuracion.
Ah - Colimacién -0° 00' 05"
Nuevo OK
4. Inicie el proceso de calibracién o confirme los valores de calibraciéon indicados y prescinda de realizar otra
calibracion.
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5. Elija un objetivo claramente visible en un rango de + 3 grados en la horizontal a aprox. 70-120 m de distancia y
viselo con cuidado.
INDICACION Busque un objetivo adecuado, que se pueda visar debidamente.
INDICACION Si la herramienta no se encuentra en la posicion 1 del telescopio, la pantalla solicitara que la ajuste
a dicha posicion.

Medir Pt en Cara 1 ] 0 Atras Volver a la pantalla anterior.
Aplicac.=Configuracién/Calibracién Realizar medicién en la posicion

1 del telescopio.

Calibracian
Mlirar un objetivo a £3° de la horizontal.
Ah 2137 05' 03"
Av 89° 32' 03"

Atras Medir

6. Realice la medicion en la posicion 1 del telescopio.
A continuacion la herramienta solicita que cambie a la posicion 2 del telescopio.

7.  Gire la herramienta con cuidado a la posicién 2 del telescopio.
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Medir Pt en Cara 2 ID 17

Aplicac.=Configuracion/Calibracian

Atras

Volver a la pantalla anterior.

Calibracidan
Mirar de manera muy precisa el mismo
obietivo,
AAh 0° 00" 21"
AAy 0° 00" 12"

Realizar medicioén en la posicion
2 del telescopio.

Atras Medir

8. Vuelva a visar el mismo objetivo dentro del rango de + 3° en la horizontal.
INDICACION La pantalla le ayudara a hacerlo mostrando las diferencias del circulo vertical y del circulo horizontal.

La ayuda sirve exclusivamente para facilitar encontrar el objetivo.

INDICACION Con el objetivo visado en la segunda posicién del telescopio, los valores deben ser aproximada-

mente "cero" o desviarse unos pocos segundos.

9. Realice la medicion en la posicién 2 del telescopio.
Cuando las mediciones en ambas posiciones del telescopio se han realizado con éxito, aparecen los nuevos y
los antiguos valores de ajuste de Av - Colimacién y Ah - Colimacion.

Anular

Definir nuevos valores

Aplicac.=ConfiguracianiCalibracidn

Cancelar y mantener los valores
anteriores.

Av - Colim. (ant) -0° 00" 47"
Av - Colim. (hue) -0° 01" 15"
Ah - Colim. (ant) -0° 00' 05"
Ah - Colim. (nue) 0° 00' 04"

Set

Aceptar y guardar los nuevos
valores de calibracion.

Anular Set

10. Confirme y'guarde los nuevos valores de calibracion.
INDICACION Con el proceso de calibracion de Av - Colimacion y Ah - Colimacién también se han calculado los

valores de ajuste para el compensador biaxial.

Al aceptar los nuevos valores de calibracion también se aceptan los nuevos valores de ajuste para el compensador.

15.3 Servicio de calibrado Hilti

Se recomienda encargar una inspeccién periddica de las herramientas al servicio de calibrado de Hilti para que quede
garantizada la fiabilidad conforme a las normas y requisitos legales pertinentes.
El servicio de calibrado Hilti estd a su disposicién en todo momento; no obstante, se recomienda realizarlo como

minimo una vez al afio.

En el marco de las directrices del servicio de calibrado, Hilti garantiza que las especificaciones de la herramienta
inspeccionada se corresponden con los datos técnicos del manual de instrucciones en el dia concreto de la inspeccion.
Si se observaran diferencias respecto a los datos del fabricante, se procederia a un reajuste de las herramientas de

medicion usadas.

Una vez realizados el ajuste y la comprobacion, se coloca en la herramienta un distintivo de calibrado en el que se

certifica que la herramienta funciona conforme a las especificaciones del fabricante.

Los certificados de calibrado son indispensables para empresas certificadas segun ISO 900X. Su proveedor de Hilti

mas cercano atendera cualquier consulta o duda.
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16 Cuidado y mantenimiento

INDICACION
Encargue al servicio técnico de Hilti la sustitucion de las
piezas dafiadas.

16.1 Limpieza y secado
Elimine el polvo del cristal soplando.
PRECAUCION
No toque el cristal con los dedos.

Limpie la herramienta utilizando Unicamente un pafo
limpio y suave. En caso necesario, humedézcalo con
alcohol puro o con agua.

PRECAUCION

No utilice otros liquidos que no sean alcohol o agua.
Otros liquidos podrian atacar las piezas de plastico.

INDICACION
Encargue al servicio técnico de Hilti la sustitucién de las
piezas dafiadas.

16.2 Almacenamiento

INDICACION
No almacene la herramienta mojada. Déjela secar antes
de guardarla y almacenarla.

INDICACION
Antes de almacenarlos, limpie siempre la herramienta, el
maletin de transporte y los accesorios.

INDICACION

Realice una medicién de control antes de su utilizacion
si la herramienta ha estado almacenada o ha sido trans-
portada durante un periodo prolongado.

PRECAUCION

Retire las pilas si no se va a utilizar la herramienta en
un periodo prolongado. Si las pilas/baterias tienen fugas,
pueden dafar la herramienta.

INDICACION

Tenga en cuenta los valores limite de temperatura durante
el almacenamiento de su equipo, ante todo en invierno
0 verano y especialmente si se guarda el equipo en el
maletero o habitaculo de un vehiculo. (De -30 °C a +70 °C
(de -22 °F a +158 °F)).

16.3 Transporte

PRECAUCION

Es preciso aislar las pilas o retirarlas de la
herramienta cuando esta se vaya a enviar. Si las
pilas/baterias tienen fugas, pueden dafar la herramienta.

Para el transporte o envio del equipo, utilice cartén de
embalajes de Hilti o un embalaje equivalente.

17 Reciclaje

ADVERTENCIA

Una eliminacion no reglamentaria del equipamiento puede tener las siguientes consecuencias:
Si se queman las piezas de plastico se generan gases toxicos que pueden afectar a las personas.

Si las pilas estan dafadas o se calientan en exceso pueden explotar y ocasionar intoxicaciones, incendios,
causticaciones o contaminacion del medio ambiente.

Si se realiza una evacuacion imprudente, el equipo puede caer en manos de personas no autorizadas que hagan
un uso inadecuado del mismo. Esto generaria el riesgo de provocar lesiones al usuario o a terceros, asi como la
contaminacion del medio ambiente.

N

&S

Las herramientas Hilti estan fabricadas en su mayor parte con materiales reutilizables. La condicion para dicha
reutilizacion es una separacion de materiales adecuada. En muchos paises, Hilti ya dispone de un servicio de recogida
de la herramienta usada. Péngase en contacto con el servicio de atencion al cliente de Hilti o con su asesor de ventas.
Solo para paises de la Union Europea
No deseche las herramientas de medicion electrénicas junto con los residuos domésticos.

De acuerdo con la directiva europea sobre residuos de aparatos eléctricos y electronicos, asi como su
traslado a la legislacion nacional, las herramientas eléctricas y las baterias usadas se someteran a una
recogida selectiva y a una reutilizacion respetuosa con el medio ambiente.
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Deseche las pilas conforme a la normativa nacional. Contribuya al cuidado del medio ambiente.

1

Hilti garantiza la herramienta suministrada contra todo
fallo de material y de fabricacion. Esta garantia se otorga
a condiciéon de que la herramienta sea utilizada, mane-
jada, limpiada y revisada en conformidad con el manual
de instrucciones de Hilti, y de que el sistema técnico
sea salvaguardado, es decir, que se utilicen en la herra-
mienta exclusivamente consumibles, accesorios y piezas
de recambio originales de Hilti.

Esta garantia abarca la reparacion gratuita o la substi-
tucién sin cargo de las piezas defectuosas durante toda
la vida util de la herramienta. La garantia no cubre las
piezas sometidas a un desgaste normal.

Quedan excluidas otras condiciones que no sean
las expuestas, siempre que esta condiciéon no sea
contraria a las prescripciones nacionales vigentes.

Garantia del fabricante de las herramientas

Hilti no acepta la responsabilidad especialmente en
relacion con deterioros, pérdidas o gastos directos,
indirectos, accidentales o consecutivos, en relacion
con la utilizaciéon o a causa de la imposibilidad de
utilizacion de la herramienta para cualquiera de sus
finalidades. Quedan excluidas en particular todas las
garantias tacitas relacionadas con la utilizacion y la
idoneidad para una finalidad precisa.

Para toda reparacién o recambio, les rogamos que envien
laherramienta o las piezas en cuestion a la direccién de su
organizacién de venta Hilti mas cercana inmediatamente
después de la constatacion del defecto.

Estas son las Unicas obligaciones de Hilti en materia
de garantia, las cuales anulan toda declaracion ante-
rior o contemporanea, del mismo modo que todos los
acuerdos orales 0 escritos en relaciéon con las garantias.

FCC (valida en EE. UU.) / Indicacién IC (valida en Canada)

PRECAUCION

Esta herramienta ha cumplido en las pruebas realiza-
das los valores limite que se estipulan en el apartado
15 de la normativa FFC para herramientas digitales de
la clase B. Estos valores limite implican una proteccion
suficiente ante radiaciones por averia en instalaciones
situadas en zonas habitadas. Las herramientas de este
tipo generan y utilizan altas frecuencias, y pueden, por
tanto, emitirlas. Por esta razén pueden provocar anoma-
lias en la recepcion radiofénica si no se han instalado
y puesto en funcionamiento segun las especificaciones
correspondientes.

No puede garantizarse la ausencia total de anomalias
en instalaciones especificas. En caso de que esta herra-
mienta produzca interferencias en la recepcion de radio

o television (puede comprobarse desconectando y vol-
viendo a conectar la herramienta), el usuario debera
tomar las siguientes medidas para solventar dichas ano-
malias:

Oriente de nuevo o cambie de lugar la antena de recep-
cion.
Aumente la distancia entre la herramienta y el receptor.

Consulte a su proveedor o a un técnico de radio y
television.

INDICACION

Las modificaciones o ampliaciones no autorizadas ex-
presamente por Hilti pueden restringir el derecho del
usuario a poner la herramienta en funcionamiento.
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MANUAL ORIGINAL

Taquedmetro POS 15/18

Antes de utilizar o instrumento, por favor leia
atentamente o manual de instrucées.

Conserve o manual de instrugées sempre
junto da ferramenta.

Entregue a ferramenta a outras pessoas ape-
nas juntamente com o manual de instrugoes.

El Estes nimeros referem-se a figuras. Estas encontram-
se nas contracapas desdobraveis. Ao ler as instrugdes,
mantenha as contracapas abertas.

Neste manual de instrugdes, a palavra «ferramenta»

(2) Parafuso de nivelamento da base niveladora
(3) Travamento da base niveladora

(4) Painel de controlo com ecra tactil

(5) Anel de focagem

(6) Ocular

(7) Luneta com telémetro

(8) Mira para visada aproximada

Partes dianteiras da carcaca &

d0) Parafuso vertical

(1D Interface USB dupla (pequena e grande)
@

Compartimento direito das baterias com parafuso
de fixagéo

refere-se sempre ao POS 15 ou POS 18. (3) Parafuso horizontal ou lateral
(14) Parafuso de nivelamento da base niveladora
Partes traseiras da carcaca Hl (15 Base niveladora
(16) Prumo laser
(@ Compartimento esquerdo das baterias com para- D, Luz de guia
jectiva
(18) Object

fuso de fixagao

(19) Asa de transporte
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1 Informacao geral

1.1 Indicacoes de perigo e seu significado
PERIGO

CUIDADO
Indica uma situagao potencialmente perigosa que pode

Indica perigo iminente que pode originar acidentes pes-
soais graves ou até mesmo fatais.

AVISO

Indica uma situagé@o potencialmente perigosa que pode
causar graves ferimentos pessoais, até mesmo fatais.
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originar ferimentos ligeiros ou danos na ferramenta ou
noutros materiais.

NOTA
Indica instrugdes ou outras informagdes Uteis.



1.2 Significado dos pictogramas e outras notas

Simbolos
Leiao Perigo geral Recicle os Nao olhe
manual de desperdicios fixamente
instrugdes para o raio
antes da laser
utilizacéo.
Né&o rodar o
parafuso

Simbolos Laser Classe Il / class 2

Laser Radiation
Do ot stare info beam
Class 2 Laser Product
Po<TmW CW }=630-6900m

|EC60825-1:2001

Laser Classe Il de
acordo com
CFR 21, § 1040 (FDA)

Laser da
classe 2 de
acordo com

anorma

EN 60825:2008

Simbolos Classe Laser lll / class 3

&Lasev Radiation
Avokd drect oye exposurs

Class 3R_Laser Product
oW Posd o

W
1.2-1.6nsec_1=320-400MHz
|EC60825-1: 2007

Laser Classe Il de
acordo com
CFR 21, § 1040 (FDA)

Néo olhe
fixamente
para o raio

laser ou
directamente
através de
instrumentos
opticos

Orificio de saida do raio laser

4

LASER APERTURE

Orificio de saida do
raio laser

Localizacao da informacgao na ferramenta

A designacdo e o numero de série da ferramenta
encontram-se na placa de caracteristicas. Anote estes
dados no seu manual de instrugdes e faga referéncia
a estas indicacbes sempre que necessitar de qualquer
peca/acessorio para a ferramenta.

Tipo:

Geragao: 01

NUmero de série:

2 Descricao

2.1 Utilizacao correcta

A ferramenta foi concebida para a medigéo de distancias
e direcgoes, calculo de posi¢des tridimensionais de alvos
e valores relacionados, assim como implantagdes de
coordenadas ou valores dados relativos a eixos.

Para evitar ferimentos, use apenas acessorios e instru-
mentos originais Hilti.

Leia as instrugdes contidas neste manual sobre utiliza-
Gao, conservagao e manutengéo da ferramenta.
Considere as influéncias ambientais. N&o utilize a ferra-
menta onde possa existir risco de incéndio ou explosao.
Néo é permitida a modificagdo ou manipulagéo da ferra-
menta.

2.2 Descricao da ferramenta

O taquedmetro Hilti POS 15/18 permite determinar ob-
jectos como posigao no espago. A ferramenta possui um
limbo horizontal e um limbo vertical com escala digital,
dois niveis electrénicos (compensador), um telémetro co-
axial incorporado na luneta, bem como um processador
aritmético para célculos e armazenamento de dados.
Para a transferéncia de dados entre o taquedémetro e o
PC, processamento de dados e seu envio para outros
sistemas, encontra-se disponivel o software para PC
"Hilti PROFIS Layout".
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2.3 Incluido no fornecimento

J U OO | Oy

Taquedmetro

Médulo de rede com cabo para carregador
Carregador

Baterias 3,8 V 5200 mAh Li-lon

Bastao reflector

Chaves de ajuste POW 10

Etiqueta de perigo de radiagao laser
Certificado do fabricante

Manual de instrugdes

Mala Hilti

Opcional: Hilti PROFIS Layout (CD-ROM com
software para PC)

Opcional: Ficha de protecgao contra cépia
para software para PC

Opcional: Cabo de dados USB

3 Acessorios

Figura

Designacao

Descricao

Bateria POA 80

Mddulo de rede POA 81

Carregador POA 82

Bastao reflector (sistema métrico)
POA 50

O bastao reflector POA 50 (sistema
métrico) (constituido por 4 elemen-
tos (cada um com comprimento de
300 mm), a ponta do bastdo (com
comprimento de 50 mm) e a placa
reflectora (com altura de 100 mm ou
uma distancia de 50 mm em relagéo
ao centro)) servem para medir pontos
no chéo.

302



Figura

Designacao

Descricao

Bastao reflector (sistema imperial)
POA 51

O bastao reflector POA 51 (sistema
imperial) (constituido por 4 elemen-
tos (cada um com comprimento de
12 polegadas), a ponta do bastéo
(com comprimento de 2,03 polega-
das) e a placa reflectora (com altura
de 3,93 polegadas ou uma distan-
cia de 1,97 polegadas em relagéo ao
centro)) servem para medir pontos no
chao.

Pelicula reflectora POAW-4

Pelicula autocolante para posiciona-
mento dos pontos de referéncia so-
bre objectivos elevados como muros
e postes.

Tripé PUA 35

Chaves de ajuste POW 10

Utilizar apenas por pessoal técnico
especializado!

HILTI PROFIS Layout

Software do utilizador para criar pon-
tos de posicionamento a partir de da-
dos CAD e os transferir para a ferra-
menta.

Ficha de proteccéo contra copia
POA 91

Cabo de dados POW 90
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4 Caracteristicas técnicas

Reservamo-nos o direito de proceder a alteragdes técnicas!

NOTA

A excepgdo da precisdo da medicdo angular, ndo existem diferencas entre ambas as ferramentas.

Luneta
Ampliagéo da luneta

30x

Distancia de visada mais curta

1,5 m (4,9 pés)

Campo optico da luneta

1°20%: 2,3 m /100 m (7,0 pés / 300 pés)

Abertura da objectiva 45 mm (1,8")
Compensador

Tipo 2 eixos, liquido

Alcance +3

Preciséo 2"
Medicao de angulos

Precisdo do POS 15 (DIN 18723) &

Precisdo do POS 18 (DIN 18723) 3"

Sistema de deteccgéo da variagdo angular diametral

Medicao da distancia

Alcance 340 m (1000 pés) Kodak cinzento 90%
Preciséo +3 mm + 2 ppm (20,01 pés + 2 ppm)
Classe laser Classe 3R, visivel, 630-680 nm, Po<4,75 mW; f=320-
400 MHz (EN 60825-1/IEC 60825-1); class Il (CFR 21 §
1040 (FDA))
Luz de guia

Angulo de abertura

1,4°

Alcance tipico

70 m (230 pés)

Prumo laser

Preciséo 1,5mma1,5m(1/16" a 3 pés)
Classe laser Classe 2, visivel, 635 nm, Po<10 mW (EN 60825-
1/IEC 60825-1); class Il (CFR 21 §1040
(FDA)
Memoéria de dados
Capacidade de armazenamento (blocos de dados) 10 000

Ligagao de dados

Host and Client, 2x USB

Visor grafico

Tipo Ecra tactil a cores com 320 x 240 pixeis de resolugéo
Luz de fundo 5 niveis
Contraste Modo dia/noite
Classe IP de protecgcao
Classe IP 56
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Parafusos laterais

Tipo sem-fim
Rosca do tripé
Rosca da base niveladora 5/8"
Bateria POA 80
Tipo 16es de litio
Tens&do nominal 3,8V
Capacidade das baterias 5200 mAh
Tempo de carga 4h
Durabilidade (no caso de medicdes da distancia/angulo 16 h

a cada 30 segundos)

Peso

0,1 kg (0,2 libras)

Dimensoées

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

Moddulo de rede POA 81 e carregador POA 82

Alimentagao pela rede eléctrica 100...240V
Frequéncia 47...63 Hz
Corrente nominal 4A

Tens&o nominal 5V

Peso (médulo de rede POA 81)

0,25 kg (0,6 libras)

Peso (carregador POA 82)

0,06 kg (0,1 libras)

Dimensdes (médulo de rede POA 81)

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

Dimensdes (carregador POA 82)

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

Temperatura
Temperatura de funcionamento

-20...+50 °C (-4 °F a +122 °F)

Temperatura de armazenamento

-30...+70 °C (-22 °F a +158 °F)

Dimensoes e pesos
Dimensdes

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

Peso

4,0 kg (8,8 libras)

5 Normas de seguranca

5.1 Informacéo basica no que se refere a normas
de seguranca

Além das regras especificamente mencionadas em
cada capitulo deste manual de instrucées, deve ob-
servar sempre os pontos a seguir indicados.

5.2 Utilizacao incorrecta

A ferramenta e seu equipamento auxiliar podem repre-
sentar perigo se usados incorrectamente por pessoas
nao qualificadas ou se usados para fins diferentes da-
queles para os quais foram concebidos.

/2

a) Nunca utilize a ferramenta sem ter recebido ins-
trucoes para o efeito ou lido este manual.

b) Nao torne os equipamentos de seguranca inefi-
cazes nem retire avisos e informacgoes.

c) Caso necessite de reparacéo, faga-o somente num
Centro de Assisténcia Técnica Hilti. Uma abertura
incorrecta da ferramenta pode originar a emissao
de radiacao laser que exceda a Classe 3R.
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d) Nao é permitida a modificagdo ou manipulagéo da
ferramenta.

e) O punho possui por motivos construtivos uma folga
de um dos lados. Nao se trata de um defeito, ser-
vindo antes como protecgao da alidade. O aperto
de parafusos no punho pode levar a danificacdo
da rosca e a reparagdes dispendiosas. Nao aperte
quaisquer parafusos no punho!

f) Para evitar ferimentos/danos, utilize apenas acesso6-
rios e equipamento auxiliar original Hilti.

g) Nao utilize a ferramenta em ambientes potencial-
mente explosivos.

h) Para limpar, utilize apenas panos limpos e macios.
Se necessario, humedega-os levemente com alcool
puro.

i) Mantenha as criancas afastadas dos aparelhos
laser.

) Medicgbes tiradas de materiais plasticos tipo espuma
de polistireno, de neve ou superficies altamente re-
flectoras, podem conduzir a valores de medigao
inexactos.

k) Efectuar medigdes em superficies com baixa reflecti-
vidade cercadas por superficies de alta reflectividade
pode originar erros de medicao.

) Medigdes tiradas através de vidros ou outros objec-
tos podem ser inexactas.

m) Alteragdes bruscas das condi¢gdes em que séo efec-
tuadas as medicoes (por ex., pessoas a atravessar o
raio medidor) podem levar a erros de medigéo.

n) N&o aponte a ferramenta na direcgdo do Sol ou de
outras fontes de luz intensa.

0) Nao utilize a ferramenta como nivel.

p) Verifique a ferramenta antes de efectuar mediges
importantes, apés uma queda ou no caso de outros
esforgos mecanicos.

5.3 Organizacéao do local de trabalho

a) Demarque a area de medigao. Evite direccionar o raio
contra outras pessoas ou contra si préprio enquanto
estiver a preparar o equipamento.

b) Utilize a ferramenta exclusivamente dentro dos limi-
tes definidos de utilizagdo, ou seja, ndo faca me-
digdes em espelhos, ago crémio, pedras polidas,
etc.

c) Respeite as directrizes para a prevengao de aciden-
tes que vigoram no pais de utilizagéo.

5.4 Compatibilidade electromagnética

Embora a ferramenta esteja em conformidade com todas

as directivas e regulamentagdes obrigatorias, a Hilti ndo

pode excluir totalmente a hipétese de a ferramenta

- poder causar interferéncia em outros equipamentos
(por exemplo, equipamentos de navegacéo aérea) ou

- que possa estar sujeita a interferéncia causada por
radiacéo intensa, o que pode originar um mau funcio-
namento.

Nestas circunstancias devera fazer medi¢cdes comprova-
tivas.
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5.4.1 Classificacao laser para ferramentas da
Classe 2

O prumo laser da ferramenta estd em conformidade com
a classe 2 com base na norma IEC 825-1/EN 60825-
01:2008 e corresponde a norma CFR 21 § 1040 (Laser
Notice No. 50). O reflexo automatico de fechar a palpebra
protege os olhos do raio laser, caso alguém olhe inad-
vertidamente para este. No entanto, este reflexo pode
ser influenciado negativamente pelo uso de medicamen-
tos, alcool ou drogas. Esta ferramenta pode ser utilizada
sem que seja necessario o recurso a outras medidas de
proteccéo especiais. Tal como acontece com o sol, deve
evitar-se olhar directamente para a fonte de luz. O raio
laser ndo deve ser apontado na direcgéo de pessoas.

5.4.2 Classificacao laser para ferramentas da
Classe 3R

O laser de medicéo da ferramenta para medigdes da dis-
tancia corresponde a classe 3R com base na norma
IEC 825-1/EN 60825-1:2008 e corresponde a norma
CFR 21 § 1040 (Laser Notice No. 50). Esta ferramenta
pode ser utilizada sem que seja necessario o recurso a
outras medidas de protecgé@o especiais. Nao olhe fixa-
mente para o raio laser e ndo o aponte para pessoas.

a) Ferramentas das classes laser 3R e llla s6 devem ser
operadas por pessoal devidamente formado.

b) As éareas de aplicagdo devem ser assinaladas com
etiquetas de perigo de radiacéo laser.

c) Os raio laser devem passar muito acima ou abaixo
da altura dos olhos.

d) Devem ser tomadas precaucdes para que esteja
assegurado que o raio laser ndo incida, de forma
involuntaria, sobre superficies reflectoras.

e) Devem ser tomadas medidas para assegurar que
pessoas nao olhem directamente para o raio laser.

f) O trajecto do raio laser ndo deveria passar para la de
areas nao vigiadas.

g) Aparelhos laser ndo utilizados deveriam ser guarda-
dos em locais vedados a pessoas ndo autorizadas.

5.5 Medidas gerais de seguranca

a) Antes de utilizar a ferramenta, verifique se exis-
tem eventuais danos. Se constatar danos, a ferra-
menta devera ser reparada num Centro de Assistén-
cia Técnica Hilti.

b) Respeite a temperatura de funcionamento e de
armazenamento.

c) Verifique a precisdo da ferramenta apés uma
queda ou outros esfor¢gos mecanicos.

d) Quando existem consideraveis diferencas de
temperatura, permita que a ferramenta se adapte
a temperatura ambiente antes de iniciar a sua
utilizacao.

e) Quando utilizar tripés, certifique-se de que a fer-
ramenta esta firmemente enroscada e o tripé
apoiado de forma segura e estavel no solo.

f) Mantenha as janelas de saida do laser limpas de
modo a evitar medicoes inexactas.



g) Embora a ferramenta tenha sido concebida para
trabalhar sob arduas condi¢des nas obras, esta
deve ser manuseada com cuidado, a semelhanca
do que acontece com qualquer outro equipa-
mento Optico e eléctrico (como, por exemplo,

K)

Feche bem a tampa do compartimento das bate-
rias para que estas ndo caiam para fora ou nao
haja nenhum contacto através do qual a ferra-
menta se desligue inadvertidamente e que, em
consequéncia disso, possa levar a perda de da-

binéculos, 6culos, maquina fotografica). dos.

h) Embora na sua concepcao se tenha prevenido a
entrada de humidade, a ferramenta deve ser limpa
antes de ser guardada na mala de transporte.

i) Por precaucao, antes de utilizar o instrumento
verifique os ajustes prévios ou valores que definiu
previamente.

) Na hora de nivelar a ferramenta por meio da
nivela esférica, observe a ferramenta unicamente
no sentido obliquo.

5.6 Transporte

As baterias devem ser isoladas ou removidas antes de
se expedir a ferramenta. Se as pilhas/baterias perderem
liquido podem danificar a ferramenta.

Para evitar poluir o ambiente, a ferramenta e as baterias
devem ser recicladas de acordo com as regulamentacoes
nacionais em vigor.

Em caso de duvida, consulte o fabricante.

6 Descricao do sistema

6.1 Conceitos gerais

6.1.1 Coordenadas

Nalguns estaleiros, a empresa de topografia, em vez ou mesmo em combinagéo com linhas de referéncia, marca
outros pontos e descreve as respectivas posi¢oes através de coordenadas.

As coordenadas baseiam-se em geral num sistema de coordenadas nacional, no qual, na maioria dos casos, se
baseiam as cartas geograficas.

NE)

E(Y)

6.1.2 Linhas de referéncia

L3000 500 4500 | 5800 | 0500

| 13850 | 5800 | 4500

13.850 | 3.750 (2650 2650, 3740, 12.045
Em geral, uma empresa de topografia marca primeiro alturas de referéncia e linhas de referéncia dentro e a volta da

area de construgao, antes do inicio da obra.
Para cada linha de referéncia sdo marcadas duas extremidades no solo.
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A partir destas marcas sédo posicionados cada um dos elementos de construgéo. No caso de edificios maiores, existe
um grande numero de linhas de referéncia.

6.1.3 Conceitos técnicos
Eixos da ferramenta

a Linha de visada

b  Eixo vertical

c Eixo horizontal

Limbo horizontal/angulo horizontal
0° p=30°
o
-

E (Ve

o
y

A partir das leituras horizontais medidas do limbo (70° até um alvo e 30° até ao outro alvo) pode calcular-se o angulo
incluido 70° - 40° = 30°.
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Limbo vertical/angulo vertical

v =50°
00
S
.
180°

/

Devido ao facto de o limbo vertical poder ser alinhado em 0° com a direcgé@o da gravidade ou em 0° com a direcgéao
horizontal, os angulos séo neste caso virtualmente determinados pela direcgao da gravidade.
Com estes valores, a distancia horizontal e os desniveis séo calculados a partir da distancia inclinada.

6.1.4 Posicées da luneta

Para que as leituras horizontais do limbo possam ser correctamente atribuidas ao angulo vertical, faz-se referéncia as
posigdes da luneta, ou seja, consoante a direc¢@o da luneta em relagéo ao painel de controlo é possivel atribuir em

que "posicao" se mediu.

A ferramenta encontra-se na posigao 1 da luneta quando o ecré e a ocular estiverem directamente a sua frente. 21
A ferramenta encontra-se na posigao 2 da luneta quando o ecra e a objectiva estiverem directamente a sua frente. E

6.1.5 Conceitos e sua descricao

Linha de visada

Linha através do reticulo e o centro da objectiva (eixo da luneta).

Eixo horizontal

Eixo de rotagdo da luneta.

Eixo vertical Eixo de rotacdo de toda a ferramenta.

Zénite Zénite é a direcgéo da gravidade para cima.

Horizonte Horizonte é a direc¢éo perpendicular a gravidade - designada habitual-
mente por horizontal.

Nadir Nadir é a direcgao da gravidade para baixo.

Limbo vertical

Por limbo vertical designa-se o circulo angular cujos valores se alteram
quando se move a luneta para cima ou para baixo.

Direccéo vertical

Por direcgéao vertical designa-se uma leitura no limbo vertical.

Angulo Vertical (Av)

Um angulo vertical consiste na leitura no limbo vertical.

O limbo vertical esta, na maior parte das vezes, alinhado com ajuda do
compensador na direcgdo da gravidade, com a "leitura de zero" no zé-
nite.

Angulo de inclinagdo

Angulos de inclinagéo iguais a "zero" referem-se ao horizonte e sdo con-
tados para cima como valores positivos e para baixo como negativos.

Limbo horizontal

Por limbo horizontal designa-se o circulo angular cujos valores se alte-
ram quando se roda a ferramenta.

Direcgéo horizontal

Por direcgao horizontal designa-se uma leitura no limbo horizontal.

Angulo Horizontal (Hz)

Um angulo horizontal consiste na diferenca de duas leituras no limbo
horizontal. No entanto, uma leitura do limbo também é frequentemente
designada por angulo.
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Distancia inclinada (D. Incl.)

Distancias do centro da luneta até ao raio laser incidente na superficie
alvo

Distancia Horizontal (Dh)

Distancia inclinada medida reduzida a horizontal.

Alidade

Uma alidade ¢ a parte central giratéria do taquedmetro.
Normalmente, é nesta parte que se encontram o painel de controlo, ni-
veis de bolha de ar para horizontalizar e, no interior, o limbo horizontal.

Base niveladora

A ferramenta apoia-se na base niveladora que esta, por exemplo, fixa
sobre um tripé.

A base niveladora possui trés pontos de apoio, ajustaveis na vertical
através de parafusos de ajuste.

Estacao da ferramenta

A posigao onde a ferramenta esté colocada - na maior parte das vezes
sobre um ponto marcado no solo.

Altura Estagéao (Stat H)

Altura do ponto no solo da estagdo-ferramenta, acima de uma altura de
referéncia.

Altura Instrumento (Hi)

Altura do ponto no solo até ao centro da luneta.

Altura reflector (Hr)

Distancia do centro do reflector a ponta do bastéo reflector.

Ponto de orientacdo

Ponto-alvo em combinagdo com a estagao-ferramenta para determi-
nacéo da direcgao de referéncia horizontal para a medigéo do angulo
horizontal.

EDM Telémetro electrénico

Este (E) Este valor é referido a direcgdo Este-Oeste num sistema de coordenadas
tipico do levantamento.

Norte (N) Este valor é referido a direcgéo Norte-Sul num sistema de coordenadas
tipico do levantamento.

Linha (L) Trata-se da designacao para uma medida longitudinal ao longo de uma
linha de referéncia qualquer.

Offset (D) Trata-se da designagdo para uma distancia perpendicular a uma linha de
referéncia qualquer.

Altura (H) Por altura séo designados muitos valores.

Uma altura é uma distancia vertical a um ponto ou plano de referéncia.

6.1.6 Abreviaturas e seus significados

Ah Angulo Horizontal

Av Angulo Vertical

AAh Delta Angulo Horizontal
AAv Delta Angulo Vertical

D. Incl. Distancia inclinada

Dh Distancia Horizontal
ADh Delta distancia horizontal
Hi Altura Instrumento

Hr Altura reflector

Href Altura de referéncia
Stat H Altura Estacéo

h Altura

E Este

N Norte

D Offset

L Linha

AH Delta Altura

AE Delta Este
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AN Delta Norte
AD Delta Offset Horizontal
AlLn Delta Linha

6.2 Sistema de medicao do angulo
6.2.1 Principio de medicao

A ferramenta determina os angulos matematicamente a partir de respectivamente duas leituras do limbo.

Para medicédo da distancia sdo enviadas ondas medidoras através de um raio laser visivel que séo reflectidas num
objecto.

A partir destes elementos fisicos sdo determinadas distancias.

| b

Com ajuda dos niveis electronicos (compensadores) sdo determinadas inclinagdes da ferramenta e corrigidas as
leituras do limbo bem como calculadas a distancia horizontal e desniveis a partir da distancia inclinada medida.

Com ajuda do processador aritmético incorporado é possivel converter todas as unidades de distancia, como o
metro do sistema métrico e o pé, jarda, polegada, etc. do sistema imperial, e representar diversas unidades de
angulo através da graduagéo digital do limbo, como, por ex., divisdo sexagesimal de 360° (° ' ") ou gon (g) onde a
circunferéncia completa corresponde a 400g.

6.2.2 Compensador de dois eixos

Um compensador ¢, em principio, um sistema de nivelamento, por ex. niveis electronicos, para determinagdo da
inclinacéo residual dos eixos do taquedmetro.

As inclinagdes residuais nas direcgdes longitudinal e transversal séo determinadas, com elevada preciséo, através do
compensador de dois eixos.

Uma correcgdo matematica assegura que as inclinagdes residuais ndo tenham nenhum efeito sobre as medigdes de
angulos.

6.3 Medicao da distancia
6.3.1 Medicéo da distancia @

A medicéo da distancia é efectuada através de um raio laser visivel que emerge do centro da objectiva, ou seja, o
telémetro é coaxial.
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Em superficies "normais", o raio laser mede sem ajuda de um reflector especifico.

Superficies normais sao todas as superficies ndo reflectoras cuja constituicdo possa ser bastante aspera.

O alcance depende da reflectividade da superficie alvo, ou seja, superficies muito pouco reflectoras, como as de cor
azul, vermelha e verde, podem implicar um determinada perda em alcance.

Em conjunto com esta ferramenta é fornecido um bast&o reflector com pelicula reflectora colada.

A medicao com pelicula reflectora proporciona uma medicdo segura da distancia, mesmo para grandes alcances.

O bastao reflector permite, além disso, a medicédo da distancia em pontos no solo.

NOTA

Verifique regularmente o alinhamento, desde o raio de medigao laser até a linha de visada. Caso seja necessario
efectuar um alinhamento ou se nao tiver a certeza, envie a ferramenta para o Centro de Assisténcia Técnica Hilti mais
préximo.

6.3.2 Alvos

Com o raio medidor é possivel efectuar medi¢des a qualquer alvo fixo.
Durante a medigao da distancia deve ter-se em aten¢éo que nenhum outro objecto atravessa o raio medidor.

NOTA
Caso contrario, existe a possibilidade de a distancia nao ser a do objecto pretendido, mas sim a de um outro objecto.

6.3.3 Bastao reflector

O bastéo reflector POA 50 (sistema métrico) (constituido por 4 elementos (cada um com comprimento de 300 mm),
a ponta do bastdo (com comprimento de 50 mm) e a placa reflectora (com altura de 100 mm ou uma distancia de
50 mm em relagéo ao centro)) servem para medir pontos no chao.

O bastao reflector POA 51 (sistema imperial) (constituido por 4 elementos (cada um com comprimento de 12 polega-
das), a ponta do bastao (com comprimento de 2,03 polegadas) e a placa reflectora (com altura de 3,93 polegadas ou
uma distancia de 1,97 polegadas em relagéo ao centro)) servem para medir pontos no chéo.

O bastéo reflector pode ser colocado na perpendicular sobre o ponto no solo, com ajuda do nivel integrado.

A distancia do ponta do bastdo até ao centro do reflector é variavel de modo a assegurar uma linha de viséo para o
raio de medicéo laser por cima de diversas alturas de franqueamento de obstaculos.

Com a impressao na pelicula reflectora é assegurada uma medigéo segura da direcgdo ou distancia. A pelicula
reflectora proporciona além disso, em comparagao com outras superficies alvo, um aumento do alcance.
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Medidas do
bastao reflec- L1 L2 L3 L4 L5
tor
POA 50 (sis- 100 mm 400 mm 700 mm 1000 mm 1300 mm
tema métrico)
POA 51 (sis- 4" 16" 28" 40" 52"
tema imperial)

= = 0

L4

L3

L2

97

6.4 Medicoes de alturas

L € en—

6.4.1 Medicoes de alturas

A ferramenta serve para medir alturas ou desniveis.

A medicdes de alturas baseiam-se no método das "determinagdes trigonométricas da altura" e sdo calculadas em
conformidade.

)

Hr

AH

Medigbes de alturas sdo calculadas com ajuda do Angulo Vertical e da Distancia inclinada em conjunto com a
Altura do instrumento e a Altura do reflector.
AH = cos(Av)*D. Incl.+Hi-Hr+(corr)

313



Para calcular a altura absoluta do ponto-alvo (ponto no solo), a altura da estacgéo (Stat H) é adicionada ao delta da
altura.
H=StatH + AH

6.5 Luz de guia
6.5.1 Luz de guia

A luz de guia pode ser ligada ou desligada manualmente e a frequéncia de intermiténcia alterada em 4 niveis.

A luz de guia é constituida por dois LEDs vermelhos no corpo da luneta.

Quando ligada, um dos dois LEDs pisca para que, de forma inequivoca, se possa ver se a pessoa se encontra do
lado esquerdo ou direito da linha de medigéo.

Uma pessoa, que se encontre a pelo menos 10 m de distancia da ferramenta e aproximadamente na linha de medigéo,
vé mais intensa ou a luz a piscar ou a luz constante, consoante a pessoa se encontre a esquerda ou a direita da linha
de medigéo.

Uma pessoa encontra-se na linha de medi¢ao, quando ambos os LEDs sdo vistos com a mesma intensidade.

6.6 Apontador laser @
A ferramenta tem a possibilidade de manter o raio de medigéo laser permanentemente ligado.

O raio de medigao laser permanentemente ligado é designado amitde por "apontador laser".

Caso se pretenda trabalhar no interior, o apontador laser pode ser utilizado para visar ou indicar a direcgao de
medigéo.

No exterior, porém, o raio medidor sé é visivel em determinadas condigdes, ndo sendo esta funcionalidade muito
praticavel neste caso.

6.7 Pontos de informacao

Os taquedmetros Hilti medem dados cujos resultados geram um ponto medido.

Pontos medidos com a respectiva descricdo da posigao sdo utilizados do mesmo modo em aplicagdes, como, por
ex., a implantagéo ou para determinagéo da estacéo.

Para simplificar ou acelerar a seleccéo dos pontos existem no taquedmetro Hilti diversas opgdes para seleccdo de
pontos.

6.7.1 Selecgao de pontos
A selecgdo de pontos € uma parte importante de um sistema de taquedmetro, uma vez que, geralmente, sdo medidos
e utilizados repetidamente pontos para realizar implanta¢des, para estagdes, orientagdes e medigdes comparativas.
Pontos podem ser seleccionados de diversas maneiras:

1. A partir de um mapa
2. Apartir de uma lista
3. Introducdo manual

Pontos a partir de um mapa
Pontos de controlo (pontos de referéncia) sdo disponibilizados graficamente para seleccéo.

Os pontos séo seleccionados no gréafico através do toque como o dedo ou com uma caneta proépria.

Mostra o ponto seleccionado a
partir do gréafico.

Seleccionar Pt do mapa

Aplic.»Gestio de dadosfTrabalho

Interromper e regressar a vista

Y Anular .
anterior.

Seleccionar ponto através de
introducéo manual.

Confirmar e aceitar introducéo.

Visualizar todos os pontos no
campo indicador.

‘IEU
£ 2|0
w»w |||~

| e—

Volta

Axis_1 é
L . Q
Q

Mapa‘ Lista ‘Man. ‘ 0]
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Seleccionar Pt do mapa iD ':'1-': ..I11 Seleccionar ponto da lista.

Aplic.»Gestio de dadoxTrabalho

Aumentar vista.

Q Diminuir vista.

4

-~
hd

Axicedl

Ampliar a area seleccionada.

| m— ey at®

Volta Mapa‘ Lista ‘Man. ‘ o

C;
gliF=relieit

NOTA
Dados pontuais aos quais esteja atribuido um elemento grafico, ndo podem ser editados nem apagados no
taquedmetro. Esta actividade s6 pode ser realizada no programa Hilti PROFIS Layout.

Pontos a partir de uma lista

Seleccionar Pt da lista iD |Z|-1,r? ot :Anular Interromper e regressar a vista

anterior.

m Seleccionar ponto a partir do
ID Pt Fd_4|HBC| - mapa

Aplic.sGeastio de dadoTrabalho

Seleccionar ponto através de
DPt | E N H Ria: introdugao manual.
O|Fd 4 (6279 (37444 |0.000 OK Confirmar e aceitar introdugé&o.

OGOV [1.000 {0500 |1.650
O)OW-1|7.000 |B800 |2.746

Volta |Mapa|Lisia [Man.| OK

Pontos com introducao manual

Seleccionar manualmente iD TR Interromper e regressar  vista
i i anterior.
Aplic.»Gestio de dados/Trabalho - Seleccionar ponto a partir do
ID Pt 23/%, | mope] mapa
P Seleccionar ponto da lista.

E o 123| Lista

Confirmar e aceitar introducéo.
N iz i
H 12,

Volta |I"Jlapa‘ Lista ‘Man. ‘ oK

315



7 Primeiros passos

7.1 Baterias
A ferramenta possui duas baterias que sao descarregadas de forma sucessiva.
A carga momenténea em ambas as baterias é sempre indicada.
Para a substituicdo das baterias, pode ser utilizada uma bateria para o funcionamento enquanto a outra bateria é
carregada.
Para a substituicdo das baterias durante o funcionamento e para evitar que a ferramenta se desligue, é Util substituir
as baterias uma a seguir a outra.

7.2 Carregar a bateria
Depois de ter desembalado a ferramenta, retire primeiro o médulo de rede, o carregador e a bateria da mala.

Carregue as baterias durante aprox. 4 horas.

7.3 Colocar e substituir baterias B

Coloque as baterias carregadas dentro da ferramenta, com a respectiva ficha virada para a ferramenta e para baixo.
Feche bem a porta do compartimento da bateria.

7.4 Comprovacao do funcionamento

NOTA
Tenha em atencédo que esta ferramenta possui acoplamentos de deslize para a rotagdo em torno da alidade e nao
precisa ser travada nos parafusos laterais.

Os parafusos laterais horizontal e vertical funcionam como accionamentos sem-fim, comparavel a um nivel 6ptico.
Verifique primeiro o funcionamento da ferramenta, na primeira utilizacdo e depois periodicamente, segundo os
seguintes critérios:

1. Para verificagdo dos acoplamentos deslizantes, rode a ferramenta com a mao cuidadosamente para a esquerda
e para a direita e a luneta para cima e para baixo.

2.  Rode os parafusos laterais horizontal e vertical com cuidado para ambos os lados.

3. Rode o anel de focagem completamente para a esquerda. Olhe através da luneta e foque o reticulo com a ajuda
do anel da ocular.

4. Com alguma pratica verifica a concordancia da direc¢@o das duas miras na luneta com a do reticulo.

Assegure-se de que a tampa das portas USB esta bem fechada antes de continuar a utilizar a ferramenta.

6. Verifique se os parafusos da asa estdo bem apertados.

o

7.5 Painel de controlo

O painel de controlo é composto por um total de 5 teclas com simbolos impressos e um ecra tactil para a utilizagao
interactiva.

7.5.1 Teclas de funcao
As teclas de fungéo servem para uma utilizagao geral.

@ Ligar/desligar a ferramenta.

1 Ligar ou desligar a iluminacéo de
| fundo.

Iniciar menu FNC para defini-

'FNC m ¢Oes de suporte.

Interromper ou terminar todas as
funcdes activas e regressar ao

\© ©)/ menu inicial.
I Iniciar Ajuda para a vista actual.
4
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7.5.2 Tamanho do ecra tactil
O tamanho do ecra tactil € de aprox. 74 x 56 mm (2,9 x 2,2 pol.) com um total de 320 x 240 pixeis.

74 mm (2.9 inch)

A

{yau z°z) wi g5
2
—

7.5.3 Divisao do ecra tactil
O ecra tactil esta subdividido em areas para o utilizador e para as informagdes.

v

©

A linha de instrugdo mostra o que deve ser feito

NMONNNE

4R

Indicagdo de estado para bateria e apontador
laser

Indicacgéo e introducgédo de hora e data

Hierarquia dos niveis de menu

o

Campos de dados

Esquemas de medig¢éo de apoio

@
®
O)
(B Designagdes de campos de dados em (§)
®
@

Linha com até 5 teclas "soft"

7.5.4 Ecra tactil - teclado numérico

Se forem introduzidos dados numéricos, é automaticamente disponibilizado um teclado respectivo na vista.
O teclado esta dividido de acordo com o seguinte grafico.

Interromper e regressar a vista

Inserir Trabalho .
anterior.

o Confirmar e aceitar introducao.

Deslocar o foco de introducéo
para a esquerda.

Deslocar o foco de introducéo
para a direita.

Apagar caracter a esquerda do
foco de introdugéo. Quando néo
houver caracter a esquerda, &
Anular | ABC | abc | 123 QK apagado o caracter no foco.

7 8 9 0

Bl r e B
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7.5.5 Ecra tactil - teclado alfanumérico

Se forem introduzidos dados alfanuméricos, é automaticamente disponibilizado um teclado respectivo na vista.
O teclado esta dividido de acordo com o seguinte grafico.

Anular Interromper e regressar a vista
anterior.

Inserir Trabalho

Mudar para minusculas.

Mudar para teclado numérico.

oK Confirmar e aceitar introducéo.

Deslocar o foco de introdugéo
para a esquerda.

o|R|s|T/u|v|w]x]
Y | Z -

Anular | ABC | abc | 123 OK

Deslocar o foco de introdugéo
para a direita.

Apagar caracter a esquerda do
foco de introdugéo. Quando nao
houver caracter a esquerda, é
apagado o caracter no foco.

Bl [t Bl

7.5.6 Ecra tactil - Elementos de comando gerais

Aplicagao/Programa - Tecla para iniciar um programa ou fungéo.

Gestao de dados
19° 08' 50--E Tecla para a introdugao directa de dados numéricos, incluindo sinal al-
gébrico e parte fraccionaria.
RAF 78.. H Tec?l’a para a intl"oc’jugéo directa de caracteres alfanuméricos, incluindo
= maiusculas e minusculas.
MOG 14 3 T3|:S Selecgdo a partir de uma lista. Estas listas podem conter valores numéri-

cos ou alfanuméricos bem como definigdes.

Trata-se de um menu pendente. Aqui sao disponibilizadas, na maioria
dos casos, até no maximo trés opgdes para selecgéo de definicdes.
Volta Exemplo de uma tecla de operagéo na linha inferior da vista.

7.5.7 Indicacao de estado do apontador laser
A ferramenta esta equipada com um apontador laser.

Apontador laser LIGADO

Apontador laser DESLIGADO

7.5.8 Indicacoes de estado da bateria
A ferramenta utiliza 2 baterias de ides de litio que sdo descarregadas simultaneamente ou de modo distinto, de acordo
com a necessidade.
A mudanca de uma bateria para a outra ocorre automaticamente.
Por isso, € sempre possivel retirar uma bateria, por ex. para carrega-la, e continuar a trabalhar com a outra bateria,
desde que a sua capacidade o permita.

NOTA
Quanto mais preenchido estiver o simbolo, maior sera o estado de carregamento.
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7.6 Ligar/desligar

7.6.1 ligar

Mantenha a tecla Ligar/Desligar premida durante aprox. 2 segundos.

NOTA

Se a ferramenta tiver sido completamente desligada, o processo de inicializagdo completo demorara aprox. 20 a
30 segundos com uma sequéncia de duas vistas sucessivas diferentes.

O fim do processo de inicializagao é alcancado quando a ferramenta tem de ser nivelada (consultar capitulo 7.7.2).
7.6.2 Desligar
Desligar instrumento 0 | Anular Interromper e regressar a vista

anterior.

Aplic.>Selecc. Aplicagio

O taquedmetro entre em modo

(I) de hibernagéo. O sistema volta a
Q) ® Hibemar arrancar depois de se premir no-
vamente a tecla de ligar/desligar
Hibernar Desligar e regressa ao ponto onde estava
quando a ferramenta foi colo-
N P cada em modo de hibernagéo.
-'I: O taquedmetro é desligado por
.. ® completo.
Reiniciar ;
Desligar
Anular N O taquedmetro é reiniciado.
Ry Perder-se-&o dados por ventura

Reiniciar n&o armazenados.

Prima a tecla Ligar/Desligar.

NOTA

Tenha em atengédo que, ao desligar e reiniciar, € novamente questionado por questdes de seguranga e que é solicitada
uma nova confirmagéo ao utilizador.

7.7 Colocacéao da ferramenta
7.7.1 Colocacdo com ponto no solo e prumo laser

A ferramenta devera estar sempre por cima de um ponto marcado no solo, para que, em caso de diferencas de
medicao, se possa recorrer aos dados da estacdo e aos pontos de colocagao ou de orientacdo da estagéo.
O prumo laser integrado liga-se logo depois de se ligar a ferramenta.

7.7.2 Colocar a ferramenta El

1. Coloque o tripé com o centro da cabega de tripé aproximadamente por cima do ponto no solo.

2. Enrosque a ferramenta no tripé e ligue-a.

3. Desloque duas pernas do tripé com a mao de modo que o raio laser fique sobre a marca no solo.
NOTA Né&o esquecer que a cabega de tripé deve estar aproximadamente na horizontal.

4. Em seguida, calque as pernas do tripé no solo.

5. Elimine o desvio residual do ponto laser em relagdo a marca no solo através dos parafusos de nivelamento - o
ponto laser tem de estar agora exactamente sobre a marca no solo.

6. Cale a nivela esférica na base niveladora alongando as pernas do tripé.
NOTA Para o efeito, prolongue ou encolha, consoante o sentido em que a bolha se deve mover, a perna do tripé
diametralmente oposta a bolha. Este processo iterativo tem, eventualmente, de ser repetido varias vezes.

7. Depois de a bolha da nivela esférica estar calada (centrada), o prumo laser é colocado exactamente centrado
sobre o ponto no solo deslocando a ferramenta sobre o prato do tripé.

8. Para poder iniciar a ferramenta, a "nivela esférica" electronica deve ser centrada através dos pés de nivelamento
e dentro de uma precisao razoavel.
NOTA As setas indicam a direccdo de rotagao dos parafusos da base de nivelamento de modo a que as bolhas
se movam no centro.
Se este for o caso, a ferramenta pode ser iniciada.
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laser (posicoes 1 a 4).

Diminuir intensidade do prumo
B laser (posigoes 1 a 4).
; ‘ E Confirma nivelamento.

Nivelar instrumento 01 l [ + } Aumentar intensidade do prumo

Aplic.sComegar

S Desnivel

Simbolo para a indicagéo de
prumo laser. Quanto mais es-
pesso for o traco, mais intensiva

T: Desnivelado é a luz do prumo laser.

Indicacéo do nivel electronico.
Coloque a bolha do nivel no
centro.

=T

L: 00" 48"

e @il
Q017 25"

9. Depois da nivela esférica ter sido ajustada, verificar o prumo laser sobre o ponto do solo e, eventualmente,
deslocar a ferramenta sobre o prato de tripé.
10. Inicie a ferramenta.

NOTA A tecla OK fica activa, quando as bolhas do nivel para Linha (L) e Offset (D) estiverem dentro de 45" da
inclinagéo total.

7.7.3 Colocacao por cima de tubos e prumo laser

Pontos no solo estdo marcados frequentemente através de tubos.
Neste caso, o prumo laser aponta para dentro do tubo, sem contacto visual.

Coloque uma folha de papel, pelicula ou outro material que ndo seja muito transparente por cima do tubo para que o
ponto laser fique visivel.

7.8 Aplicacao Teodolito
Na aplicagéo Teodolito estao disponiveis fungdes de teodolito basicas para o ajuste da leitura do limbo Ah.
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Seleccionar tarefa

Iniciar aplicagao Teodolito para
E definicdo dos valores de limbo
Aplic.=0rigem horizontal.
Ah 276" 50' 56"
Av 91° 57" 03"
Dh 1505 m

Teod. | V% | Medir | Aplic.

7.8.1 Definir a indicagcédo do limbo horizontal

A leitura do limbo horizontal é fixada, o novo alvo visado e, a seguir, a leitura do limbo é novamente solta.

Definir angulo

Parar leitura actual do limbo Ah.

Aplic.*TeodolitosDefinir Ah

Ah 276° 51' 39"
Av

123|
91° 57 27"

|FixarAh| Ah=0 ‘ oK

Fixar e Definir Ah

ALniox Interromper e regressar a vista
anterior sem alterar o valor Ah.
Aplic.»Teodolito/FixanDefinir Ah . N N ~
Definir valor Ah na visualizagao.
Ah 276° 51' 25"
Ah fixa.
Visar novo objectivo e depois pressionar
[OK]

para liberar Ah.

Anular OK

7.8.2 Introduzir manualmente a leitura do limbo

Qualquer leitura do limbo pode ser introduzida manualmente em qualquer posigéo.
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Definir &ngulo T 19° 08 50112

Aplic.»Teadolito/Definir Ah

Introduzir o valor do angulo hori-
zontal manualmente.

Confirmar vista.

Ah 276° 51' 39" 123|
Av 91° 67" 27"

|FixarAh| Ah=0 \ OK

7.8.3 Colocar a zero a leitura do limbo

Com a opgéo Ah "Zero", a leitura do limbo horizontal pode ser colocada, de um modo simples e rapido, em "Zero".

Aplic.»Teadolito/Definir Ah

Colocar o angulo Ah actual em
0.

Definir dngulo " :
oK

Ah 286° 59' 08" 123|

Sair da funcéo.

Av 84° 12 49"

|FixarAh| Ah=0 \ OK

Definir Ah Zero & e Anular

Aplic.>TeodaolitotAh Zero

Interromper e regressar a vista
anterior sem alterar o valor Ah.

Ah (antigo) 286° 59' 30"

Colocar valor Ah a "zero".

Ah (hovo) 0° 00' 00"

Pressionar [OK] para definir Ah =0,

Anular OK

7.8.4 Indicacao da inclinacao vertical

NOTA
O simbolo % sé se encontra activo para esta indicacéo.

Assim é possivel medir ou alinhar inclinagdes em %.
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Seleccionar tarefa

Aplic.=0rigem

Alternar a indicagéo do angulo
vertical entre grau e %.

Ah
Av
Dh

338" 11" 17"
26.505%
1.505 m

Teod. | V% | Medir | Aplic.

8 Definicoes do sistema

8.1 Configuracao

No menu de programa, com a tecla Configuragéo, salta-se para o menu de configuragao.

Menu Aplicagbes

Aplic.>Selece. Aplicagio

Regressar a vista anterior.

Ponto a Linha

Gestio de dados

gy

Configuragao

Coggggéo |

Iniciar menu Configuragéo.

Volta

Configuragéo

Aplic.>Configuragdo

Anular

Interromper e regressar a vista
anterior.

e

=1
Defin. Sistema Calibragéo
- + ¥
I + ‘f'-l-
Info. Sistema Calibrar ecrd

Defin. Sistema

Iniciar menu Definigdes.

Info. Sistema

Iniciar Info. Sistema com indica-
¢ao do numero de série e das
versdes de software.

[+

Calibrar ecra

Iniciar calibracéo do ecra.

Volta

8.1.1 Ajustes

Definicdes para angulos e distancias, resolugao angular e definicdo do zero do limbo vertical.

323



Ajustar definices

Aplic.=Configuragdn/lefinigies

]

Unids. Angulo GMS (°'"™ -
Resolugéo Ang.  |1" -
Av Zero Zénite v
Unids. Distancia  metros =]
Formato decimal |1000.0 v
Anular | Mais ‘ OK

Interromper e regressar a vista
anterior.

Anular

Avancar para a proxima aplica-
G¢ao com mais definigdes.

Avancar

Finalizar e guardar definicoes.

OK

Definigdes dos critérios automaticos de desactivacéo e sinal sonoro, assim como selec¢éo do idioma.

Ajustar definicbes

Aplic.=Configuragdo/Definighes

Auto On / Off
Som
Idioma

Inactivo -
Inactivo -
Portugués =]

Anular | Volta

Ajustes possiveis
Unidades de angulo

Interromper e regressar a vista
anterior.

Anular

Volta Regressar a vista anterior.

FEE

oK Finalizar e guardar definicoes.

GMS ')

Grado

Resolugao angular

1" 5" 10"

5cc, 10cc, 20cc

Av Zero

Zénite

Horizonte

Distancia

Metro

US Feet, Int Feet, Ft/in-1/8, Ft/in-1/16

Formato decimal

1000.0

1000,0

Auto On / Off

LIGADO

Liga o modo de desactivacdo condicionado pelo
tempo. A ferramenta muda para o modo de hibernagéo
apds aprox. 5 min.

Desligado

Desliga o modo de desactivagédo condicionado pelo
tempo.

Som On / Off

LIGADO
Liga um sinal acustico quando ocorrem erros.

Desligado

Idioma

Aqui, pode ser seleccionado o idioma para o ecra tactil.
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8.2 Hora e data

A ferramenta possui um relégio de sistema electrénico que pode indicar a hora e data em diferentes formatos, bem
como os respectivos fusos horarios, sendo também capaz de considerar a mudancga para a hora de Verao.

Seleccionar tarefa Iniciar menus para introdugéo da
data ou hora.

Aplic.=0rigem

Ah 2767 50' 56"

Av 91° 57" 03"

Dh 1.505m

Teod. | V% | Medir \ Aplic.

Introducéo da hora e da data na seguinte vista

Ajustar Data/Hora & ™

Eiisolpoa Ir?lgar introdugéo do fus,q ho-
rério e mudanga automatica da
hora de Inverno e de Veréo.

Hora 13:00 |123 | oK Guardar valores apresentados e
regressar a vista anterior.
Data 01/06/11 |12,

Formato hora 24 horas -
Formato Data DDMMM/AA -

Fuso hor. OK

Definir fuso horario ! T Interromper e regressar a vista
. :] anterior.

Aplic.=Definir ataHora

i

Aplic.=Definir ataHora

= Guardar valores apresentados e
Fuso horario (GMT-08:00) ...|=|

regressar a vista anterior.

Hora de Veréo Activo -

Anular OK

Ajustes possiveis
Formatos da hora 12 horas
24 horas
Formatos da data DD/MM/AA = dia/més/ano
MM/DD/AA = més/ dia/ano

AA/MM/DD = ano/més/dia
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Fusos horarios

GMT -12 horas a GMT +13 horas
Os fusos horarios séo identificados através das capi-
tais.

Hora de Verao

LIGADO

Desligado

9 Menu de funcoes (FNC)

O menu de fungdes ¢é iniciado através do botéo FNC.

Este esta sempre disponivel no sistema.

Seleccionar funcéo

Aplic.=Configuragdo/Fungies

versos dados atmosféricos.

O | X

Guia: Inactive | 2tr. laser: Inactivg

~0- =]

Luz: 5156 Nivel

Menu para a introdugéo de di-

Aceitar definigdes e fechar menu
FNC.

PPM | oK

9.1 Luz de guia

Seleccionar funcéo

Aplic.rConfiguragdo/Fungies

O | X

Guia: Inactive | 2tr. laser: Inactive

~o- =]

Luz: 51§ Nivel
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PPM | OK

Ligar ou desligar a luz de guia
“ bem como variar a frequéncia de
Guide: Av intermiténcia (sequéncia Desli-

gar, 1 (lento) até 4 (rapido)).




9.2 Apontador laser @

Seleccionar fun(:éo 0 ! Ligar ou desligar o apontador
i * laser.
Aplic.=ConfiguragdofFungies (i e
Guia: Inactive | 2tr.laser: Inactiva
0~ =
LA
Luz: 515 Nivel
PPM OK
9.3 lluminacao do ecra
Seleccionar fun(:éo e Ligar ou desligar a iluminagao
i . N N5 do ecra bem como variar a in-

el e A e Belysn.: 515 tensidade. Quanto mais forte for

o brilho, mais corrente é consu-
“ * mida.

Guia: Inactivo 2tr. laser: Inactivo
L
~O: =1
Luz: 515 Nivel

PPM | oK

9.4 Nivel electronico

Consultar capitulo 7.7.1 Colocagdo com ponto no solo e prumo laser.

9.5 Correccoes atmosféricas

A ferramenta utiliza um laser visivel para a medigao da distancia.

Basicamente, quando a luz percorre o ar, a velocidade da luz é diminuida devido a densidade do ar.

Dependendo da densidade do ar, estas influéncias alteram-se.

No essencial, a densidade do ar depende da pressdo e da temperatura atmosférica, ainda com uma parte
significativamente mais reduzida de humidade atmosférica.

Se forem medidas distancias exactas, nao é possivel medir as influéncias atmosféricas.

A ferramenta calcula e corrige automaticamente as respectivas distancias através da introducdo da temperatura e
presséo atmosférica do ar circundante.

Estes parametros podem ser introduzidos em diferentes unidades.
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9.5.1 Correccéo dos efeitos atmosféricos

versos dados atmosféricos.
Aplic.>Configuragdo/Fungies

O | X

Guia: Inactivo >tr. laser: Inactivo

w1,
20; —1
Luz: 575 Nivel

PPM OK

1. Seleccione a opgdo PPM.

Defin. PPM 70801 —— Interromper e regressar a vista

anterior.

Aceitar definicoes e fechar menu
FNC.

Seleccionar fungéo iD o1 Menu para a introdug&o de di-

Aplic.rConfiguragdo/Fungies

Unids. Pressé&o mbar |§ |

Lnids. Temp. °C -
Presséo 1013 mbar  |'z;|
Temperatura 20.0 °C [123]
PPM -1

Anular OK

2. Seleccione as unidades correspondentes e introduza a pressao e a temperatura.
Valores de ajuste atmosféricos e as suas unidades
Unids. (Pressao) hPa

mmHg

mbar

inHg

psi
Unids. (Temp.) °C

°F

10 Funcoes de aplicacoes

10.1 Trabalhos

Antes de se pretender executar uma aplicagdo com o taquedmetro, tem de ser aberto ou seleccionado um trabalho.
Se estiver disponivel um trabalho, no minimo, é indicada a selecgao do trabalho; se ndo existir qualquer trabalho,
avancga-se imediatamente para a criagdo de um trabalho novo.

Todos os dados séo atribuidos ao trabalho activo e memorizados de forma correspondente.

10.1.1 Visualizacao do trabalho actual

Se um ou mais trabalhos ja estiverem guardados na memoria e um deles for utilizado como trabalho activo, o trabalho
deve ser confirmado, seleccionado um outro trabalho ou criado um trabalho novo em cada reinicializagéo.
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Detalhes trabalho

iD o

Aplic.=Implantagdo horiz./Trabalho

Volta

Regressar a vista anterior.

Trabalho Layout_New_Bldg
Data 18/02/11
Hora 13:29
Num. Pis 220
Num. Est 51

=T

10.1.2 Seleccao do trabalho

Seleccionar trabalho actual ] "121!

Aplic.}lmplantagﬁo horiz.fTrabalho

Foundation
Layout_New_Bldg
A

Basement_Parking Garage_1

Volta Ver Novo OK

Novo

Seleccionar ou criar um trabalho
novo.

o Bk

Confirmar trabalho apresentado
como trabalho actual.

Regressar a vista anterior.

Volta
Vi

Apresentar informagéo sobre o
trabalho.

e
e

Novo

Seleccionar ou criar um trabalho
novo.

[Cox]

Confirmar trabalho seleccio-
nado.

Seleccione um dos trabalhos apresentados, que devera ser definido como trabalho actual.

10.1.3 Criar um trabalho novo
Todos os dados sdo sempre atribuidos a um trabalho.

Deve ser criado um trabalho quando se pretender que sejam atribuidos dados de novo e que apenas sejam utilizados

ai.

Na criagao de um trabalho, séo simultaneamente memorizadas a data e a hora da criacéo, e a quantidade de estagcoes

que ai se encontram, assim como o nimero de pontos sao colocados a zero.

Novo nome do trabalho

Aplic.»Gestio de dadoxTrabalho

Trabalt — ||
Data 07/06/11
Hora 10:34

Anular

NOTA

=T

Introduzir nome do trabalho.

Anular

Interromper e regressar a selec-
Géao do trabalho.

OK

1)

Confirmar e aceitar introdugéo.

Em caso de introducgéo errada, surge uma mensagem de erro que solicita uma nova introducéo.
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10.1.4 Informacéo sobre o trabalho

Com ainformagao sobre o trabalho, é indicado o estado actual do trabalho, por ex., data e hora de criagéo, quantidade
de estagdes e quantidade total de pontos memorizados.

I 1 Confirmar visualizagéo e regres-
OK
Detalhes trabalho - sar a selecgao do trabalho.

Aplic.>Implantagde horiz./Trabalho

Trabalho Layout_New_Bldg
Data 18/02/11
Hora 13:29
Num. Pis 220
Num. Est 51

OK
10.2 Colocacéo e orientacao

Por favor, preste uma atengao redobrada a este capitulo.

Definir a estagcdo é uma das tarefas mais importante na utilizagdo de um taquedmetro e requer bastante cuidado.

O método mais simples e mais seguro é colocar o taquedmetro sobre um ponto no solo e utilizar um ponto-alvo
seguro.

As opgdes de uma "colocagao livre" oferecem maior flexibilidade, mas escondem riscos devido ao ndo reconhecimento
de erros, propagacdes de erros, etc.

Além disso, estas opg¢des necessitam um pouco de experiéncia na escolha da posigao da ferramenta em relagéo aos
pontos de referéncia que séo solicitados para o calculo da posigao.

NOTA

Lembre-se: Se a estacéo estiver incorrecta, tudo que depois for medido por esta estacdo esta errado - e séo os
respectivos trabalhos como medigées, implantagdes, equipamentos, etc.

10.2.1 Visao geral
Em determinadas aplicagbes que utilizam posi¢coes absolutas, também é necessario, apds a colocagéo fisica da
ferramenta ou da configuracdo da estagdo, definir a posicdo da estagdo com dados, visto que na aplicacdo é
necessario saber em que posi¢do se encontra a ferramenta.
Esta posicao pode ser definida uma vez através das coordenadas ou através da definicdo da linha de referéncia.
Este processo denomina-se Definir estagao.
Também continua a ser necessario, além da posicdo da ferramenta, saber em que direcgao os eixos de referéncia
estdo ou de conhecer a direcgéo do eixo principal.
No caso de coordenadas, o eixo principal encontra-se, na maioria dos casos, na direc¢gdo Norte ou no caso de linhas
de referéncia, na direccao da linha de referéncia.
E necessério conhecer a direcgdo dos eixos de referéncia porque o circulo parcial horizontal é rodado com a sua
"marca zero" quase paralelamente ou na direcgcao do eixo principal.
Este processo denomina-se Orientagao.
As opcdes para a determinacéo da estagao podem, eventualmente, ser utilizadas em dois sistemas.
Num sistema de linha de referéncia onde existem ou séo introduzidos comprimentos e distancias perpendiculares ou
num sistema de coordenadas perpendiculares.
O sistema da estagéo ou medigao é determinado na definicdo da estagao.
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4 opcoes para a determinacao da estacio-ferramenta

Seleccionar tipo Est. QD o o7l Seleccionar tipo Est. ° ‘ Anul Interromper e regressar a vista
pic>Implantagio horz Defini Ex Aplic mplantagio hoiz Dafini Et nular .

Alturas Inactivo 5 Aturas Inactivo ~ anterior.

Sistema Pts Linha ref. ¥ sistemaPts Coord/Graf [ Confirmar selecgao e avancar

Definir posi¢do  |Sobre Pt . Definir posicdo  |Sobre Pt . para a determinacao da estagéo,

Anular OK Anular OK

Seleccionar tipo Est. 0 Seleccionar tipo Est.

plicImplanagio horz Deini £ Aplic>implanagio hotz Defini £

Alturas Inactivo 5 Aturas Inactivo ~

Sistema Pts Linha ref. ¥ sistemaPts Coord/Graf [

Definir posi¢do Pt Qualquer . Definir posi¢éo Pt Qualquer .

Anular OK Anular OK

NOTA
O processo Definir estagdo inclui sempre uma definicdo da posi¢éo e uma orientagao.

Quando uma das quatro aplicagdes € iniciada, como por ex., Implantagcéo horizontal, Implantacéo vertical, Verificagéo,
Medir e guardar, deve definir-se uma estagéo e orientagéo.

Se, adicionalmente, ainda se tiver de trabalhar com alturas, isto é, devem ser determinadas ou implantadas alturas
alvo, ainda é necessario determinar a altura do centro da luneta da ferramenta.

Resumo das possibilidades de colocacao da estacao (6 opcoes)

Alturas Ligar, desligar
Configuragao se as alturas devem ser calculadas ou
indicadas.

Sistema Pts Linha ref.

Introduzir manualmente os dados que se referem a li-

nha de referéncia (Linha, Desvio).

Coord/Graf

Utilizar coordenadas, mapa ou dados graficos CAD.
Definir posigao Sobre Pt

A estagao-ferramenta encontra-se por cima de um

ponto com posigao marcada e conhecida.

Pt Qualquer

A estacdo-ferramenta esta colocada isoladamente. A

posicéo da estacdo deve ser medida ou calculada a

partir dos dados de medigao.

10.2.2 Definir estacdo através de ponto com linhas de referéncia

No caso da medigdo ou descricdo da posicdo, muitos elementos de construgao referem-se a linhas de referéncia no
mapa.
Com o taquedmetro, também é possivel utilizar linhas de referéncia e respectivas medigoes.
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Seleccionar tino Est. D / l T Interromper e regressar a vista
P :, anterior.
Aplic.zlmplantagdo horiz.fCefinir Est.

Confirmar selecgao e avangar
oK
Alturas nactivo

para a determinagéo da estacgao.

Sistema Pis Linha ref.

Definir posi¢do Sobre Pt

Anular OK

Colocacéao da ferramenta sobre ponto na linha de referéncia

A ferramenta é colocada sobre um ponto marcado na linha de referéncia, a partir da qual os pontos ou elementos a
medir sdo bem visiveis.

Deve prestar-se particular atencdo ao apoio seguro e fixo com o tripé.

&

A posigao da ferramenta PO e o ponto de orientagdo P1 situam-se sobre uma linha de referéncia comum.

10.2.2.1 Introduzir o ponto da estacao

Para o ponto da estagdo ou ponto de colocagdo da ferramenta deve ser introduzida uma designacdo que permita
uma identificagéo inequivoca, uma vez que esta serd necessaria para o armazenamento dos dados da estacéo.

Introduzir Est. l = Introduzir nome da estagéo.
Aplic.zImplantagde horiz.fDefinir Est. E Regressar a vista anterior.
H— H
ID Pt Est R27|:= I Avangar Confirmar introdug:z’flo da (?sta@éo
N e avangar com a orientacéo.

Volta Avancar
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10.2.2.2 Introduzir o ponto-alvo
Para o ponto de orientagéo, deve ser inserida a designacgao para a identificacao clara na memorizagao de dados.

Definir Pt Orientacdo 01406/ NOOB S| Introduzir nome para o ponto de
¢ #J orientagao.
Aplic.zlmplantagdo horiz.fCefinir Est. N .
Volta Regressar a vista anterior.
ID Pt Est Nova Est — -
. Avancar Avangar para a medicao da ori-
ID Pt Vis. R1|%| entagao.

Medir angulos e distancia. Avan-

car com a visualizagédo da nova
altura calculada da estacéo.

Volta Avancar

Depois de o ponto de orientagéo ter sido introduzido, deve realizar-se uma "Medicdo" para o ponto de orientagao.
Para o efeito, o ponto de orientagdo ou ponto-alvo devem ser apontados do modo mais exacto possivel.

10.2.2.3 Definir estacdo com linha de referéncia
A estacéo é definida logo ap6s a medigao de angulos para orientagao.

Definir Est. Volta Regressar a medicéo de orienta-
. o " _— :I cao.
Aplic.sImplantagao horiz.fDefinir Est. — Apresemar — estagéo.
ID Pt Est R27|%,| e

Definir Definir estagao.

ID Pt Vis. R28 -

Volta | Ver ‘Deﬁnir

NOTA
A estacdo serd sempre armazenada na memoria interna. Caso o nome da estagéo ja exista na memoria, deve
mudar-se o nome da estagao ou atribuir-se-lhe um nome novo.

Apods a definicao da estacao, prossegue-se com a aplicacao principal realmente seleccionada.

10.2.2.4 Deslocar e rodar o eixo
Deslocar eixo
O ponto inicial do eixo pode ser deslocado para utilizar uma outra referéncia como origem do sistema de coordenadas.
Quando o valor introduzido ¢ positivo, o eixo desloca-se para a frente; quando é negativo, para tras. O ponto inicial &
deslocado, no caso de um valor positivo, para a direita e, no caso de um valor negativo, para a esquerda.
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Inserir desloc. linha ref. Regressar a vista anterior.

Aplic.7Dezloc implant.

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

Introduzir o deslocamento do
eixo manualmente.

Activar a medicéo ao ponto. Sdo
mostrados os valores medidos
do eixo, distancia e altura. Os
valores podem ser registados
individualmente.

Rodar o eixo.

Avangar Avancar para o proximo passo.

Volta | Rodar | Medir ‘Avang:ar

Rodar eixo
A direccdo do eixo pode ser rodada a volta do ponto inicial. Introduzindo valores positivos, o eixo roda no sentido
dos ponteiros do reldgio; no caso de valores negativos, no sentido oposto ao dos ponteiros do relégio.

| Volta Regressar a vista anterior.
.000 Uol 00“ | oK Confirmar porgéo.

7 8 9 0

Anular OK

Apods a definicao da estacao, prossegue-se com a aplicacao principal realmente seleccionada.

10.2.3 Colocacao livre com linhas de referéncia

A colocagao livre permite a determinagao da posi¢cao da estacdo com medigdes de angulos e distancias relativamente
a dois pontos de referéncia.

A possibilidade de uma colocagéo livre € entéo utilizada se néo for possivel a colocagao sobre um ponto na linha de
referéncia ou a vista para as posigdes a medir estiver bloqueada.

Em caso de colocagéo livre, deve ter-se um cuidado redobrado.

Para determinar a estacdo, séo realizadas medi¢cbes adicionais que acarretam sempre o perigo da ocorréncia de
erros.

Para além disso, deve ter-se em atengdo que as condi¢cdes geométricas fornecem uma posicéo utilizavel.

A ferramenta verifica, por regra, as condigbes geométricas para calcular uma posicao utilizavel e avisa em casos
criticos.

No entanto, é obrigacéo do utilizador estar particularmente atento aqui - uma vez que o software nao é capaz de
reconhecer tudo.

334



Seleccionar tino Est. T Interromper e regressar a vista
P : anterior.

Aplic.>|mp|antag§o horiz.fDefinir Est. ) ~
Confirmar selecgao e avangar

oK
Alturas Inactivo para a determinagéo da estag&o.

Sistema Pis
Definir posi¢do Pt Qualquer

Anular OK

Colocacao livre da ferramenta com linha de referéncia

Para a colocacgéo livre, deve ser procurado um ponto num local visivel, de modo a que sejam visiveis dois pontos da
linha de referéncia e, simultaneamente, seja disponibilizada a melhor vista possivel para os pontos a medir.

De qualquer modo, é aconselhavel fazer uma marca no chao e, em seguida, colocar a ferramenta sobre a mesma.
Deste modo, existe sempre uma possibilidade, de, posteriormente, verificar a posi¢céo de novo e eliminar eventuais
duvidas.

Os pontos de referéncia posteriormente medidos tém de estar posicionados sobre a linha de referéncia ou, se ndo
existir qualquer eixo disponivel, a linha ou o eixo de referéncia sao definidos.

&

A posicédo da ferramenta PO encontra-se fora da linha de referéncia A medigao ao primeiro ponto de referéncia P1
define o inicio da linha de referéncia, enquanto que o segundo ponto de referéncia P2 estabelece a direc¢édo da linha
de referéncia no sistema da ferramenta.

Com as seguintes aplicagdes, a contagem dos valores longitudinais refere-se a direcgao da linha de referéncia com
0.000 no primeiro ponto de referéncia.

Os valores transversais referem-se as distancias em angulo recto até a linha de referéncia.
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10.2.3.1 Medicé@o em relacédo ao primeiro ponto de referéncia numa linha de referéncia

Medir Pt Ref 1

Introduzir nome do ponto de ori-
entagdo.

Aplic.zlmplantagdo horiz.itedir FH1

ID Pt Ref 1 R1|%,|
Avangar para medicao em rela-

Ah 343°46'25" 000 ¢40 ao segundo ponto de refe-
réncia.

Av 75004 16" AN

Dh e

Volta | Medir ‘Avang:ar

Volta Regressar a vista anterior.

Medir angulos e distancia.

Avancar

HEU!

10.2.3.2 Medicao ao segundo ponto de referéncia

Seleccionar Pt Ref 2

Volta Regressar a medigao ao pri-
meiro ponto de referéncia.

Aplic.>Implantagde HoriConfiguragde estagio

ID Pt Ref 2 14]:5) ¢

Medir angulos e distancia.

Avancar Avancar para Definir estac&o.

Ah 171°46' 32"~

Verif. D Verificagdo da distancia entre
Av 73°12' 33" ﬂ"(» pontos de referéncia.
Dh 3.149m

Volta |Verif.D| Medir ‘Avangar

EFEE

Prossiga com a verificagéo da distancia entre a estagéo e ponto de orientagéo, tal como, descrito no respectivo
capitulo.

10.2.3.3 Definir estacao
A estacao é definida logo apés a medigao de angulos para orientagao.

Definir Est.

Nova Est|, Campo alfanumérico para intro-
—CJ dugao do nome da estagéo.

Aplic.zlmplantagdo horiz.fCefinir Est.

ID Pt Est Nova Est|"s; |
R1

ID Pt Vis.

Volta Regressar a vista anterior.

or Apresentar dados da estacao.

Definir Definir estagéo.

1

Volta | Ver ‘Deﬁnir

NOTA
A estacdo serd sempre armazenada na memodria interna. Caso o nome da estagdo ja exista na memoria, tem de
mudar-se o nome da estac¢éo ou atribuir-se-lhe um nome novo.
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Prossiga com rodar e deslocar eixo, tal como, descrito nos capitulos respectivos.

10.2.4 Definir estacao através de ponto com coordenadas

Em muitos estaleiros existem pontos obtidos do levantamento marcados com coordenadas ou ainda posi¢des de
elementos de construgao, linhas de referéncia, fundagdes, etc., que estdo descritas com coordenadas.

Neste caso, pode decidir-se na configuragéo da estagao se pretende trabalhar com um sistema de coordenadas ou
de linhas de referéncia.

Seleccionar tipo Est. | Anular Interromper e regressar a vista
P :, anterior.

Aplic.zlmplantagdo horiz.fDefinir Est.

Confirmar selecgao e avangar
OK
Alturas Inactivo . - para a determinagéo da estag&o.
Sistema Pts Coord/Graf
Definir posicédo Sobre Pt

Anular OK

Colocacéao da ferramenta sobre ponto com coordenadas

A ferramenta é colocada por cima de um ponto no solo, cuja posigéo é conhecida com coordenadas e os pontos ou
elementos a medir sdo bem visiveis.

Deve prestar-se particular atencéo ao apoio seguro e fixo com o tripé.

N(X)

\ L P,

*= E(Y)

A posigéo da ferramenta encontra-se sobre um ponto de coordenadas PO e aponta, para orientagéo, para um outro
ponto de coordenadas P1.

A ferramenta calcula a posi¢éao dentro do sistema de coordenadas.

Para uma melhor identificacdo do ponto de orientagdo, pode medir-se a distancia e efectuar-se a comparagdo com
as coordenadas.

NOTA

Deste modo, verifica-se uma maior seguranca para a identificacdo correcta do ponto de orientagdo. Se o ponto de
coordenadas PO também possuir uma altura, esta é utilizada como altura da estagéo em primeiro lugar. Antes de a
estagéo ser finalmente definida, a altura da mesma pode ser determinada de novo ou alterada em qualquer momento.

O ponto de orientagdo é decisivo para o célculo da direccédo e, por isso, deve ser seleccionado e medido com
cuidado.

10.2.4.1 Introduzir a posicao da estacao
Para o ponto da estagéo ou ponto de colocagao da ferramenta deve ser introduzida uma designagao com identificagao
inequivoca a qual devera pertencer uma posi¢éo de coordenadas.
Ou seja, o ponto da estagéo pode estar disponivel como ponto armazenado no trabalho ou as coordenadas tém de
ser introduzidas manualmente.
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Introduzir nome da estagao.

Introduzir Est. R Al

s = - - .. N
Aplic.zlmplantagdo horiz.fCefinir Est. Volta Regressar a vista anterior.

ID Pt Est R27|i= @ Confirmar introdugéo da estacéo

e avangar com a orientagéo.

N
E

L.
it

Volta Avancar

Depois do nome do ponto da estacéo ter sido introduzido, sdo procuradas as respectivas coordenadas ou posi¢cao a
partir dos dados graficos memorizados.
As coordenadas devem ser introduzidas manualmente quando nao existem dados pontuais com o nome introduzido.

10.2.4.2 Introduzir o ponto-alvo

Para o ponto-alvo, deve ser introduzida uma designagéo com identificagcéo inequivoca a qual devera pertencer uma
posigcao de coordenadas.

O ponto-alvo tem de estar disponivel como ponto armazenado no trabalho ou as coordenadas tém de ser introduzidas
manualmente.

Definir Pt Orientacéo D e B_6.1.1[z5]  Introducdo donome do ponto

de orientagéo.

Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.zImplantagdo horiz./Definir Est.

ID Pt Est R27

Verif. D Verificagao da distancia entre
ID Pt Vis. R28 EI estagdo e ponto de orientag&o.
Avangar Avancar para Definir estagéo.

Medir angulos e distancia.

Volta | Verif. D | Avancar

NOTA

Na introdugéo do nome do ponto de orientagéo, sdo procuradas as respectivas coordenadas ou posigao a partir dos
dados graficos memorizados. As coordenadas devem ser introduzidas manualmente se ndo existirem dados pontuais
com este nome.

Verificacao opcional da distancia entre estacao e ponto de orientacao

Apos a introdugao do ponto-alvo, este tem de ser apontado de modo exacto para a medigéo de orientagéo.

Apods a medigao de orientagao, existe a opgao de efectuar uma verificagdo de distancia entre a estagéo e a orientagéo.
Isto é uma ajuda para a verificagdo da selecgdo de ponto correcta e do apontamento correcto deste ponto, e mostra
0 quéo bem a distancia medida corresponde a distancia calculada a partir das coordenadas.
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Verificar distancia Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.zImplantagde horiz./Gonfiguragio estagio Avancar Avancar para a proxima aplica-
ID Pt Est R27 | # Gao com mais definigdes.
ID Pt Vis. R28 F

ADhA 3.230m

Volta | Medir |

Aindicagao ADh é a diferenca entre a distancia medida e calculada a partir das coordenadas.

Pressionando a tecla "Continuar" podem controlar-se outros pontos. Para além do ADh, também aparece no ecra
o valor para AAh, que ¢ a diferenga entre o angulo horizontal medido e o angulo horizontal calculado a partir das
coordenadas.

10.2.4.3 Definir estacao

A estacado serd sempre armazenada na memoria interna.
Caso o nome da estacéo ja exista na memoria, deve mudar-se o nome da estagao ou atribuir-se-lhe um nome novo.

Definir Est. 014061 ! A1, Introduzir nome da estagéo.
Aplic.zlmplantagdo horiz.fDefinir Est. E Regressar a medigéo de orienta-
i Gao.
ID Pt Est Nova Est|"s,| .
o Apresentar dados da estacao.

ID Pt Vis. R38

Definir Definir estacéo.

H

I
E

Volta | Ver ‘Deﬁnir

10.2.5 Colocacao livre com coordenadas

A colocagao livre permite a determinagao da posicao da estagdo com medigdes de angulos e distancias relativamente
a dois pontos de referéncia.

A possibilidade de uma colocagéo livre é entéo utilizada se ndo for possivel a colocagao sobre um ponto na linha de
referéncia ou a vista para as posicdes a medir estiver bloqueada.

Em caso de colocagéo livre, deve ter-se um cuidado redobrado.

Para determinar a estacédo, séo realizadas medigdes adicionais que acarretam sempre o perigo da ocorréncia de
erros.

Para além disso, deve ter-se em atencao que as condi¢gdes geométricas fornecem uma posigao utilizavel.

A ferramenta verifica, por regra, as condigdes geométricas para calcular uma posicao utilizavel e avisa em casos
criticos.

No entanto, é obrigagéo do utilizador estar particularmente atento aqui - uma vez que o software ndo é capaz de
reconhecer tudo.
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Seleccionar tino Est. T Interromper e regressar a vista
P : anterior.

Aplic.zlmplantagdo horiz.fCefinir Est.

Confirmar e aceitar introducao.
oK
Alturas Inactivo

Sistema Pis Coord/Graf

Definir posi¢do Pt Qualquer

Anular OK

Colocacao livre da ferramenta com coordenadas

Para a colocacéo livre, deve ser procurado um ponto num local visivel, de modo a que dois pontos de coordenadas
sejam bem visiveis e, simultaneamente, seja disponibilizada a melhor vista possivel para os pontos a medir.

De qualquer modo, é aconselhavel fazer uma marca no chéo e, em seguida, colocar a ferramenta sobre a mesma.

Deste modo, existe sempre uma possibilidade, de, posteriormente, verificar a posi¢cédo de novo e eliminar eventuais
duvidas.

N(X)
A

> E(Y)

A posicéo da ferramenta encontra-se num ponto livre PO e mede, sucessivamente, angulos e distancias a dois pontos
de referéncia providos com coordenadas P1 e P2.

Por fim, a posi¢éo da ferramenta PO é determinada a partir das medi¢des a ambos os pontos de referéncia.

NOTA

Se ambos ou apenas um ponto de referéncia possuir uma altura, a altura da estagéo é automaticamente calculada.

Antes de a estacéo ser finalmente definida, a altura da mesma pode ser determinada de novo ou alterada em qualquer
momento.
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10.2.5.1 Medicéo ao primeiro ponto de referéncia

Medir Pt Ref 1

Introduzir nome do ponto de ori-
entagdo.

Aplic.zlmplantagdo horiz.itedir FH1

ID Pt Ref 1 R1|%,|
Avangar para medicao em rela-

Ah 343°46'25" 000 ¢40 ao segundo ponto de refe-
réncia.

Av 75004 16" AN

Dh e

Volta | Medir ‘Avang:ar

As coordenadas pertencentes ou a posigao sdo procuradas a partir dos dados graficos memorizados.
As coordenadas devem ser introduzidas manualmente se nao existirem dados pontuais com este nome.

Volta Regressar a vista anterior.

Medir angulos e distancia.

Avancar

HEU!

10.2.5.2 Medicao ao segundo ponto de referéncia

Volta Regressar a medigao ao pri-
meiro ponto de referéncia.

Seleccionar Pt Ref 2

Aplic.>Implantagde HoriConfiguragde estagio

Medir angulos e distancia.

ID Pt Ref 2 14]:5) ¢

Avancar para Definir estacéo.

EREE

< Avancar
Ah 171" 46" 32"
Verif. D Verificagao da distancia entre
Av 7312 33" ! pontos de referéncia.
Dh 3.149m

Volta |Verif.D| Medir ‘Avangar

Prossiga com a verificagdo da distancia entre a estagéo e ponto de orientagéo, tal como, descrito no respectivo
capitulo.

10.2.5.3 Definir estacao

A estagado serd sempre armazenada na memoria interna.
Caso o nome da estacgao ja exista na memoria, deve mudar-se o nome da estagéo ou atribuir-se-lhe um nome novo.

Definir Est. _ A1, Introduzir nome da estagéo.
ﬁplic)lmplantagﬁo horiz.fDefinir Est. Regressar a medigéo de orienta-
Volta
_Votia_| Fes

ID Pt Est Nova Est|"; |

ID Pt Vis. R38

Apresentar dados da estagéo.

Definir Definir estagao.

[
A

Volta | Ver ‘Deﬂnir
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10.3 Alinhar alturas
Se, adicionalmente, para colocagao e orientagéo ainda se tiver de trabalhar com alturas, isto é, devem determinar-se

ou implantar-se alturas alvo, ainda é necessario determinar a altura do centro da luneta da ferramenta.
A altura pode ser alinhada com dois métodos diferentes:

1. Seaaltura do ponto no solo for conhecida, mede-se a altura do instrumento - as duas juntas dao como resultado
a altura do centro da luneta.

2. Para um ponto ou marcagao com altura conhecida é efectuada uma medicdo do angulo e da distancia e, deste
modo, através de "medicdo" determinada a altura do centro da luneta ou transferida na direcgéo inversa.

10.3.1 Definir estacdo com linha de referéncia (opcao Altura "Ligada")

Quando a opgao esta configurada com alturas, a altura da estagdo ¢ indicada no ecréa Definir Est.
Esta pode ser confirmada ou determinada de novo.

Determinacao de uma nova altura da estacao
A determinacao da altura da estagéo pode ser realizada de duas maneiras diferentes:

1. Introdugado manual directa da altura da estacéo.

Determinagéo da altura da estagéo através da introdu¢cdo manual de uma altura de referéncia e medigao do
angulo Av e distancia.

Altura Est. Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.=Implantagio hariz.fAltura Est. Introduzir manualmente a altura
Man H
ID Pt Est Nova Est da estagao ou medir em relacdo
a uma marca de altura.
Est H 0.400 m Confirmar altura da estagéo.

Avangar com Definir estagéo.

Hr 0.800 m

Volta | Man H ‘ oK

1. Introducao manual directa da altura da estacao
Depois de, na indicacéo anterior, ter sido seleccionada a opgéo para a nova determinagéo da altura da estagéo, pode
introduzir-se aqui manualmente a nova altura de estacao.

Hi 0.500 m K—/’{
I

Inserir Href T Interromper e regressar a vista
:, anterior.
Aplic.>Implantagio horiz./Altura Est - .
L Definir Confirmar altura da estagéo.

Avangar com Definir estagao.

Href 0.400 m|'z;|
Av 75° 04' 19" ’i
Hi 0.500 m|'2s)|
Hr 0.800 m|'z;| /i

Anular | Medir ‘ Definir

2. Determinacao da altura da estacao através da introducéo da altura e medi¢ao do angulo Av e da distancia
Introduzindo a altura de referéncia, a altura do instrumento e a altura do reflector em conjunto com uma medigéo do
angulo Av e da distancia, a altura da estacéo é transferida no sentido inverso a partir da altura de referéncia.
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Para o efeito, € absolutamente necessario introduzir as alturas correctas do instrumento e do reflector.

Inserir Href 0 ! ALniox Interromper e regressar a vista
i :] anterior.

Medir angulos e distancia. Avan-

car com a visualizagédo da nova
altura calculada da estagéao.

Aplic.}lmplantagﬁo horiz.fAltura Est.

Href 0.400 m| 2|

Av 75° 04' 19" P

Hi 0.500 m|'zg) " =
AN

Hr 0.800 m|'zg|/1\

Anular | Medir ‘ Definir

Visualizacao da nova altura calculada da estacao apoés a medicao
Depois da medicédo do angulo e da distancia, é indicada a nova altura calculada da estagédo, que pode ser confirmada
ou interrompida.

01J0601 1 : Interromper e regressar a vista
. . Anul

Dﬁne altra St DD / ~ anterior.

Aplic.=Implantagdo haoriz.fAltura Est. @ Confirmar altura da estagéo.
ID Pt Est Nova Est Avangar com Definir estagio.
EstH 0471 m

Hi 0.500 m

Hr 0.800 m

Anular Definir

Definir estacéao

Definir Est "1 Volta Regressar a medicéo de orienta-
5.3 cao.
Aplic.zlmplantagdo horiz.fDefinir Est. N
H Est Introduzir manualmente a altura

da estagao ou introdugao ma-
nual de uma marca de altura ou

ID Pt Est Nova Est|"; |
R1

ID Pt Vis. selecgao de um ponto de altura
memorizado com medicdo de
EstH 0400m__ angulo Av e distancia.
1

Hi 0500 m| —— Ver Apresentar dados da estagéo.

Definir Definir estagéao.

Volta | H Est | Ver ‘Deﬂnir

NOTA

Quando a opcao "Alturas" esté ligada, tem de ser definida uma altura para a estagéo ou existir um valor para a altura
da estagao.
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NOTA

A estagao serd sempre memorizada na memdria interna, caso o nome da estagao ja exista na memoria, deve mudar-se
o0 nome da estagéo ou atribuir um novo nome a estagao.

Apods a definicao da estacao, prossegue-se com a aplicacao principal realmente seleccionada.

10.3.2 Definir estacdo com coordenadas (com opcéao Altura "Ligada")

Determinacao de uma nova altura da estacao
A determinagéo da altura da estagao pode ser realizada de trés maneiras diferentes:

e Introdugéo manual directa da altura da estagéo

o Determinacéo da altura da estagao através da introdu¢do manual de uma altura de referéncia e medigao do
angulo Av e distancia

o Determinacéo da altura da estagéo através da selecgdo de um ponto com altura a partir da memoéria de dados e
medic¢éo do angulo Av e distancia a este ponto

Altura Est. Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.}lmplantagﬁo horiz.fAltura Est.

H Pt Com ponto armazenado, deter-
ID Pt Est R32 minar altura nova da estagé&o.

Introduzir manualmente a altura
Man H
EstH 0400 m

da estagao ou medir em relacdo
a uma marca de altura.

{ OK Confirmar e aceitar introducéo.
. o
Hi 0.000 m —

Hr 0.800m|/!

Volta | H Pt |ManH‘ oK

1. Introducdo manual directa da altura da estacao

Depois de, na indicagéo anterior, ter sido seleccionada a opgéo para a nova determinagéo da altura da estagéo, pode
introduzir-se aqui manualmente a nova altura de estacéo.

Inserir Href CEyE Interromper e regressar a vista
:, anterior.
Aplic.>Implantagde horiz.fAltura Est. — .
Definir Definir estagéo.
Href 0.400 m|'2;
Av 75° 04' 19"

Hi 0.500 m|'z;| ‘\»/”i
Hr 0.800 m|'z;| j(

Anular | Medir ‘ Definir

2. Determinacéao da altura da estacao através da introducao da altura e medicao do angulo Av e da distancia
Introduzindo a altura de referéncia, a altura do instrumento e a altura do reflector em conjunto com uma medigéo do
angulo Av e da distancia, a altura da estacéo é transferida no sentido inverso a partir da altura de referéncia.

Para o efeito, é absolutamente necessario introduzir as alturas correctas do instrumento e do reflector.
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Inserir Href 01 1 T Interromper e regressar a vista
- :, anterior.

Aplic.zlmplantagdo horiz.fAltura Est.

Medir angulos e distancia. Avan-
Gar com a visualizagdo da nova

altura calculada da estagao.
Href 0.400 m|'z;|

Av 75° 04' 19"

Hi 0.500 m)|'2] ‘~/”’i
Hr 0.800 m| 2| /i

Anular | Medir ‘ Definir

Visualizacdo da nova altura calculada da estacdo apos a medicao

Depois da medic¢éo do angulo e da distancia, € indicada a nova altura calculada da estacéo, que pode ser confirmada
ou interrompida.

Define altura Est. QD o _ Anuar | ?gg;g:pere regressar  vista
Aplic.zlmplantagdo horiz.fAltura Est. . ~
Defini Definir estacéo.
ID Pt Est Nova Est [ eror
Est H -0471 m
Hi 0.500 m
Hr 0.800 m

Anular Definir

3. Determinacao da altura da estacdo através da seleccao de um ponto com altura a partir da meméoria de
dados e medicao do angulo Av e distancia

Introduzindo o ponto de altura, a altura do instrumento e a altura do reflector em conjunto com uma medicao do
angulo Av e da distancia, a altura da estagao é transferida no sentido inverso a partir da marca da altura ou da altura
de referéncia.

Para o efeito, é absolutamente necessario introduzir as alturas correctas do instrumento e do reflector.

Selecc. Pt Ref

Introdug@o do nome do ponto
de referéncia.

Aplic.zlmplantagdo horiz.fAltura Est.

ID Pt Href R34|:5]

Anular Interromper e regressar a vista
anterior.

1

Medir angulos e distancia. Avan-
Href 1.000 m Gar com a visualizagdo da nova
Av 73° 14' 320 altura calculada da estagéao.

Hi 0.000 m| 2| ‘\—/’{
Hr 0.800 m|'z;| /i

Anular Medir

As coordenadas pertencentes ou a posigao sdo procuradas a partir dos dados graficos memorizados.
As coordenadas devem ser introduzidas manualmente se nao existirem dados pontuais com este nome.
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Visualizagédo da nova altura calculada da estacdo ap6s a medicéao

Depois da medicéo do angulo e da distancia, é indicada a nova altura calculada da estacéo, que pode ser confirmada
ou interrompida.

Interromper e regressar a vista

Define altura Est. Anular antorion

Aplic.}lmplantagﬁo haoriz.fAltura Est. . ~

@ Definir estagéo.

ID Pt Est Nova Est

EstH 0471 m

Hi 0.500 m

Hr 0.800 m

Anular Definir

Definir estacao
Quando a opgao esta configurada com alturas, a altura da estagédo ¢ indicada no ecréa Definir Est.
Esta pode ser confirmada ou determinada de novo.

Definir Est. 01,0601 1 Volta Regressar a medico de orienta-
' _Votta | oo

Aplic.}lmplantagﬁo horiz.fDefinir Est.

H Est Introduzir manualmente a altura
A H < : "
ID Pt Est R32 BCI da estag&o ou introdugéo ma-

nual de uma marca de altura ou

ID Pt Vis. R33 F selecgao de um ponto de altura
E memorizado com medicédo de

Est H 0400 m — angulo Av e distancia.

Hi 0.000m| r—— Ver Apresentar dados da estacao.

Definir Definir estacéo.

Volta | H Est | Ver ‘Deﬁnir

NOTA

Quando a opgéo "Alturas" estd ligada, tem de ser definida uma altura para a estagéo ou existir um valor para a altura.
Se néo forem indicadas quaisquer alturas da estacéo, ocorre uma mensagem de erro com a indicagéo para definir a
altura da estacéo.

11 Aplicacoes

11.1 Implantagao horizontal (Implantacao horiz.)
11.1.1 Principio da implantacao horizontal

A implantacdo permite transferir dados do mapa para o terreno.

Estes dados do mapa ou séo dimensdes que se referem a linhas de referéncia ou posi¢gdes que sdo descritas por
coordenadas.

Os dados do mapa ou posi¢des de implantagdo podem ser introduzidos como medidas ou distancias, através de
coordenadas ou utilizados como dados transferidos previamente a partir do PC.

Os dados do mapa podem, além disso, ser transferidos como desenho CAD para o taquedémetro a partir do PC e
seleccionados no taquedmetro como ponto grafico ou elemento gréafico para implantagéo.

Deste modo, evita-se 0 manuseamento de nimeros grandes ou grandes quantidades de nimeros.
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Volta Regressar a vista anterior.

— — =
Aplic.rSelece. Aplicagio Avangar Avancar para selecgéo de outras

aplicacdes.
- - H Iniciar aplicagcdo Implantacao
: /'- horizontal.
Implantagéo horiz Verifica¢éo Implantag&o horiz
++
+* +
+*

A ¢

Implantagédo Vert.| Linha de ligagao

Volta | Mais

Depois de activada a aplicagdo, aparece a vista dos trabalhos ou da selecgéo do trabalho (consultar o capitulo 13.2)
e a respectiva selec¢do ou configuragao da estagéo.

Depois de efectuar-se a configuragcdo da estagéo, comeca a aplicagéo "lmplantacédo horizontal".

Dependendo da seleccdo da estagéo, existem duas opgdes na determinagéo do ponto a implantar:

LL L]

1. Implantar pontos com as linhas de referéncia.
2. Implantar os pontos com as coordenadas e/ou pontos baseados no desenho CAD.

11.1.2 Implantacédo com linhas de referéncia

Durante a implantagdo com linhas de referéncia, os valores de implantagéo a introduzir referem-se sempre a linha de
referéncia que foi seleccionada como eixo de referéncia.

Introducéo do ponto de implantacéo relativa a linha de referéncia

Introducédo da posicao de implantagdo como medida em relagéo a linha de referéncia definida na configuragéo da
estacéo ou a linha de referéncia sobre a qual a ferramenta esta colocada.

Os valores de introdugdo séo distancias longitudinais e transversais em relagdo a linha de referéncia definida.
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Introduzir dados implant. iD a ': Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.zlmplantagde horiz.fIntroduzir dados implant. Confirmar introdugéo e avangar

ID Pt R49| — | com a visualizagéo para alinha-
5= mento da ferramenta ao ponto a

Hr 0.400 m|123| implantar.

E 7.000 m

N 6.800 m

H 2.746 m
Volta OK

NOTA

Valores de implantagéo sobre a linha de referéncia no sentido para diante e para tras a partir da estagao-ferramenta
sdo valores longitudinais; valores de implantagado posicionados a direita e a esquerda da linha de referéncia sao
valores transversais. Para a frente e direita sdo valores positivos; para tras e esquerda séo valores negativos.

Direc¢ao ao ponto de implantacéao

A ferramenta é alinhada com esta indicagdo ao ponto a implantar, rodando a ferramenta até que o indicador de
direccdo vermelho se encontrar em "Zero" e a indicagdo numérica do angulo diferencial que se encontra por baixo
figue muito aproximadamente em "Zero". Neste caso, o reticulo aponta na direccdo do ponto de implantagéo, de
modo a guiar o portador do reflector.

Existe, além disso, a possibilidade de o portador do reflector se guiar a si préprio, com ajuda da luz de guia, para a
linha de medigéo.

Visar e medir 07/06/H Volia Regressar a introdugéo dos va-
:I lores de implantacao.

Aplic.>Implantagde horiz.f/implant. Posigde

Medir distancia e avangar com
indicacdo das correcc¢oes da

Hr 0.400 m)|'z| /;'\\\mﬂmy,
m | 24

ID Pt &F %, implantagao.
Ah 80 34. 44“ :;Q; 29"35'._8
Dh 1414 m

Volta Medir
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PO ¢ a posicéo da ferramenta depois da colocagéo.
P1 é o ponto de implantagéo e a ferramenta ja esta alinhada ao ponto de implantagéo.
O portador do reflector encontra-se proximo da distancia calculada.

Apods cada medicéo da distancia é indicado, em que valor, se deve mover o portador do reflector para a frente ou
para tras na direccdo do ponto a implantar.

Correccoes da implantacao apds a medicao da distancia
Depois de efectuada a medicao da distancia, o portador do reflector é instruido com ajuda das correc¢des avancar,
recuar, esquerda, direita, subir e baixar.

Se o portador do reflector for exactamente "instruido" sobre a linha alvo, a correcgao de indicagdo mostra direita /
esquerda uma correcgao 0.000 m (0.00 pés).

Implantacéo horiz. Volta Regressar a introducéo dos va-

lores de implantagéo.

Aplic.zlmplantagio horiz.fimplant. Fozsigio

Apresentar e guardar resultados.

Medir distancia e actualizar cor-

Hr 0.400m|'z|[ &
H1

EEE

ID Pt reccoes da implantagao.
Avang:ar 1.966 m (3 Novo Pt Introduzir novo ponto.
Esquerda 0.001 m

Subir 1.078 m

Volta |Result.| Medir ‘Novo Pt
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PO ¢ a posicéo da ferramenta depois da colocagéo.
Se for medida para uma posigao do reflector que néo se encontra exactamente na direc¢éo para o ponto novo, sao
indicadas as respectivas correc¢des avancar, recuar, esquerda, direita para o ponto novo P1.

Visao geral das indicacoes de direccao do ponto de implantacao partindo do ultimo ponto-alvo medido

Avancar O portador do reflector tem de se aproximar da ferra-
menta pelo valor indicado.

Retroceder O portador do reflector tem de se afastar da ferramenta
pelo valor indicado.

Esquerda O portador do reflector tem de mover-se para a es-
querda visto a partir da ferramenta pelo valor indicado.

Direita O portador do reflector tem de mover-se para a direita
visto a partir da ferramenta pelo valor indicado.

Subir A ponta do reflector tem de subir pelo valor indicado.

Baixar A ponta do reflector tem baixar pelo valor indicado.

Resultados da implantacao
Indicagdo das diferengas de implantagcdo em linha, desvio e altura com base na ultima medi¢éo do ponto-alvo.

Result. Implantacdo 07/o8M1 Volta Regressar a introdugéo dos va-
P ¢ - :I lores de implantagéo.

Aplic.zlmplantagio horiz./Result. Implantago

oP Réo
AE 3631 m @ Introduzir novo ponto.
AN -3.353m &

M
AH 0.631 m| H—

-tE
Volta | Guardar ‘ Novo Pt

NOTA

Se na configuragao da estagéo nao foi configurada a opgao altura, sdo suprimidas as indicagbes de altura e todas as
indicacgdes relevantes para o efeito.
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Armazenamento dos dados de implantacdo com linhas de referéncia

ID Pt Nome do ponto de implantagao.

Linha (introduzida) Distancia longitudinal introduzida relativa a linha de re-
feréncia.

Desvio (introduzido) Distancia transversal introduzida relativa a linha de re-
feréncia.

Altura (introduzida) Altura introduzida.

Linha (medida) Distancia longitudinal medida relativa a linha de refe-
réncia.

Desvio (medido) Distancia transversal medida relativa a linha de referén-
cia.

Altura (medida) Altura medida.

D Diferenca no valor transversal com base na linha de
referéncia. D = Desvio (medido) - Desvio (introduzido)

ALn Diferenca no valor longitudinal com base na linha de
referéncia. ALn = Linha (medida) - Linha (introduzida)

AH Diferenca na altura. AH = Altura (medida) - Altura (intro-
duzida)

11.1.3 Implantagdao com coordenadas

Introducéo dos pontos de implantacao
A introdugao dos valores de implantagdo com coordenadas dos pontos pode ocorrer de trés maneiras diferentes:

1. Introduzir as coordenadas dos pontos manualmente.
2. Seleccionar as coordenadas dos pontos a partir de uma lista com pontos armazenados.
3. Seleccionar as coordenadas dos pontos a partir de um grafico CAD com pontos armazenados.

Introduzir dados imp|am_ iD | Volta Regressar & vista anterior.
Aplic.zlmplantagde horiz.fIntroduzir dados implant. Confirmar introdugéo e avancgar
= com a visualiza¢éo para alinha-
ID Pt R49|:=| G&0 p
5= mento da ferramenta ao ponto a
Hr 0.400 m|123| implantar.
E 7.000 m
N 6.800 m
H 2.746 m

Volta | oK

Introducéo dos pontos de implantacao (com desenho CAD)
Os pontos de implantagédo sao seleccionados directamente a partir de um desenho CAD.
Deste modo, o ponto ja esta registado como ponto 3D ou 2D, sendo extraido da forma correspondente.
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Seleccionar Pt do mapa iD 01 Mostra o ponto seleccionado a
O partir do gréfico.
Aplic.»Gestio de dadoxTrabalho
Interromper e regressar a intro-
Anular
(A, : dugéo dos pontos de implanta-
- hd Géo.
. - Q Seleccionar ponto a partir do
A)qg_ ] mapa
O Q Seleccionar ponto da lista.
Q Introduzir as coordenadas ma-
O m o nualmente.
]
Confirmar ponto seleccionado.
0 OK
Volta Mapa‘ Lista ‘Man. ‘ OK Sl
NOTA

Se na configuragao da estagéo tiver sido configurado sem a opgéo altura, sdo suprimidas as indicacdes de altura e
todas as indicagdes relevantes. As indicagcOes seguintes séo iguais as do capitulo anterior.

4
M

E(Y}

PO ¢ a posicéo da ferramenta depois da colocagéo.

P1 é o ponto dado em coordenadas. Depois de a ferramenta ter sido alinhada, o portador do reflector desloca-se até
a distancia aproximadamente calculada.

Apos cada medicédo da distancia é indicado, em que valor, o portador do reflector ainda se deve mover na direc¢éo
do ponto a implantar.

Resultados da implantacdo com coordenadas
Indicacéo das diferengas de implantagdo em coordenadas com base nas ultimas medi¢des de distancia e de angulos.

Result. Implantacio 0 1 Volta Regressar a introducédo dos va-
P ¢ 5 :I lores de implantagao.

Aplic.>Implantagde horiz./Result. Implantagéo

Guardar valores de implantagao
ID Pt R49 e Ultimas diferencas.
AE 3631 m Novo Pt Introduzir novo ponto.
AN -3.353 m &
&N
AH 0.631 m | —
-4E

Volta | Guardar ‘ Novo Pt
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PO é a posicéo da ferramenta depois da colocacao.
Se for medida para uma posigao do reflector que néo se encontra exactamente na direc¢éo para o ponto novo, séo
indicadas as respectivas correcgdes avancar, recuar, esquerda, direita para o ponto novo P1.

Armazenamento de dados da implantacdo com coordenadas

ID Pt Nome do ponto de implantagao.

Coordenada Norte (introduzida) Coordenada Norte introduzida relativa ao sistema de
coordenadas de referéncia.

Altura (introduzida) Valor da altura introduzida.

Coordenada Este (introduzida) Coordenada Este introduzida relativa ao sistema de
coordenadas de referéncia.

Coordenada Norte (medida) Coordenada Norte medida relativa ao sistema de coor-
denadas de referéncia.

Altura (medida) Altura medida.

Coordenada Este (medida) Coordenada Este medida relativa ao sistema de coor-
denadas de referéncia.

AN Diferenca na coordenada Norte com base no sistema

de coordenadas de referéncia. AN = Coordenada Norte
(medida) - Coordenada Norte (introduzida)

AH Diferenca na altura. AH = Altura (medida) - Altura (intro-
duzida)
AE Diferenca na coordenada Este com base no sistema

de coordenadas de referéncia. AE = Coordenada Este
(medida) - Coordenada Este (introduzida)

NOTA

A implantagéo horizontal com coordenadas é em procedimento igual a implantacéo partindo das linhas de referéncia
com a excepgéao, de em vez indicadas ou introduzidas as distancias longitudinais e transversais sdo as coordenadas
ou as diferengas das coordenadas como resultado.

11.2 Implantacéao vertical (Implantacao vert.)
11.2.1 Principio da implantacao vertical

Utilizando a implantagdo V sédo transferidos os dados do mapa para um plano de referéncia vertical, como por ex.,
uma parede, fachada, etc.

Estes dados do mapa ou sdo medidas que se referem a linhas de referéncia no plano de referéncia vertical ou
posigdes que sdo descritas por coordenadas num plano de referéncia vertical.

Os dados do mapa ou posi¢cdes de implantagdo podem ser introduzidos como medidas ou distancias e através de
coordenadas ou utilizados como dados transferidos previamente a partir do PC.

Os dados do mapa podem, além disso, ser transferidos como desenho CAD para o taquedémetro a partir do PC e
seleccionados no taquedmetro como ponto grafico ou elemento gréafico para implantagéo.

Deste modo, evita-se 0 manuseamento de nimeros grandes ou grandes quantidades de nimeros.

Aplicagdes tipicas séo o posicionamento de pontos de fixagdo nas fachadas, paredes com calhas, tubos, etc.
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Como aplicagao especial ainda existe a possibilidade de comparar uma superficie vertical com uma superficie plana
tedrica e, deste modo, para comprovar ou documentar a superficie plana.

Alturas H

- =

Volta Regressar a vista anterior.

5 N =
Aplic.>Selece. Aplicagdo @ /;;ﬁgggg :;ra selecgdo de outras
/! /-: /333 :/rg::tiiira ﬁplicagéo Implantagéo
Implantagéo horiz Verifica¢éo
-
| ]

Implantagédo Vert.| Linha de ligagao

Volta | Mais

Depois de activada a aplicagéo, aparece a vista dos trabalhos ou da selecgéo do trabalho e a respectiva selecgéao ou
configuragéo da estagéo.

Depois de efectuar-se a configuragdo da estagéo, comega a aplicagéo "lmplantacéo vertical".

Dependendo da seleccdo da estagéo, existem duas opgdes na determinagéo do ponto a implantar:

1. Implantar os pontos com linhas de referéncia, isto &, eixos no plano de referéncia vertical.
2. Implantar os pontos com as coordenadas ou pontos baseados num desenho CAD.

11.2.2 Implantacéo vertical com linhas de referéncia

Na implantagéao vertical com linhas de referéncia, os eixos sdo definidos através da medicdo para dois pontos de
referéncia com a configuragédo da estagao.

Configuracéo da estacao

A configuracéo da estacgao efectua-se de modo mais central / centrada possivel antes do plano vertical numa distancia
em que todos os pontos sejam visiveis o melhor possivel.

Com a ferramenta, durante a colocagdo da mesma, sdo definidos o ponto zero (1) do sistema de referéncia e a
direccgéo (2) do plano de referéncia vertical.

Atencéao

O ponto de referéncia (1) é o ponto decisivo. Neste ponto sao definidos os eixos de referéncia verticais e horizontais
no plano de referéncia vertical.
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Esta-se perante uma colocag@o ou posicionamento ideal da ferramenta, quando a proporgdo do comprimento de
referéncia horizontal L em relagdo a distancia Q estiver compreendido entre L:Q = 25:10 e 7:10, de modo que o
angulo incluido fique entre a = 40° a 100°.

NOTA

A configuracdo da estagao é analoga a configuragéo "Estacgao livre" com linhas de referéncia, com a diferenca de
que o primeiro ponto de referéncia determina o ponto zero do sistema de linhas de referéncia no plano vertical e o
segundo ponto de referéncia a direcgao do plano vertical para o sistema da ferramenta. Neste caso, sdo aceites os
eixos horizontal ou vertical do ponto (1).

Introducéo do deslocamento do eixo

Para deslocar o sistema de eixos ou o "Ponto zero" no plano de referéncia vertical sdo introduzidos os valores de
deslocamento.

Estes valores de deslocamento podem deslocar o ponto zero do sistema de eixos na horizontal para esquerda (-) e
direita (+), na vertical para cima (+) e para baixo (-) e o plano completo para a frente (+) e para tras (-).

Podem ser necessarios deslocamentos do eixo, se o "Ponto zero" ndo puder ser assinalado directamente como
primeiro ponto de referéncia, por isso, utilizar um ponto de referéncia existente e, em seguida, deve ser deslocado
num eixo através da introducéo das distancias como valores de deslocamento.

Inserir desloc. linha ref. iD 1 T Interromper e regressar & vista
:, anterior.
Aplic.>|mp|antag§o wert/Desloc. implant. N N ~
Confirmar introdugao e avangar
com a introdug&o dos valores de
implantagéo.

E/D 0.000 m|'2;
S/B 0.000 m|'z]
Av/Re 0.000 m|'z] )[/

Anular OK

Introducéo da posicao de implantacao
Introducéo dos valores de implantacdo como medida em relagéo ao eixo de referencia definida na configuracéo da
estacéo ou a linha de referéncia no plano vertical.

355



Introduzir dados implant.

Aplic.=lmplantagdo vert.falores Implant.

Anular

Interromper e regressar ao menu
inicial.

Introduzir deslocamentos do
ID Pt V1 |HBC| plano de referéncia.
Confirmar introdugéo e avangar
OK

Hr 1.800 m|123| - com a visualiza¢éo para alinha-

. 1 mento da ferramenta ao ponto a
Linha 5.000 m| 23' implantar.
H 6.000 m|'2;|

0.200 m|'z;|

Desvio

Anular | Desloc. |

OK
Direccao ao ponto de implantagao

A ferramenta é alinhada com esta indicagdo ao ponto a implantar, rodando a ferramenta até que o indicador de
direccdo vermelho se encontrar em "Zero".

Neste caso, o reticulo aponta na direc¢éo do ponto de implantagao.
Em seguida, a luneta é rodada na vertical até que ambos os tridngulos nao apresentem nenhum preenchimento.

NOTA

No caso do tridngulo superior estar preenchido, rodar a luneta para baixo. No caso do triangulo inferior estar
preenchido, rodar a luneta para cima.

Se for possivel, a pessoa pode guiar-se a si mesma, com ajuda da luz guia, ao alvo na linha de medigao.

Regressar a introducéo dos va-
lores de implantacéo.

Visar e medir

Aplic. *Implantagdo vert/implant. Fosigin

Hr 1.800 m|!2;)|
ID Pt v
Ah 67° 39" 33"
Dh 3.649 m

Volta Medir

Correcgoes de implantacao
Com a indicagéo das correcgdes € indicado o portador do alvo ou o alvo subir, baixar, esquerda, direita.
Com ajuda da medigao da distancia realiza-se também uma correccéo para a frente ou para tras.

Apods cada medigéo da distancia sdo actualizadas as correcgOes apresentadas para se aproximar progressivamente
a posicao final.

Medir distancia e avangar com
indicagao das correcgbes da
implantagéo.
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Volta Regressar a introducédo dos va-
lores de implantacao.

Implant. Vert.

Aplic.zlmplantagdo vertAmplant. Fosigdo

Hr 0.400 m|'2;|

Apresentar e guardar resultados.

Medir distancia e actualizar cor-

EERE

ID Pt V1 recgdes da implantagao.
Direita 4.130 m g; Novo Pt Introduzir novo ponto.
Subir 7.116 m B

Entrar 1.799 m

Volta |Result.| Medir ‘Novo Pt

Instrucoes no ecra para direccdo de deslocamento do alvo medido.

Avangar O alvo ou o respectivo portador tém de continuar a
mover-se em direc¢éo ao plano de referéncia.

Retroceder O alvo ou o respectivo portador tém de continuar a
afaster-se do plano de referéncia.

Esquerda O alvo ou respectivo portador tem de mover-se para
a esquerda visto a partir da ferramenta pelo valor indi-
cado.

Direita O alvo ou respectivo portador tem de mover-se para a
direita visto a partir da ferramenta pelo valor indicado.

Subir O alvo ou respectivo portador tem de mover-se para
cima visto a partir da ferramenta pelo valor indicado.

Baixar O alvo ou respectivo portador tem de mover-se para

baixo visto a partir da ferramenta pelo valor indicado.

Resultados da implantagcao
Indicacédo das diferencas de implantagdo em linha, altura, desvio com base nas Ultimas medi¢des de distancia e de
angulos.

Result. Implantacédo Volta Regressar a introducéo dos va-
P ¢ :I lores de implantacéo.

Aplic.rlmplantagio vert/Result. Implantagio

Guardar valores de implantagéo
ID Pt V1 e Ultimas diferencas.

Introduzir novo ponto.

ALn 1438 m Novo P
AH 7.282 m—
D 2279 m | @—]

-4ln

Volta | Guardar ‘ Novo Pt

Armazenamento de dados da implantacao com linhas de referéncia

ID Pt Nome do ponto de implantacéo.

Linha (introduzida) Distancia longitudinal introduzida relativa ao eixo de
referéncia.

Altura (introduzida) Valor da altura introduzida.

Desvio (introduzido) Desvio introduzido verticalmente ao plano de referén-
cia.
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Linha (medida) Distancia longitudinal medida relativa ao eixo de refe-

réncia.

Altura (medida) Altura medida.

Desvio (medido) Desvio medido relativo aos planos de referéncia.

Aln Diferenca no valor longitudinal com base no eixo de
referéncia. ALn = Linha (medida) - Linha (introduzida)

AH Diferenca na altura. AH = Altura (medida) - Altura (intro-
duzida)

D Diferenca no valor transversal com base no eixo de re-

feréncia. D = Desvio (medido) - Desvio (introduzido)

11.2.3 Implantacgéao vertical com coordenadas
As coordenadas podem ser utilizadas, se, por ex., existirem pontos de referéncia como coordenadas e também
pontos no plano vertical como coordenadas no mesmo sistema.
Um caso destes ocorre, por ex., se anteriormente o plano vertical tiver sido medido com as coordenadas.

Introducéo dos pontos de implantacao

A introdugéo dos valores de implantagdo com coordenadas dos pontos pode ser realizada com trés métodos
diferentes:

1. Introduzir as coordenadas dos pontos manualmente.
2. Selecgao das coordenadas dos pontos a partir de uma lista com pontos armazenados.
3. Selecgéo das coordenadas dos pontos a partir de um grafico CAD com pontos armazenados.

Introduzir dados implant. o : : Anular ilrr:itggfmpere regressar ao menu
ﬁplic)lmplantagﬁo wertMalores Implant. Confir‘mar introdugéo o avancar
OK

ID Pt V1 |HBC| - com a visualizag&o para alinha-
mento da ferramenta ao ponto a

Hr 0.400 m|123| implantar.

Linha 7.000 m|'2;|

H 6.800 m|'2;|

Desvio 0.746 m|'2;|

Anular | Desloc. | OK

Introducéo dos valores de implantacdo (com desenho CAD)
Aqui os pontos de implantagéo sdo seleccionados directamente a partir de um grafico CAD.

Deste modo, o ponto j& esta registado como ponto tridimensional ou bidimensional , sendo extraido de forma
correspondente.
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Mostra o ponto seleccionado a
partir do gréfico.

Seleccionar Pt do mapa iD o

Aplic.»Gestio de dadoxTrabalho

Regressar a introducédo dos da-

-~ Anular
PR : dos de implantagéo.
- o - -
Iy -m Seleccionar ponto a partir do
. - Q mapa
Axise O Q Seleccionar ponto da lista.
Introduzir as coordenadas ma-
Q nualmente.
| — o oK Confirmar ponto seleccionado.
K

Volta

\ Lista ‘Man. \ 0

Resultados da implantacdo com coordenadas
Indicacéo das diferencas de implantacdo em coordenadas com base nas Ultimas medig¢des de distancia e de angulos.

Result. Implantacéo Volta Regressar a introdugéo dos va-
P ¢ :I lores de implantacéo.
Aplic.zlmplantagdo vert/Result. Implantagio - =
m Guardar valores de implantagéo
ID Pt V1 - e Ultimas diferencas.
Introduzir novo ponto.
ALn -3.091 m [MovoPt. P
AH 6679 m &
aH
D 1.799 m | o—
-4ln

Volta | Guardar ‘ Novo Pt

Armazenamento de dados da implantacdo com coordenadas

ID Pt Nome do ponto de implantacéo.

Coordenada Norte (introduzida) Coordenada Norte introduzida relativa ao sistema de
coordenadas de referéncia.

Altura (introduzida) Valor da altura introduzida.

Coordenada Este (introduzida) Coordenada Este introduzida relativa ao sistema de
coordenadas de referéncia.

Coordenada Norte (medida) Coordenada Norte medida relativa ao sistema de coor-
denadas de referéncia.

Altura (medida) Altura medida.

Coordenada Este (medida) Coordenada Este medida relativa ao sistema de coor-
denadas de referéncia.

AN Diferenca na coordenada Norte com base no sistema

de coordenadas de referéncia. AN = Coordenada Norte
(medida) - Coordenada Norte (introduzida)

AH Diferenca na altura. AH = Altura (medida) - Altura (intro-
duzida)
AE Diferenca na coordenada Este com base no sistema

de coordenadas de referéncia. AE = Coordenada Este
(medida) - Coordenada Este (introduzida)

NOTA
A implantagéo vertical utiliza sempre descri¢oes tridimensionais dos pontos. Na implantagdo com linhas de referéncia
e na implantagdo com coordenadas sao utilizadas as dimensdes Linha, Altura e Offset.
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NOTA
As indicagdes seguintes séo iguais as do capitulo anterior.

11.3 Verificacao
11.3.1 Principio da verificagao

No entanto, a verificagdo pode ser observada como reverséo da aplicagéo da implantacéo.

Com a verificagdo, as posicdes existentes sdo comparadas com as respectivas posicdes do mapa e indicados e
armazenados 0s desvios.

De acordo com a configuragéo da estag@o os dados do mapa ou as posigdes de comparagao podem ser utilizados
como medidas ou distancias, através de coordenadas ou pontos com grafico.

Quando os dados do mapa séo transferidos como desenho CAD para o taquedmetro a partir do PC e seleccionados
no taquedmetro como ponto grafico ou elemento grafico para implantagéo, evita-se 0 manuseamento de nimeros
grandes ou grandes quantidades de numeros.

Aplicagdes tipicas séo a verificagcdo de paredes, colunas, cofragens, aberturas grandes e muito mais. Para o efeito,
sao feitas comparagdes com as posicdes do mapa e as diferengas indicadas directamente no local ou armazenadas.

Para comegar a aplicagéo "Verificagao" selecciona-se no menu de aplicagdes a respectiva tecla.

Menu Aplicagc":es 0 | Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.>Selecs. Aplicagio TEErT Avancar para selecgao de outras
‘I aplicacoes.
/! /,- Iniciar aplicagéo Verificag&o.
==l /!

Implantagéo horiz Verificagéio Verificagdo
133 'I
‘/ *+ l"'

Implantagédo Vert.| Linha de ligagao

Volta | Mais

Depois de activada a aplicagéo, aparece a vista dos trabalhos ou da selecgao do trabalho e a respectiva selecgéao ou
configuracéo da estacéo.

Depois de efectuar-se a configuragdo da estagédo, comeca a aplicagao "Verificagdo". Dependendo da selec¢éo da
estacéo, existem duas opgdes na determinagéo do ponto a medir:

1. Medir pontos com as linhas de referéncia.
2. Medir os pontos com as coordenadas e/ou pontos baseados no desenho CAD.

11.3.2 Verificacao com linhas de referéncia

Na verificagdo com linhas de referéncia, os valores de verificagéo a introduzir referem-se sempre a linha de referéncia
que foi seleccionada como eixo de referéncia.
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Introducéo da posicao de verificagao

Introducdo da posicdo de verificagdo como medida em relagdo a linha de referéncia definida na configuragdo da
estacéo ou a linha de referéncia sobre a qual a ferramenta esta colocada.

Os valores de introdugéo sao distancias longitudinais e transversais em relagao a linha de referéncia definida.

Introduzir dados verificac&s ID 01 '_ :volla Regressar a vista anterior.
Aplic.x\Verificagdofintroduzir dados verificagio Confirmar introdugéo e avangar
ID Pi H1 |FIB | com a visualiza¢éo para alinha-
5 mento da ferramenta ao ponto a

Hr 0.400 m|123| implantar.

Linha 0.000 m|'z;|

Desvio 0.000 m|!2;|

H 0.000 m|'z;|

Volta OK

NOTA

Valores de verificagdo sobre a linha de referéncia no sentido para diante e para tras a partir da estagao-ferramenta
sdo valores longitudinais; valores de verificagao posicionados a direita e a esquerda da linha de referéncia sdo valores
transversais. Para a frente e direita sdo valores positivos; para tras e esquerda sao valores negativos.

Direccao ao ponto de verificacao
A ferramenta é alinhada com esta indicagdo ao ponto a medir, rodando a ferramenta até que o indicador de direc¢éo

vermelho se encontrar em "Zero" e a indicagdo numérica que se encontra por baixo fique muito aproximadamente
em "Zero".

Neste caso, o reticulo aponta na direccdo do ponto de verificagdo, de modo a guiar o portador do reflector e identificar
o ponto de verificag&o.

NOTA

No caso dos pontos no solo, existe, além disso, a possibilidade de o portador do reflector na maior parte do tempo
se guiar a si proprio, com ajuda da luz de guia, para a linha de medigéo.

Visar e medir ! | Volta Regressar & introdugéo dos va-
:I lores de implantacao.

Aplic.>Implantagde horiz.f/implant. Posigde

Medir distancia e avangar com
Hr 0.400 m E £t indicagao dos desvios.
N
ID Pt H1 |, £ N/ A
Ah Bo 34. 44“ AAh 20738 40"

Dh 1414 m

Volta Medir

Resultados da verificacao

Indicacao das diferengas de posicionamento em linha, desvio, altura com base nas ultimas medi¢des de distancia e
de angulos.
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Result. Verificacdo / 1 Volta Regressar a introducédo dos va-
¢ - :I lores de implantagéo.

Aplic.=VerificagdofResult. Verificagda

Guardar valores de implantagéo
1D Pt H1 e Ultimas diferencas.
+D .
ALn 1245 m E I@ Introduzir novo ponto.
tHaLn
D 1.245 m &
AH -1.112 m
Volta | Guardar ‘ Novo Pt
NOTA

Se na configuragao da estagéo néo foi configurada a opgéo altura, sdo suprimidas as indicagdes de altura e todas as
indicacdes relevantes para o efeito.

Verificacdo do armazenamento de dados com linhas de referéncia

ID Pt Nome do ponto de implantacéo.

Linha (introduzida) Distancia longitudinal introduzida relativa a linha de re-
feréncia.

Desvio (introduzido) Distancia transversal introduzida relativa a linha de re-
feréncia.

Altura (introduzida) Altura introduzida.

Linha (medida) Distancia longitudinal medida relativa a linha de refe-
réncia.

Desvio (medido) Distancia transversal medida relativa a linha de referén-
cia.

Altura (medida) Altura medida.

D Diferenca no valor transversal com base na linha de
referéncia. D = Desvio (medido) - Desvio (introduzido)

AlLn Diferenca no valor longitudinal com base na linha de
referéncia. ALn = Linha (medida) - Linha (introduzida)

AH Diferenca na altura. AH = Altura (medida) - Altura (intro-
duzida)

11.3.3 Verificacdo com coordenadas

Introducéo do ponto de verificagdo
A introdugao com coordenadas dos pontos pode ser realizada de trés maneiras diferentes:

e Introduzir as coordenadas dos pontos manualmente.
e Seleccionar as coordenadas dos pontos a partir de uma lista com pontos armazenados.
e Seleccionar as coordenadas dos pontos a partir de um grafico CAD com pontos armazenados.
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Introduzir dados veriﬁcacé L | Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.=Verificagdodntroduzir dados verificagdo

Confirmar introdugéo e avangar
= com a visualizag&o para alinha-
ID Pt R45| 5= | mento da ferramenta ao ponto a

Hr 0.400 m|'z;| medir.
E 0.800 m
N 0.900 m

H 0.400 m
Volta OK

Introducéo da posicao de verificagao (com desenho CAD)
Aqui os pontos de verificagao séo seleccionados directamente a partir de um desenho CAD.
Deste modo, o ponto ja esta registado como ponto 3D ou 2D, sendo extraido da forma correspondente.

Seleccionar Pt do mapa iD 014 Mostra o ponto seleccionado a
O partir do gréfico.
Aplic.=Gestio de dadesTrabalhe
Interromper e regressar a intro-
~ Anular
< > : ducéo dos pontos de verifica-
- b Géo.
. - Q Seleccionar ponto a partir do
Axiged mapa
O Q Seleccionar ponto da lista.
Q Introduzir as coordenadas ma-
[ o nualmente.
A
Confirmar ponto seleccionado.
. OK
Volta Mapa‘ Lista ‘Man. ‘ OK T
NOTA

Se na configuragao da estagéo tiver sido configurado sem a opgéo altura, sdo suprimidas as indicacdes de altura e
todas as indicagdes relevantes.

NOTA
As indicagbes seguintes sdo iguais as do capitulo anterior.

Resultados da implantacdo com coordenadas
Indicacéo das diferengas de implantagdo em coordenadas com base nas ultimas medig¢des de distancia e de angulos.

Volta Regressgr a introdl:lgéo dos va-
lores de implantagao.

Result. Verificacao

Aplic.>VerificagdoiResult. Verificagdo

T
Guardar valores de implantagéo
ID Pt R45 e Ultimas diferencas.
AE S840 m Novo Pt Introduzir novo ponto.
AN -1.318 m &4
AN
AH 1.659 m | o—
-AE

Volta | Guardar ‘ Novo Pt
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Armazenamento de dados da implantacdao com coordenadas

ID Pt Nome do ponto de implantagao.

Coordenada Norte (introduzida) Coordenada Norte introduzida relativa ao sistema de
coordenadas de referéncia.

Altura (introduzida) Valor da altura introduzida.

Coordenada Este (introduzida) Coordenada Este introduzida relativa ao sistema de
coordenadas de referéncia.

Coordenada Norte (medida) Coordenada Norte medida relativa ao sistema de coor-
denadas de referéncia.

Altura (medida) Altura medida.

Coordenada Este (medida) Coordenada Este medida relativa ao sistema de coor-
denadas de referéncia.

AN Diferenca na coordenada Norte com base no sistema

de coordenadas de referéncia. AN = Coordenada Norte
(medida) - Coordenada Norte (introduzida)

AH Diferenca na altura. AH = Altura (medida) - Altura (intro-
duzida)
AE Diferenca na coordenada Este com base no sistema

de coordenadas de referéncia. AE = Coordenada Este
(medida) - Coordenada Este (introduzida)

NOTA

A verificagdo com coordenadas € em procedimento igual a verificagdo partindo das linhas de referéncia com a
excepcao, de em vez indicadas ou introduzidas as distancias longitudinais e transversais sdo as coordenadas ou as
diferencas das coordenadas como resultado.

11.4 Linha de ligacao
11.4.1 Principio da linha de ligagao

Com a aplicagao linha de ligagdo sdo medidos dois pontos livres existentes no espago, para determinar a distancia
horizontal, a disténcia inclinada, desniveis e inclinagao entre os pontos.

K K
Para a determinacgéao da inclinagdo com a linha de ligacao
Menu Aplicagbes DD 0y ‘ Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.»Selece. Aplicagio @ Avangar para selecgao de outras

aplicacbes.

/! i Iniciar aplicacéo Linha de liga-
r 1 Géo.
Implantagéo horiz, Verificagao Linha de ligagao
++
+ +
+*

A ¢

Implantagéo Vert.| Linha de ligagéo

Volta | Mais

Depois de activada a aplicagéo, aparece a vista dos trabalhos ou da selec¢éo do trabalho.

LL L
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Neste caso, ndo é necessario definir a estagao.
Para a determinacgéo da linha de ligagcdo existem duas opgoes diferentes:

1. Resultados entre o primeiro e todos os outros pontos medidos.
2. Resultados entre dois pontos medidos.

1.2 Opcéo - Em relacdo ao ponto base

&

Exemplo com pontos no solo
Depois da medigcao do primeiro ponto todos os outros pontos medidos referem-se ao primeiro ponto.

2. Opcao - relativamente entre o primeiro e o segundo ponto

Exemplo com pontos no solo
Medicéo dos dois primeiros pontos.
Apos o resultado seleccionar uma linha nova, bem como, medir um novo ponto base e um novo segundo ponto.
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Medicao ao primeiro ponto de referéncia

Medir P11

Aplic.Linha de ligagao/Medir Ft

Regressar a seleccédo do traba-
Iho.

Activar a medi¢ao ao ponto.
e
il ai00m J @ Avancar para a proxima medi-
Ah 352° 57 12" géo.
Av 70" 15" 17"
Dh 3.969 m -

Volta

| Medir

‘ Avancar

Medicao ao segundo ponto de referéncia

Medir P12

Aplic.xLinha de Iigagﬁo.l’hﬂedir Ft

Regressar a vista anterior.

Medir angulos e distancia.

Hr 0.400 m E Apresentar o resultado de Linha
Ah 350 sgl 24“ de Iigagéo.
Av 78° 52' 10"
Dh 3166 m
Volta | Medir | Result

Indicacao do resultado

Regressar a vista anterior.

Linha de ligagéo Volta
Aplic.rLinha de ligagdo/Resultadoz Guardar resultados.
D. Incl. 2.837m Variante linha nova. Avangar
Dh 2729 m para a introdugéo de um 1.2

) : ponto de referéncia novo.
AH -0.802 m /.»"" Novo Pt Variante novo ponto: célculo da

. linha de ligag&o em relagéo ao

Pendente -29.45% ﬂ’ff--' . 1.2 ponto de referéncia.

Volta

|Nova Ln ‘ Novo Pt

11.5 Medir e guardar

11.5.1 Principio de Medir e guardar

Através de medir e guardar medem-se pontos cuja posi¢cdo ndo é conhecida.

Medic¢des de distancia podem ser medidas através de laser se for possivel orientar o raio laser directamente para
uma superficie.

De acordo com Configuragao estacédo, as posicdes dos pontos sdo calculadas através das medidas das linhas de
referéncia ou coordenadas e/ou das alturas.

Os pontos medidos podem ser munidos e guardados com diferentes identificagdes de pontos.
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NOTA
Cada vez que é guardado, o nome do ponto é incrementado automaticamente pelo valor "1".

Os dados pontuais armazenados podem ser transferidos para o PC, apresentados e pds-processados num sistema
CAD ou semelhante, ou impressos e arquivados para efeitos de documentagéo.
Para iniciar a aplicagdo Medir e guardar é seleccionada a respectiva tecla no menu das aplicagdes.

Menu Aplicacées 0 | Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.»Selece. Aplicagio Avancar Avancar para selecgéo de outras
E aplicagdes.
Iniciar aplicagdo Medir e guar-
L. ]L. dar. p
Medir e guardar Area Medir e guardar
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Volta | Mais

Depois de activada a aplicagéo, aparece a vista dos trabalhos ou da selecgéo do trabalho e a respectiva selecgéo ou
configuragdo da estagéo.

Depois da configuragao da estagéo, tem inicio a aplicagao "Medir e guardar".

Em fungéo da selecgéo para a configuracdo da estacdo existem duas opgdes na determinagdo do sistema de pontos:

1. Ponto Posigdes em fungao de uma linha de referéncia
2. Ponto Posigoes em fungdo de um sistema de coordenadas

11.5.2 Medir e guardar com linhas de referéncia

As posicdes dos pontos medidos referem-se a linha de referéncia que foi utilizada para referéncia.
As posicoes sdo descritas através de uma medida longitudinal sobre a linha de referéncia e a uma distancia transversal
perpendicular a esta.

&

PO é a posicéo da ferramenta depois da colocacéo.
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Se forem medidos angulos e distancias em relagéo a alvos, as respectivas distancias da linha de referéncia L e Q sdo
calculadas ou armazenadas.

Medir os pontos com as linhas de referéncia.
Depois de terminado a configuragcdo da estagdo, pode comegar-se imediatamente com as medigdes.

Volta Interromper e regressar ao menu
de seleccéo.

Guardar os valores indicados no

Aplic.>Medir e guarda/Medir e guardar

1D Pt 1 IEEI ecra para distancia horizontal,
angulo horizontal e angulo verti-

Ah 131° 41' 38" cal.

Av 74° 49' 58"

Dh 4412 m

Medir pontos

N Me G Medir eAguardar d?sténcia hf)ri—
| - zontal, &ngulo horizontal e an-
1
1
]
I
1

gulo vertical.
%

Volta | Guar |M&G [Medir| Ln &D

Medir distancia.

Ln&D Mudar vista para distancias a
linha de referéncia.

HEE

Angulos Mudar vista para valores angula-
res.

Medir pontos

Aplic.>Madi » quardaubiedit e guardar
ID Pt 1%,
Ln 0.258 m
D -0.007 m| ,

E

Volta I Guar 'M&G |Medir] Angulos

11.5.3 Medir e guardar com coordenadas

As posigdes dos pontos medidos referem-se ao mesmo sistema de coordenadas na qual ocorreu configuragéao da
estacéo e sdo descritos ou representados através dos valores de coordenadas E ou Y, N ou X e H para a altura.

NQX)
A

»E(Y)

PO ¢ a posicéo da ferramenta depois da colocagéo.

Em relagéo aos alvos sdo medidos os angulos e as distancias e calculadas ou armazenadas as respectivas
coordenadas.
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Medir pontos com coordenadas
As indicagdes subsequentes podem ser comutadas entre a indicacdo de angulo e de coordenadas.

Medir pontos Anular ilgitgigfmper e regressar ao menu
Aplic.>Medir e guardarMedir e guardar — Activar medigéo incluindo arma-
ID Pt 3|HBC| :I zenamento de dados. O ID Pt
(designacéo) é incrementado em
Ah 130° 51' 51" "
Av 72° 44' 58" ? Medir distancia. :
1
Dh 4.680 m E>/ Coord. Apresentar coordenadas.
i () Anaulos Mudar vista para valores angula-

P — Guardar os valores indicados no
ecra para distancia horizontal,
angulo horizontal e angulo verti-
cal.

Volta | Guar |M&G [Medir| Coord.

Medir pontos

Aplic.>Medir e guardar/Medir e guardar

ID Pt 3|7,
E -0.153 m
N 0.024m| ,

E

Volta I Guar |M&G |Medir] Angulos

NOTA
Se na configuragao da estagéo tiver sido configurado sem a opgéo altura, sdo suprimidas as indicacdes de altura e
todas as indicagdes relevantes.

NOTA
A medigao da distancia fixa o valor para a distancia horizontal. Se, em seguida, se voltar a rodar a luneta, apenas se
alteram os valores dos angulos horizontal e vertical.

As vezes é dificil ou mesmo impossivel medir com precisdo um ponto (por ex., o centro de um poste ou de uma
arvore). Neste caso, mega a distancia a um ponto desviado transversalmente.

1. Quando tiver apontado o ponto desviado transversalmente, mega a distancia a este ponto.
2. Para medir os angulos respectivos, rode a luneta e aponte ao ponto a medir propriamente dito.
3. Guarde a distancia medida ao ponto desviado transversalmente e os angulos ao ponto propriamente dito.

Armazenamento de dados Medir e guardar

ID Pt Designagéao do ponto medido

E, Offset Este ou distancia transversal medida em relagéo a linha
de referéncia

N, Linha Norte ou distancia longitudinal medida sobre a linha de
referéncia

Altura (medida) Altura medida
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11.6 Alinhamento vertical

11.6.1 Principio Alinhamento vertical

Com o alinhamento vertical é possivel colocar elementos na vertical no espago ou transferi-los na vertical.
Aqui devem ser referidas particularmente as vantagens para posic¢oes verticais de revestimentos em pilares ou de ser
possivel a implantagdo ou verificagdo de pontos sobrepostos na vertical ao longo de varios pisos.

Ll
1l
1l
‘ ,H‘ | [y ‘
L

NOTA
Por principio, é verificado se dois pontos medidos estdo sobrepostos na vertical.

NOTA
Consoante a necessidade de utilizacdo, as medigcdes podem ser feitas com ou sem bastéo reflector.

Menu Aplicacées 0 | Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.»Selece. Aplicagio AloEooy Avangcar para selecgao de outras
E aplicagodes.
| . Iniciar aplicagéao Alinhamento
i vertical.
Medir e guardar Area Altura Remota
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Volta | Mais

Depois de activada a aplicagéo, aparece a vista dos trabalhos ou da selecgéo do trabalho.
Neste caso, ndo é necessario definir a estacao.

Medicoes ao 1.2 ponto de referéncia

Uma medigéo do angulo e da distancia é realizada ao 1.2 ponto de referéncia.

A distancia pode ser medida directamente ao ponto ou com o bastéo reflector, consoante a acessibilidade ao 1.°
ponto de referéncia.
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Volta IFr:egress:-ar a seleccéo do traba-
0.

Aplic.=Ajuste wert./Medir Pt Baze

Medir angulos e distancia ao 1.°
Hr 0.400 m 123' ponto de referéncia.

o et Avangar para a préxima medi-
Ah 7° 02 25 Avangar co. -
Av 69° 32' 37"
Dh 3.576 m

Volta | Medir ‘Avang:ar

Medicoes a outros pontos

A medicéo a outros pontos é efectuada sempre através da medi¢éo do angulo e da distancia.

Apos a segunda medigao e medi¢des seguintes, os valores de correcgao sao actualizados em comparagdo como 1.2
ponto de referéncia no ecra abaixo.

Volta Regressar & medi(;éq ao pri-
meiro ponto de referéncia.

Aplic.=Ajuste wert.\izar Pt Ref
DIEAARE e £ Guardar resultados.
Hr 0.400m123| — ——
Medir angulos e distancia e ac-

AAh -33° 04" 49" tualizar dados de correcgao na

visualizagéo.
Esquerda 1.830 m
Retroceder 0407 m
AH -0.608 m

Volta Medir

11.7 Medicao de areas

11.7.1 Principio da medicao de areas

A ferramenta calcula a area horizontal ou vertical incluida a partir de, no méx., 99 pontos sucessivos medidos.
A sequéncia dos pontos pode ser medida no sentido dos ponteiros do relégio ou no sentido contrario dos mesmos.

NOTA
Os pontos tém de ser medidos de forma que as linhas de unido entre os pontos medidos ndo se cruzem; de contrario,
a area ndo sera correctamente calculada.
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Menu Aplicagdes 01061 Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.»Selece. Aplicagio Avangar para seleccao de outras
Avancar
II aplicacoes.
| . Iniciar aplicagdo Medir area.
Medir e guardar Area Area
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Volta | Mais

Depois de iniciar a aplicagéo, seleccione entre area no plano horizontal ou vertical.

NOTA
Neste caso, ndo é necessario definir a estagéo.

NOTA
A area horizontal é calculada, projectando os pontos medidos no plano horizontal.

NOTA

A area vertical é calculada através da projecgao dos pontos medidos sobre o plano vertical. O plano vertical é definido
através dos primeiros dois pontos medidos.

Medicoes para o calculo de areas
Os pontos devem ser medidos numa sequéncia de forma a envolverem uma érea.
Para efeitos de calculo, a area é sempre fechada do ultimo para o primeiro ponto medido.

Os pontos tém de ser medidos de forma que as linhas de unido entre os pontos medidos ndo se cruzem; de contrario,
a area néo sera correctamente calculada.

Medir area Volta Regressar a seleccédo do traba-

‘ wyota | s

Aplic.rArealtledigies T -

- Remover Apagar ultimo ponto medido.

Area 2042 m? o e -
-m ctivar a medigao ao ponto.

Perimetro 19.160 m A " E—
-m presentar resultado da medi-

Num. Pis 5/99 c&o de area.

Volta |Ech.Pi| Medir | Result.

Resultados

Os resultados sdo guardados na memoria interna e podem ser apresentados no PC ou impressos através de Hilti
PROFIS Layout.
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01 | Regressar a seleccédo do traba-
Volta
Guardar resultados ho.

Aplic.>Areaa’Area

= —_— Guardar resultados de area.

Area 2042 m?

Area 0.00 ha

Perimetro 19.160 m

Perimetro 0.02 km

Num. Pts 5

Volta Guardar

11.8 Medicao indirecta da altura

11.8.1 Principio da Medicao indirecta da altura
Com a medigéao indirecta da altura sdo determinados desniveis a locais ou pontos inacessiveis, quando nao for
possivel efectuar uma medicéo directa de distancias.
Através da medigao indirecta da altura é possivel determinar virtualmente qualquer altura ou profundidade, por ex.
alturas de extremidades de gruas, profundidades de escavagdes e muito mais.

NOTA

Deve ter-se obrigatoriamente atengao para que o ponto de referéncia e os outros pontos inacessiveis estejam situados
num plano vertical.

Menu Aplicagbes 01406/ Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.»Selece. Aplicagio T—— Avangar para selecgéo de outras
II aplicacoes.
| . Iniciar aplicagdo Medigao indi-
rl recta da altura.
Medir e guardar Area Altura Remota
I +
Ajuste Vert. Altura Remota

Volta | Mais

Depois de activada a aplicagéo, aparece a vista dos trabalhos ou da selec¢éo do trabalho.
Neste caso, ndo é necessario definir a estagao.
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11.8.2 Determinacéo indirecta da altura
Medicoes ao 1.2 ponto de referéncia
Uma medigéo do angulo e da distancia é realizada ao 1.2 ponto de referéncia.

A distancia pode ser medida directamente ao ponto ou com o bastéo reflector, consoante a acessibilidade ao 1.°
ponto de referéncia.

Medir Pt1 | Volta Regressar a selecgdo do traba-
_Votia_| s

Activar a medic¢éo ao ponto.

Aplic.»Altura Remotaf®ltura Remota

Hr 0.400 m|'z;|

Av 72° 34' 02"
Dh 4.624 m

]

Avangar Avancar para a proxima medi-
cao.

Y

A
A

— -
& B
—__‘——__

Volta | Medir ‘Avang:ar

Medigdes a outros pontos
A medigdo a outros pontos sé é efectuada através da medicdo dos angulos verticais. O desnivel ao 1.° ponto de
referéncia é indicado continuamente.

Medir Pt2 0 | Nova H Nova (outra) medicao indirecta

da altura com base num ponto
de referéncia novo.

Aplic.»Altura Remotaf®ltura Remota

Guardar resultados.
Av 54° 00" 39"
A=
Dh 4.624 m S
™)
A
AH 2.306 m -:;f::%_

Nova H

11.9 Determinar ponto em relagcéo ao eixo
11.9.1 Principio de Ponto em relagao ao eixo

Através da aplicagdo “Ponto em relagédo ao eixo”, a posicdo de um ponto (ponto de referéncia, por ex.) pode ser
definida em relagdo ao eixo. Além disso, é possivel definir pontos paralelamente, perpendicularmente ou em qualquer
angulo pretendido, bem como sobre eixos existentes. Esta aplicagao é especialmente interessante, quando, por ex.,
se tiverem de posicionar pregos em cangalhos para marcar eixos paralelos no local de construgéo.

A aplicagao consiste em dois passos:

1. Definir eixo.
2. Seleccionar ou medir ponto de referéncia.

Se a estacéo estiver colocada no modo de coordenadas/grafico, é possivel definir o eixo e o ponto de referéncia
directamente a partir da meméria.

Se a estacéo ainda nao estiver colocada, deve definir-se o eixo medindo os pontos inicial e final do eixo. O ponto de
referéncia também é determinado por medicéo directa.
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11.9.2 Determinar eixo

Medir ou seleccionar o primeiro ponto do eixo

Medir Pt Rf 1

Aplic.=Ponto 3 Linha

ID Pt

Ah
Av
Dh

PiLn3| ;| _,
60° 48' 25"
76°49'45"| A

4766mM| —

Mudar o nome do ponto de eixo
de referéncia ou seleccionar da
memoria.

Volta

Regressar a medicéo de orienta-
Gao.

Activar a medic¢éo ao ponto.

NEE

Avancar

Avancar para o proximo passo.

Volta

Medir Pt Rf 2

Aplic.=Ponto 3 Linha

Medir ou seleccionar o segundo ponto do eixo

| Medir ‘Avangar

™

ID Pt

Ah
Av
Dh

PiLnd| ;|

82° 41' 05"
76° 50' 05"
4142 m

Mudar o nome do ponto de eixo
de referéncia ou seleccionar da
memoria.

Volta

Retroceder para a medigcao do
primeiro ponto.

Activar a medicéo ao ponto.

Avancar

HEIE| L

Avancar para o proximo passo.

Volta

Deslocar eixo

| Medir ‘Avangar

O ponto inicial do eixo pode ser deslocado para utilizar uma outra referéncia como origem do sistema de coordenadas.
Quando o valor introduzido é positivo, o eixo desloca-se para a frente; quando é negativo, para tras. O ponto inicial &
deslocado, no caso de um valor positivo, para a direita e, no caso de um valor negativo, para a esquerda.

Inserir desloc.

Aplic.=Dezloc implant.

linha ref.

Volta

Regressar a vista anterior.

Linha
Desvio

0.000 m| 2]
0.000 m|'2;

Introduzir o deslocamento do
eixo manualmente.

BLE

Activar a medi¢éo ao ponto. Séo
mostrados os valores medidos
do eixo, distancia e altura. Os
valores podem ser registados
individualmente.

Rodar

Rodar o eixo.

Avancar

]

Volta | Rodar | Medir ‘Avangar

Avancar para o proximo passo.

Rodar eixo

A direccdo do eixo pode ser rodada a volta do ponto inicial. Introduzindo valores positivos, o eixo roda no sentido
dos ponteiros do reldgio; no caso de valores negativos, no sentido oposto ao dos ponteiros do relégio.
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Regressar a vista anterior.

Confirmar porgéo.

Anular OK

11.9.3 Verificar pontos em relagcéo ao eixo
Medir ou seleccionar ponto de referéncia

E‘ Seleccionar ponto da memoaria.

Aplic.#Fonto a Linha

Activar a medicéo ao ponto.

—
ID Pt ﬂé Visualizagdo dos pontos medi-
[NovaLn

A dos ou seleccionados em rela-
Linha -0.007 m Gao ao eixo de referéncia.

Desvio 0.010 m 4 P—— Guardar resultados de medig&o.

o
1/

_® Novallnl Redefinir eixo de referéncia.

Volta |Guardar| Medir ‘Nova Ln

12 Dados e seu manuseamento

12.1 Introducao

Os taquedmetros Hilti guardam os dados, por regra, na memoria interna.

Dados séao valores de medicéo, isto &, valores angulares e de distancia, valores relativos a linha de referéncia, tais
como Linha e Desvio ou coordenadas, consoante as definicdes ou aplicagéo.

Os dados podem ser trocados com outros sistemas com auxilio de um software para PC.

Todos os dados do taquedmetro devem, em principio, ser considerados como dados pontuais, com excepgao dos
dados graficos onde os pontos estdo associados a graficos.

Para seleccéo ou utilizagéo estéo disponiveis os pontos correspondentes e ndo o grafico que esta disponivel como
informacéo adicional.

12.2 Dados pontuais
Os dados pontuais podem ser pontos novos medidos ou pontos j& existentes. Por norma, o taquedémetro mede
angulos e distancias.
Com ajuda da configuragé@o da estagédo séo calculadas coordenadas do ponto-alvo.
Deste modo, cada ponto a que se faz mira com o reticulo ou apontador laser e em relacdo ao qual se mede uma
distancia, é calculado como ponto tridimensional no sistema de taquedémetro.
Este ponto tridimensional é claramente identificado com ajuda da identificagdo do ponto.
Cada ponto ¢ indicado com uma identificagao de ponto, coordenada Y, coordenada X e eventualmente, uma altura.
Os pontos dados estao definidos através das suas coordenadas ou pontos com elementos graficos.
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12.2.1 Pontos como pontos medidos
Dados de medicdo sdo pontos medidos que sdo criados e memorizados a partir das aplicagbes relevantes no
taguedmetro como pontos de coordenadas, como por ex., implantagdo horizontal, implantagéo vertical, verificagao,
medir e registar.
Dentro de uma estagao, os pontos medidos apenas existem uma vez.
Se 0 mesmo nome voltar a ser utilizado como ponto medido, o ponto medido existente pode ser substituido ou pode
ser-lhe atribuido um outro nome de ponto.
Pontos medidos nao podem ser editados.

12.2.2 Pontos como pontos de coordenadas

Caso se trabalhe num sistema de coordenadas, por norma todas as posi¢oes estao definidas através de um nome de
ponto e coordenadas; no minimo, é necessario um nome de ponto e dois valores de coordenadas horizontais X, Y ou
E, N, etc. para identificar uma posi¢ao de ponto.

Em geral, a altura é independente dos valores das coordenadas XY.

O taquedmetro utiliza pontos como pontos de coordenadas, os denominados pontos de controlo ou ponto fixos e
pontos medidos com coordenadas.

Os pontos fixos sdo pontos com coordenadas definidas que foram introduzidos manualmente no taqueémetro ou
transferidos com o Hilti PROFIS Layout, através de um dispositivo USB de armazenamento de massa ou directamente
através do cabo de dados USB.

Estes pontos fixos também podem ser pontos de implantagéo. Um ponto de controlo (ponto fixo) sé existe uma vez
num trabalho.

Pontos de controlo ou pontos fixos podem ser editados no taqueémetro, pressupondo que nao se encontra
anexado nenhum elemento grafico no ponto.

12.2.3 Pontos com elementos graficos
Com ajuda do Hilti PROFIS Layout é possivel carregar, representar e seleccionar dados graficos para o equipamento
a partir de um ambiente CAD.
O sistema Hilti permite gerar pontos e elementos gréaficos de diferentes formas com o Hilti PROFIS Layout e de os
transferir para o taquedmetro e utiliza-los.

Pontos com elementos graficos anexados nao podem ser editados no taqueémetro, mas podem ser editados
no PC com o Hilti PROFIS Layout.

12.3 Geracéao de dados pontuais

12.3.1 Com taqueémetro
Cada medigéo gera um conjunto de dados de medigédo ou um Unico ponto medido. Pontos medidos estao definidos
ou apenas como valores angulares e de distancia, nome do ponto com valores angulares e de distancia ou como
nome do ponto com coordenadas.

12.3.2 Com Hilti PROFIS Layout

1. Geracao de pontos a partir de dimensdes do mapa através da construcao de linhas, curvas e representados
através de elementos graficos
No programa "Hilti PROFIS Layout" é possivel gerar um grafico a partir das medidas do mapa ou dimensdes na
planta, que reproduz virtualmente a planta.
Para o efeito, o software para PC volta a gerar graficamente o mapa no PC, de forma simplificada, de modo que
linhas, curvas, etc. surjam como pontos salientados graficamente.
Aqui também podem ser geradas curvas especificas a partir das quais é possivel gerar, por exemplo, pontos em
intervalos regulares.

2. Geracao de pontos a partir da importacao de dados CAD e dados compativeis com CAD

Com ajuda de "Hilti PROFIS Layout" é possivel transferir directamente para o PC dados CAD nos formatos DXF ou
no formato DWG compativel com AutoCAD.

A partir dos dados gréficos, ou seja linhas, curvas, etc., sdo gerados pontos.

No programa "Hilti PROFIS Layout" existe a possibilidade de gerar, a partir de elementos CAD graficos, dados
pontuais relativos a pontos extremos, pontos de intersec¢éo de linhas, pontos médios de segmentos, pontos sobre
arcos de circunferéncia, etc.

Os dados pontuais assim gerados séo depois sobrepostos aos elementos graficos originais do ficheiro CAD.

Os dados existentes no ficheiro CAD podem encontrar-se em "camadas" distintas. Na transferéncia para a ferramenta,
o programa "Hilti PROFIS Layout" reine os dados numa "camada".
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NOTA
Na organizagao de dados no PC deve considerar-se em particular que, antes da transferéncia para o equipamento,
seja dada a devida atengéo a densidade de pontos final esperada.

3. Importacao de dados pontuais a partir de ficheiros de tabelas ou de texto
O programa "Hilti PROFIS Layout" permite importar dados pontuais a partir de ficheiros de texto ou XML, edita-los e
transferi-los para o taquedmetro.

12.4 Meméria de dados

12.4.1 Memoria interna ao taqueémetro

O taquedmetro Hilti guarda nas aplicagdes dados que estéo organizados em conformidade.
Dados pontuais e de medicdo estéo organizados no sistema sob a forma de trabalhos e estagdes-ferramenta.

Trabalho
A um trabalho pertence um Unico bloco de pontos de controlo (pontos fixos) ou pontos de implantagao.
A um trabalho podem pertencer varias situagoes.

Estacao-ferramenta mais orientagao (onde relevante)
A uma estagao pertence sempre uma orientagao.
A uma estagdo pertencem pontos medidos com uma designagéo de ponto Unica.

NOTA
Um trabalho pode, eventualmente, ser observado como um ficheiro.

12.4.2 Dispositivo USB de armazenamento de massa

O dispositivo USB de armazenamento de massa serve para a troca de dados entre o PC e o taquedmetro. Este ndo
é utilizado como memodria de dados suplementar.

NOTA
Como memoria de dados activa no taquedmetro utiliza-se sempre a memoria interna do taqueémetro.

13 Gestor de dados do taquedmetro

13.1 Visao geral

Com a gestao de dados ha acesso aos dados memorizados internamente no taqueémetro.
Com a gestado de dados existem as seguintes possibilidades:

o Criar, apagar e copiar um novo trabalho.
o Introduzir, editar e apagar as coordenadas dos pontos de controlo ou os pontos de fixagao.
e Visualizar e apagar pontos medidos.

Menu Aplicacées ! Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.»Selece. Aplicagio ﬁ Iniciar aplicagdo Gestdo de da-
@
i

dos.
\ ﬁ Gestdo de dados

Ponto a Linha Gestio de dados

Dty

Configuragéo

Volta
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NOTA

Os pontos de controlo ou os pontos de fixagdo s6 podem ser editadas desde que estes nédo estejam ligados com o
grafico.

13.2 Seleccao do trabalho

Ap6s iniciar a gestdo de dados é apresentada a lista dos trabalhos existentes na memoaria interna.
Primeiro é necessario seleccionar um trabalho existente, para que fiquem activas as funcionalidades para pontos e
pontos medidos.

Volta Regressar a vista anterior.

Ver detalhes do trabalho.
BLD [u Cop Copiar trabalho seleccionado.

Seleccionar trabalho

Aplic.sGeastio de dadoTrabalho

B

BL Remover Apagar trabalho seleccionado.
VADUZ Novo Seleccionar ou criar um trabalho
GASSNER_MR novo.
LOP

Volta Info | Cop |emov¢| Novo
Detalhes trabalho Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.sGeastio de dadoTrabalho

Seleccionar fungbes para pontos

ERE

Trabalho BLD fxos :
Medir Pt Iniciar funcionalidades relativas

Data 28/06/11 ao ponto medido.

Hora 06:42

Num. Pts 18

Num. Est 1

Volta | Pontos |Medir Pi‘

13.2.1 Pontos fixos (pontos de controlo ou de implantacao)

Apos a selecgédo do respectivo trabalho é possivel, através da seleccdo da opgéo Pontos, introduzir pontos com
coordenadas, ou editar ou apagar pontos existentes com coordenadas.

13.2.1.1 Introducéo de pontos com coordenadas

Introdugdo manual do nome do ponto e das coordenadas.
Se o0 nome do ponto ja existir, surge um aviso correspondente para modificar o nome do ponto.
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introduc@o manual.

oK Confirmar e aceitar introdugéo.

Seleccionar manualmente iD il Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.»Gestio de dados!Trabalho Seleccionar ponto a partir do
] -
ID Pt 23", | : :
Seleccionar ponto da lista.
E 18.000 m|12;| :
Man Introduzir ponto manualmente.
N 21.000 m|'25 , __ _
Confirmar e aceitar introdugéo.
H 2.000 m|'2;|
Volta |Mapal Lista [Man. | OK
NOTA
Na funcéo actualmente utilizada, a respectiva tecla esta representada a "cinzento".
13.2.1.2 Seleccao de pontos a partir da lista ou da representacao grafica
Em seguida encontra-se uma selecgéo de pontos a partir da lista e do gréfico.
. a7IoeE: -
Seleccionar Pt do mapa iD 07 e Interromper e regressar a vista
P :] anterior.
Aplic.»Gestio de dadosfTrabalho N ~
Seleccionar ponto a partir do
= o onarpontoap
<> P
- Seleccionar ponto da lista.
Fd|3 Seleccionar ponto através de

l &

| — ]

Volta |Mapa‘ Lista ‘Man. ‘ 0]

gl =folielt

Seleccionar Pt da lista o e
Aplic.»Gestio de dadosfTrabalho
ID Pt Fd_3|%.|

ID Pt E N H
O|Fd_3 20279 |37 445 |0.000
O|Fd_4  |6279 |37444 |0.000
C|GOW .. [1.000 {0500 |1.650

Volta |I"Jlapa‘ Lista ‘Man. ‘ oK

13.2.1.3 Apagar e editar pontos

Depois de o ponto ter sido seleccionado e confirmado, podera ser apagado ou modificado na indicagéo seguinte.
Na modificagdo sé podem ser mudadas as coordenadas e a altura, mas ndo o nome do ponto.
Para modificar o nome do ponto é necessario introduzir o ponto com o novo nome.
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Ver Dados Pt 0 Volta Regressar a vista anterior.

Aplic.>Gestio de dados/Dados Pt I@ Apagar ponto apresentado.
ID Pt 12 ’War‘ Editar pontos apresentados.
E 0.000 m

N 0.000m|

H —

E

Volta |Remover| Editar ‘

NOTA

Os pontos com grafico anexado ndo podem ser modificados nem apagados. Esta opcéo so6 esta disponivel no PC
com o Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Pontos medidos

Apos a selecgao do respectivo trabalho é possivel apresentar estagées com os seus respectivos pontos medidos.
Nessa ocasido pode ser apagada uma estagdo com todos os seus dados de medigao correspondentes.
Para o efeito é necessario, na selecgéo do trabalho, seleccionar a opgao Pontos medidos.

13.2.2.1 Seleccéo da estagao

A seguir esta representada uma selecgdo da estagdo a partir da introdugdo manual do nome da estagéo, a partir da
lista e do grafico.

Seleccionar Pt da lista iD IZI?JIZIEJ"I. 1 :Anular Interrpmper e regressar a vista
35 anterior.

Seleccionar ponto a partir do
ID Pl "'IHBgl

Aplic.>Gestio de dados/Trabalho

mapa

ID Pt E N H “u Barmeas Apagar estacgéo e todos os res-

pectivos pontos medidos.

Ol 1.000 [0500 |- Seleccionar ponto da lista.

Ol10 1.000 |1.500 (0.200 K Confirmar e aceitar introducéo.
O 1.000 |1.000 (0.000

Volta [Mapa| Lista [Man.| oK

07i06/11

Seleccionar Pt do mapa i}

Aplic.»Gestio de dadosiTrabalho

Volta

Mapa| Lista [Man. | OK
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13.2.2.2 Seleccao do ponto medido

Apos a selecgdo da estagdo, um ponto medido para a procura pode ser introduzido manualmente ou seleccionado a
partir da lista de pontos medidos ou da indicagéo gréfica.

Seleccionar Pt da lista 0 " Anular Interromper ¢ regressar a vsta
Aplic.>Gestio de dados/Pontos medidos - - -
Seleccionar ponto a partir do
ID Pt --- || mapa
ID Pt E N H Remover Apagar ponto.
|14 1,000 -2 351 1408 Lisia Seleccionar ponto da lista.
Confirmar e aceitar introducéo.
Anular I Mapa I Lista ] OK

Seleccionar Pt do mapa ' ] ""Toe

10:36

Aplic.>Gestio de dadosiTrabalho

?

.
-~
hd

YolP P2

Volta

Mapa| Lista [Man. | 0K

13.2.2.3 Apagar e apresentar pontos medidos

Apods a selecgdo do ponto medido é possivel apresentar os valores medidos e as coordenadas e apagar o ponto
medido.

Pontos medidos E Regressar a vista anterior.
Aplic.>Gestio de dados/Fontos medidos @ Apagar ponto.
ID Est 1 0| = | @ Apresentar dados de medicéo.
ID Pt 14| = | IE Apresentar coordenadas.
=] ] n
Ah 1387 02' 12 Ln&D Apresentar distancias a linha de
AV 720 35I 20“ referéncia.
Dh 3.851m
Volta |Remover| Coord.
13.3 Apagar trabalho

Antes de um trabalho ser apagado aprece uma mensagem de confirmacédo correspondente com a possibilidade de
voltar a visualizar detalhes do trabalho.
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NOTA
Se o trabalho for apagado séo perdidos todos os dados relacionados com o trabalho.

13.4 Criar trabalho novo

Ao introduzir um novo trabalho é necessario prestar atencéo para que o nome do trabalho exista apenas uma vez na

memoria.

Novo nome do trabalho 0706 —|f= Introduzir nome do trabalho.

Aplic.»Gestio de dadoxTrabalho Anular Interromper e regressar a selec-
- Gao do trabalho.

Trabalf "_| BCl Confirmar e aceitar introducéo.

Data 07/06/11

Hora 10:34

Anular OK

13.5 Copiar trabalho
Ao copiar um trabalho existem diversas possibilidades:

o De memodria interna para memoéria interna.
o De memodria interna para dispositivo USB de armazenamento de massa.
o De dispositivo USB de armazenamento de massa para memoria interna

No processo de copia é possivel mudar o nome do trabalho para a meméria de destino.
Deste modo é possivel mudar o nome do trabalho através da cépia e duplicar os dados do trabalho.

Copiar trabalho 0 | Memoriaint. [ Seleccionar a memoria basica.

Aplic.>Gestio de dados/Trabalho Memoriaint. ¥ Seleccionar a memoria de des-

tino.
Menn. Ongem Memdda ot Anular Interromper e regressar a vista
Mem. Destino Meméatria Int. anterior.

Confirmar e aceitar introducéo.
Trabalho Layout_New_Bldg|=|
Novo traba --- ||
Anular QK
NOTA

Se 0 nome do trabalho ja existir na memaria de destino é necessario seleccionar um outro nome ou apagar o trabalho

existente.
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14 Troca de dados com PC

14.1 Introducao

A troca de dados entre o taquedmetro e o PC ocorre sempre em combinagao com o programa para PC Hilti PROFIS
Layout.

Os dados transferidos séo dados binarios e ndo podem ser lidos sem ser através destes programas.

A troca de dados tanto pode fazer-se através do cabo de dados USB fornecido ou com um dispositivo de
armazenamento de massa USB.

14.2 Hilti PROFIS Layout
Por regra, os dados sdo trocados como trabalho completo, isto é, todos os dados pertencentes ao trabalho sdo
trocados entre o taguedmetro Hilti e o Hilti PROFIS Layout.
Um trabalho pode conter sozinho ou em combinagéo pontos de controlo ou pontos fixos com e sem grafico, isto &,
com pontos de controlo ou pontos fixos e pontos medidos (dados de medi¢éo) incluindo resultados das respectivas
aplicagdes.

14.2.1 Tipos de dados
Dados pontuais (pontos de controlo ou de implantacao)
Pontos de controlo também s&o, simultaneamente, pontos de implantagdo e podem ser munidos com elementos
graficos para facilitar a identificagéo ou para esquematizacéo da situagéo.
Se estes pontos forem transferidos com elementos graficos do PC para o taquedmetro, estes dados sdo representados
com gréfico no taquedmetro.
Se, posteriormente, forem introduzidos manualmente pontos de controlo ou de implantagdo no taquedémetro, nao
sera possivel atribuir ou adicionar a estes quaisquer elementos graficos no taquedmetro.

Dados de medicao

Pontos medidos ou dados de medicéo e resultados das aplicagdes apenas sado transferidos do taquedmetro para o
programa Hilti PROFIS Layout.

Os pontos medidos transferidos podem ser enviados para e pds-processados em outros sistemas como dados
pontuais em formato de texto separados por espagos, por virgulas (CSV) ou noutros formatos, como DXF e AutoCAD
DWG.

Resultados das aplicagbes, como por ex., diferengas de implantagéo, resultados de areas, etc. podem ser emitidos
pelo Hilti PROFIS Layout como "relatérios" em formato de texto.

Resumo
Entre o taguedmetro e o programa Hilti PROFIS Layout podem ser mutuamente trocados os seguintes dados.

Taqueodmetro para Hilti PROFIS Layout:

o Dados de medigdo: nome do ponto, angulo e distancia.
e Dados pontuais: nome do ponto, coordenadas + altura.

Hilti PROFIS Layout para tagueémetro:

o Dados pontuais: nome do ponto, coordenadas + altura.
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o Dados graficos: coordenadas com elementos graficos.

NOTA
Nao estéa prevista uma troca de dados directa entre o taquedmetro e outros sistemas PC, excepto através do programa
Hilti PROFIS Layout.

14.2.2 Saida de dados (Exportacao) com Hilti PROFIS Layout

Nas seguintes aplicagcdes sdo guardados dados e podem ser emitidos dados em diversos formatos com o programa
Hilti PROFIS Layout:

Implantagao horizontal

Implantagéo vertical t
Verificagdo P

Medir e guardar
Medicéo da area (resultado da area)

apwp=

Dados de saida
O programa Hilti PROFIS Layout |é os dados armazenados da Estagao total e extrai os seguintes dados:

1. nome do ponto, angulo horizontal, angulo vertical, distancia, altura do reflector, altura do instrumento
2. Nome do ponto, coordenada E, coordenada N, altura
3. Resultados da aplicagéo, tais como diferencas de implantagédo e medigdes de areas

Formatos de saida

Formato CSV Dados individuais separados por virgula.

Formato de texto Distancias preenchidas com espagos em branco de
modo que os dados individuais estejam em colunas.

Formato DXF Formato de troca de texto compativel com CAD.

Formato DWG Formato de dados binario compativel com AutoCad.

14.2.3 Introducéo de dados (Importacao) com Hilti PROFIS Layout

Dados de introducao
Com o Hilti PROFIS Layout é possivel ler e converter os seguintes dados e transferi-los directamente para o
taguedmetro através de cabo ou num dispositivo de armazenamento de massa USB:

1. Nomes de pontos (pontos fixos) com coordenadas e alturas.
2. Linhas poligonais (linhas, curvas) de outros sistemas

Formato de entrada

Formato CSV Dados separados por virgula.

Formato txt Dados separados por espaco em branco.

Formato de texto Distancias preenchidas com espagos em branco de
modo que os dados individuais estejam em colunas.

Formato DXF Desenho CAD com linhas e arcos como formato CAD
de troca geral.

Formato DWG Desenho CAD com linhas e arcos como formato com-

pativel com AutoCAD.
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15 Calibracao e ajustamento

15.1 Calibracao no terreno
A ferramenta encontra-se correctamente ajustada no momento da entrega.
Devido a variagdes de temperatura, movimentos durante o transporte e envelhecimento existe a possibilidade de os
valores de ajuste da ferramenta se alterarem com o tempo.
A ferramenta dispde para o efeito de uma fungéo que permite comprovar os valores de ajuste e, se for caso disso,
corrigi-los através de uma calibragéo no terreno.
Para o efeito, a ferramenta é colocada de forma estavel sobre um tripé de boa qualidade utilizando-se um alvo bem
visivel e identificavel dentro de +3 graus da horizontal, a uma distancia de aprox. 70 a 120 m. Em seguida, é efectuada
uma medicdo nas posigdes 1 e 2 da luneta.

NOTA
Este procedimento é apoiado interactivamente no ecra de modo que basta seguir as instrugdes.

Esta aplicagdo calibra e ajusta os seguintes trés eixos do instrumento:

e Linha de visada
o Indice vertical
o Compensador de dois eixos (ambos os eixos)

15.2 Realizar a calibracao no terreno

NOTA
Operar o equipamento com cuidado para evitar vibragoes.

NOTA

Na calibragdo no terreno é necessario prestar especial cuidado e trabalhar com precisdo. Se ndo acertar com
precisao ou se surgirem vibragdes no equipamento, podem ser determinados valores de calibragio errados que, no
seguimento, podem dar origem a medigdes com erros.

NOTA
Em caso de duvida, entregar a ferramenta ao servigo Hilti para verificagéo.

1. Cologue a ferramenta de forma estavel sobre um tripé de boa qualidade
2. Seleccione no menu Aplicagdes a opgao Configuragao.

= i 1 Interromper e regressar ao menu
Configuracéo Volta n P g
9 ¢ :l de seleccéo.
Aplic.»Canfi 4
el el @ Iniciar menu Calibragéo com in-
@ = dicagéo dos valores armazena-
dos na ferramenta.
Calibragao
u Bl
Defin. Sistema Calibragéo
- + f*‘
I + +

Info. Sistema Calibrar ecra

Volta

3. Seleccione o menu Calibragéo.
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Valores de calibracdo Novo Iniciar o processo de calibragéo.

Aplic.=Configuragie/Calibragio CPnfirmar vatlocl;es de calibra-
A = o ' " céo apresentados e regressar ao
Av - C°"ma9a° -0°00' 02 menu de configuragéo.
Ah - Colimacéo 0° 00' 05"
Novo OK

4. Inicie o processo de calibragdo ou confirme os valores de calibragéo indicados e abdique de uma novo calibragéo.

5.  Seleccione um alvo bem visivel e identificavel dentro de +3 graus da horizontal, a uma distancia de aprox. 70-120
m e aponte-o com cuidado.
NOTA Seleccione um alvo adequado ao qual se possa apontar com respectiva facilidade.
NOTA Se a ferramenta ndo se encontrar na posi¢éo 1 da luneta, sera solicitada para tal na indicagao.

Medir ponto na face 1 Volta Regressar & vista anterior.
Aplic.>ConfiguragieiCalibragie Efectuar medigdo na posigéo 1
Calibragéo da luneta.

Visar objectivo a +3° em relagao a linha
horizontal.
Ah 330° 48' 32"
Av 59° 22' 28"

Volta Medir

6. Efectue a medicéo na posicdo 1 da luneta.
Em seguida, solicita-se a mudanca para a posigéo 2 da luneta.
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7. Rode a ferramenta com cuidado para a posig¢éo 2 da luneta.

Volta Regressar a vista anterior.
Aplic.>Configuragdo/Calibragio -m Efeotuar medicdo na posicao 2

da luneta.
Calibracao
Visar com precisao o mesmao objectiva,
AAh 0" 01' 37"
AAV -0° 00" 10"

Volta Medir

8. Volte a apontar para o mesmo alvo dentro de +3° em relagdo a horizontal.
NOTA Isto é apoiado através do ecrd, sendo indicadas as diferencas para o limbo vertical e o limbo horizontal.
Isto serve exclusivamente para ajudar a encontrar o alvo.
NOTA Os valores devem ser aproximadamente "Zero" ou diferir de apenas alguns segundos de arco, quando o
alvo é visado na posigao 2 da luneta.

9. Execute a medicdo na posicao 2 da luneta.
No caso de medigdes bem-sucedidas em ambas as posigdes da luneta, sdo indicados os valores de ajuste
novos e antigos para Av - Colimagéo e Ah - Colimagéo.

Definir novos valores L ': E rr;(ﬁgg:per e manter valores
’::'icg::::fj;;ar::;m L Definir ﬁf:gi?g i Ogvtz)asr.dar valores de cali-
Av - Colim. {nov) -0° 00' 06"

Ah - Colim. ¢ant) 0° 00' 05"

Ah - Colim. {(nov) -0° 00* g2"

Anular Definir

10. Aceite e guarde os valores de calibragdo novos.

NOTA Com o processo de calibragéo anterior para Av - Colimacgao e Ah - Colimacgao também foram determinados
valores de ajuste novos para o compensador de 2 eixos.
Ao aceitar os valores de calibragdo novos também sido aceites os valores de ajuste novos para o compensador.
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15.3 Servico de Calibracéo Hilti

Recomendamos que a ferramenta seja testada periodicamente através do Servigo de Calibragao Hilti, de forma a
garantir a sua precisao, segundo as normas e de acordo com as exigéncias legais.
O Servigo de Calibragao Hilti esta a sua disposicdo em qualquer altura; recomenda-se, porém, a verificagdo do

instrumento pelo menos uma vez por ano.

O Servigo de Calibragéo Hilti confirma que as especificagbes da ferramenta, a data em que é testada, estdo em
conformidade com as caracteristicas técnicas indicadas no manual de instrugdes.

Se se verificarem desvios relativamente aos dados do fabricante, a ferramenta serd novamente ajustada.
Posteriormente, é colada uma etiqueta de calibragdo na ferramenta, confirmando-se através de um certificado de
calibragao que a mesma funciona de acordo com as indicagdes do fabricante.

Os certificados de calibragéo sdo exigidos a empresas certificadas pela norma ISO 900X. Para mais informagdes,

contacte o Centro Hilti mais préximo.

16 Conservacao e manutencao

NOTA
Mande substituir pegas danificadas num Centro de As-
sisténcia Técnica Hilti.

16.1 Limpeza e secagem
Sopre o p6 do vidro.
CUIDADO
Nao toque no vidro com os dedos.

Limpe a ferramenta apenas com um pano limpo e macio.
Se necessario, humedega-o com alcool puro ou dgua.
CUIDADO

N&o uso quaisquer outros liquidos a néo ser alcool ou
agua. Estes poderiam atacar os componentes plasticos.

NOTA

NOTA
Antes de a guardar, limpe sempre a ferramenta, a mala
de transporte e os acessorios.

NOTA
Verifique, ap6és um longo periodo de armazenamento ou
transporte, a precisdo do equipamento antes de o utilizar.

CUIDADO

Remova as baterias se a ferramenta nao for utilizada
durante um periodo de tempo mais prolongado. Se as
pilhas/baterias perderem liquido podem danificar a fer-
ramenta.

NOTA
Tenha em atencdo a temperatura a que o instrumento

esta exposto, especialmente no Inverno/Verao ou se este
estiver dentro de um veiculo (temperaturas de armaze-
nagem: -30 °C a +70 °C (-22 °F a +158 °F).

Mande substituir pegas danificadas num Centro de As-
sisténcia Técnica Hilti.

16.2 Armazenamento
NOTA

Nao guarde a ferramenta se esta estiver molhada. Deixe
que seque antes de o arrumar e guardar.

16.3 Transportar
CUIDADO
Antes de expedir a ferramenta, deve isolar as bate-
rias ou retira-las da ferramenta. Se as pilhas/baterias
perderem liquido podem danificar a ferramenta.

Utilize a caixa de cartao Hilti (ou similar) para transportar
ou expedir o instrumento.

17 Reciclagem

AVISO

A reciclagem incorrecta do equipamento pode ter graves consequéncias:

a combustao de componentes plasticos pode gerar fumos téxicos que representam um perigo para a saude.

Se danificadas ou expostas a temperaturas muito elevadas, as pilhas/baterias podem explodir, originando queimadu-
ras por acido, intoxicagao e poluicdo ambiental.

Uma reciclagem incorrecta (ou auséncia desta) permite que pessoas ndo autorizadas/habilitadas utilizem o equipa-
mento para fins diferentes daqueles para os quais foi concebido. Consequentemente, podem ferir-se a si proprias ou
a terceiros ou causar poluicdo ambiental.
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As ferramentas Hilti sdo, em grande parte, fabricadas com materiais reciclaveis. Um pré-requisito para a reciclagem
é que esses materiais sejam devidamente separados. A Hilti ja iniciou em muitos paises a recolha da sua ferramenta
usada para fins de reaproveitamento. Para mais informagdes dirija-se ao Servigo de Clientes Hilti local ou ao vendedor.

Apenas para paises da UE

Nao deite aparelhos de medicéo eléctricos no lixo doméstico!

De acordo com a directiva europeia relativa aos residuos de equipamentos eléctricos e electronicos e a
correspondente transposic¢ao para as leis nacionais, as ferramentas eléctricas e baterias usadas devem
ser recolhidas separadamente, sendo encaminhadas para um reaproveitamento ecolégico.

o0 ambiente.

18 Garantia do fabricante - Ferramentas

Recicle as baterias de acordo com as regulamentagdes nacionais em vigor. Por favor, ajude a proteger

A Hilti garante que a ferramenta fornecida esta isenta
de quaisquer defeitos de material e de fabrico. Esta
garantia é valida desde que a ferramenta seja utilizada
e manuseada, limpa e revista de forma adequada e
de acordo com o manual de instruges Hilti e desde
que o sistema técnico seja mantido, isto é, sob reserva
da utilizagdo exclusiva na ferramenta de consumiveis,
componentes e pecas originais Hilti.

A garantia limita-se rigorosamente a reparagdo gratuita
ou substituicao das pegas com defeito de fabrico durante
todo o tempo de vida util da ferramenta. A garantia ndo
cobre pegas sujeitas a um desgaste normal de uso.

Estao excluidas desta garantia quaisquer outras si-
tuacoes susceptiveis de reclamacao, salvo legislacao

nacional aplicavel em contrario. Em caso algum sera
a Hilti responsavel por danos indirectos, directos,
acidentais ou pelas consequéncias dai resultantes,
perdas ou despesas em relacao ou devidas a utili-
zacao ou incapacidade de utilizagcao da ferramenta,
seja qual for a finalidade. A Hilti exclui em particular
as garantias implicitas respeitantes a utilizacdo ou
aptidao para uma finalidade particular.

Para toda a reparagéo ou substituicéo, enviar a ferra-
menta ou as pegas para o seu centro de vendas Hilti,
imediatamente apds detecgdo do defeito.

Estas s&o todas e as Unicas obriga¢des da Hilti no que se
refere a garantia, as quais anulam todas as declaracoes,
acordos orais ou escritos anteriores ou contemporaneos
referentes a garantia.

19 Declaracao FCC (aplicavel nos EUA) / Declaracao IC (aplicavel no Canada)

CUIDADO

Esta ferramenta foi testada e declarada dentro dos limites
estipulados para equipamentos digitais da Classe B, de
acordo com a Parte 15 das Regras FCC. Estes limites
correspondem a um nivel de protecgdo razoavel contra
interferéncias prejudiciais em instalagdes residenciais.
Estas ferramentas geram, usam e podem irradiar energia
de radiofrequéncia e, se ndo forem instaladas e utilizadas
segundo estas instrugdes, podem causar interferéncias
prejudiciais nas comunicagdes radio.

No entanto, ndo é absolutamente garantido que nao

ocorram interferéncias numa instalagéo particular. Caso
esta ferramenta provoque interferéncias na recepcéo de
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radio ou de televiséo, o que podera ser verificado ao ligar
e desligar esta ferramenta, a solugéo serd tentar corrigir
essa interferéncia da seguinte forma:

Reorientar ou deslocar a antena receptora.
Aumentar a distancia entre a ferramenta e o receptor.

Consulte o seu agente comercial ou um técnico de radio
e televisao experimentado.

NOTA

Alteragcdes ou modificagdes a ferramenta que néo se-
jam expressamente aprovadas pela Hilti podem limitar o
direito do utilizador em operar com esta ferramenta.



20 Declaracao de conformidade CE (Original)

Designagéo: Taquedmetro
Tipo: POS 15/18
Geragao: 01
Ano de fabrico: 2010

Declaramos sob nossa exclusiva responsabilidade que
este produto cumpre as seguintes normas ou documen-
tos normativos: 2011/65/UE, 2006/95/CE, 2004/108/CE.

Hilti Corporation, Feldkircherstrasse 100,
FL-9494 Schaan

A, (im\ e fros

Paolo Luccini Matthias Gillner
Head of BA Quality and Process Mana- Executive Vice President
gement

Business Area Electric Tools & Acces- Business Area Electric
sories Tools & Accessories
01/2012 01/2012

Documentacéo técnica junto de:

Hilti Entwicklungsgesellschaft mbH
Zulassung Elektrowerkzeuge
Hiltistrasse 6

86916 Kaufering

Deutschland
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