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1 Bezpieczenstwo

1.1 Ogolne wskazowki bezpieczenstwa dla narzedzi pomiarowych

/\ OSTRZEZENIE! Nalezy zapoznaé sie ze wskazéwkami dotyczacymi bezpieczenstwa. Nieprzestrze-

ganie wskazowek bezpieczenstwa oraz instrukcji moze prowadzi¢ do porazenia pradem, pozaru i/lub ciez-

kich obrazen ciata.

Nalezy zachowa¢ do wgladu wszystkie wskazéwki i zalecenia dotyczace bezpieczenstwa.

Bezpieczenstwo w miejscu pracy

» Nalezy dba¢ o czystosé i dobre oswietlenie stanowiska pracy. Nieporzadek lub brak oswietlenia
W miejscu pracy moga prowadzi¢ do wypadkow.

» Nie pracowa¢ z uzyciem produktu w otoczeniu zagrozonym wybuchem, w ktorym znajduja sie np.
tatwopalne ciecze, gazy lub pyly. Narzedzia pomiarowe wytwarzaja iskry, ktére moga prowadzi¢ do
zaptonu pytéw lub oparéw.
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Podczas pracy przy uzyciu tego produktu nie zezwala¢ na zblizanie sie dzieci i innych osoéb.
Odwrocenie uwagi mozne spowodowac utrate kontroli nad produktem.

Bezpieczenstwo elektryczne

>

Nalezy zadba¢ o to, aby produkt chroniony byt przed deszczem i wilgocia. Whniknigcie wody do
produktu powoduje zwigkszenie ryzyka porazenia prgdem.

Bezpieczenstwo oséb

>

Nalezy by¢ czujnym, uwazaé na to, co sie robi i przystepowac z rozwaga do pracy przy uzyciu
narzedzia pomiarowego. Nie uzywac¢ narzedzia pomiarowego bedac zmeczonym lub znajdujac
sie pod wptywem narkotykéw, alkoholu lub lekarstw. Chwila nieuwagi przy uzywaniu narzedzia
pomiarowego moze prowadzi¢ do powaznych obrazen ciata.

Unika¢ niewygodnej pozycji ciata. Nalezy przyja¢ bezpieczng pozycje i zawsze utrzymywaé
réwnowage. Dzieki temu mozliwa jest lepsza kontrola narzgdzia pomiarowego w nieprzewidzianych
sytuacjach.

Zawsze nosi¢ osobiste wyposazenie ochronne i zaktada¢ okulary ochronne. Noszenie osobistego
wyposazenia ochronnego, takiego jak maska przeciwpytowa, antyposlizgowe obuwie robocze, kask
ochronny lub ochraniacze stuchu, w zaleznosci od rodzaju i stosowania adaptera narzgdzia pomiarowego
zmniejsza ryzyko obrazen ciata.

Unikaé niezamierzonego uruchomienia elektronarzedzia. Przed wiozeniem akumulatora w narze-
dzie pomiarowe, wzieciem go do reki lub przenoszeniem, nalezy upewni¢ sie, ze jest wylaczone.
Jesli podczas przenoszenia narzedzia pomiarowego naciskany jest przetacznik lub jesli przetacznik jest
wcidniety podczas podtaczania do sieci, mozna spowodowac wypadek.

Stosowanie narzedzi pomiarowych i obchodzenie sie z nimi

>

Nie uzywac¢ narzedzia pomiarowego, ktérego przetacznik jest uszkodzony. Narzedzie pomiarowe,
ktorego nie mozna wiaczy¢ lub wytaczyé, stanowi zagrozenie i bezwzglednie nalezy je naprawié.
Nieuzywane narzedzia pomiarowe nalezy przechowywaé¢ w miejscu niedostepnym dla dzieci.
Nie nalezy pozwala¢ na uzytkowanie produktu osobom, ktére nie zapoznaly si¢ z nim lub nie
przeczytaty tych wskazowek. Narzedzia pomiarowe stanowig zagrozenie, jesli uzywane sg przez osoby
niedo$wiadczone.

Nalezy starannie konserwowaé narzedzia pomiarowe. Nalezy kontrolowaé, czy ruchome czesci
pracuja bez zarzutu i nie sa zablokowane, czy elementy nie sg popekane lub uszkodzone w
stopniu ograniczajacym dziatanie narzedzia pomiarowego. Przed przystapieniem do eksploataciji
narzedzia pomiarowego zleci¢ naprawe uszkodzonych czesci. Przyczyna wielu wypadkow jest
niewtasciwa konserwacja narzedzi pomiarowych.

Zastosowanie oraz obchodzenie si¢ z narzedziami akumulatorowymi

>

1

6

Nalezy uzywac¢ wylacznie akumulatorow przeznaczonych dla danego narzedzia pomiarowego.
Uzywanie innych akumulatorow moze doprowadzi¢ do obrazen ciata i zagrozenia pozarowego.
Akumulatory nalezy tadowac¢ tylko za pomoca prostownikow zalecanych przez producenta. Jesli
prostownik, przeznaczony do tadowania okreslonego typu akumulatoréw, zostanie zastosowany do
tadowania innych akumulatoréw, moze doj$¢ do pozaru.

Nieuzywany akumulator przechowywaé¢ z daleka od spinaczy, monet, kluczy, gwozdzi, $rub
i innych drobnych przedmiotéw metalowych, ktére mogtyby spowodowaé zwarcie stykéw. Zwarcie
pomiedzy stykami akumulatora moze prowadzi¢ do poparzen oraz pozaru.

W przypadku niewtasciwego uzytkowania mozliwy jest wyciek elektrolitu z akumulatora. Nalezy
unikaé¢ kontaktu z nim. Wyciekajacy z akumulatora elektrolit moze prowadzi¢ do podraznienia skory
lub oparzen. W razie przypadkowego kontaktu narazone czesci ciata obmy¢ woda. W przypadku
przedostania sie cieczy do oczu zasiegna¢ porady lekarza.

2 Prawidtowe obchodzenie si¢ z akumulatorami

Przestrzega¢ szczegolnych wytycznych dotyczacych transportu, przechowywania i eksploatacji akumu-
latoréw Li-lon.

Akumulatory nalezy przechowywaé z dala od zrddet wysokiej temperatury i ognia oraz unika¢ bezpo-
$redniego nastonecznienia.

Akumulatoréw nie wolno rozktada¢ na pojedyncze elementy, zgniata¢, podgrzewa¢ do temperatury
powyzej 80°C ani palic.

Nie uzywa¢ ani nie tadowa¢ akumulatoréw, ktére zostaty uderzone, spadty z wysokosci jednego metra
lub zostaty uszkodzone mechanicznie w inny sposob. W takim przypadku nalezy zawsze kontaktowac
sie z dziatem Hilti Serwis.

Jezeli wysoka temperatura akumulatora uniemozliwia jego dotkniecie, akumulator moze by¢ uszkodzony.
Pozostawi¢ urzadzenie do ostygniecia w miejscu niezagrozonym pozarem oraz w bezpiecznej odlegtosci
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od materiatéw palnych, gdzie mozna bedzie obserwowa¢ akumulator. W takim przypadku nalezy zawsze
kontaktowac sie z dziatem Hilti Serwis.

13 Wskazowki bezpieczenstwa dotyczace tachymetru

» Nie demontowaé¢ zadnych instalacji zabezpieczajgcych i nie usuwac¢ tabliczek informacyjnych ani
ostrzegawczych.

» W przypadku nieprawidtowego przykrecenia produktu moze powsta¢ promieniowanie laserowe prze-
wyzszajace klase 2. Konserwacje lub naprawe produktu nalezy zleca¢ wytacznie serwisowi Hilti.

» Przed kazdym uruchomieniem sprawdza¢ prawidtowy sposéb dziatania produktu.

» Pomiary dokonywane przez szyby szklane lub inne obiekty moga zafatszowac wyniki pomiaru.

» Przyczyna zafalszowania wyniku pomiaru moga by¢ czeste zmiany warunkdéw pomiaru, np. osoby
przecinajace promien lasera.

» Przestrzega¢ zawartych w instrukcji obstugi wskazéwek dotyczacych eksploatacji, konserwaciji i utrzy-
mania urzagdzenia we wiasciwym stanie technicznym.

» Nie wykorzystywac¢ produktu jako niwelatora.

» Nie wolno kierowa¢ produktu na stonce lub na inne silne zrodta $wiatta.

» Pomimo tego, ze produkt przystosowany zostat do pracy w trudnych warunkach panujgcych na budowie,
nalezy sig z nim obchodzi¢ ostroznie, jak z kazdym innym urzadzeniem pomiarowym.

» Po upadku lub innych mechanicznych oddziatywaniach nalezy sprawdzi¢ doktadno$¢ dziatania produktu.

» Nalezy zabezpieczy¢ miejsce pomiaru i podczas eksploatacji produktu zwracaé uwage na to, aby
promienia lasera nie kierowa¢ na siebie ani inne osoby.

» W przypadku przeniesienia produktu z zimnego do cieptego otoczenia lub odwrotnie, nalezy odczekac,
az urzadzenie dostosuje sie do nowych warunkow.

» W celu uniknigcia btednych pomiaréw nalezy utrzymywac¢ w czystosci okienko wyjscia promienia lasera.

» Nalezy przestrzega¢ lokalnych przepiséw dotyczacych zapobiegania wypadkom.

» Produktu nalezy uzywac tylko w zdefiniowanych granicach zastosowania.

» Nalezy zachowa¢ wszelkie srodki ostroznosci i dopilnowac, aby promien lasera nie padt przypadkowo
na powierzchnie mogaca odbijaé $wiatto.

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

» Promieniowanie lasera nie powinno wykracza¢ poza kontrolowany obszar.

» Jesli laser nie jest uzywany, nalezy go wytaczyc.

» Dopilnowa¢, aby podczas przestawiania trybu pomiaru odlegtos$ci z pomiaru przy uzyciu pryzmatu na
pomiar bezreflektorowy, wzrok nie byt skierowany na obiektyw.

» Podczas poziomowania urzadzenia za pomoca libelli okragtej nalezy patrze¢ na urzadzenie pod niewielkim
katem.

» Promieni lasera nie nalezy kierowa¢ na wysoko$¢ linii wzroku.

» Nalezy przestrzega¢ podanych temperatur eksploatacii i sktadowania.

14 Zgodnos¢ elektromagnetyczna

Pomimo tego, ze urzadzenie spetnia rygorystyczne wymagania obowigzujacych dyrektyw, firma Hilti nie
moze wykluczy¢ wystgpienia zaktdcen na skutek silnego promieniowania, co moze z kolei doprowadzi¢ do
btednych wskazan pomiarowych. W takim przypadku lub w razie pojawienia sie innych watpliwosci nalezy
przeprowadzi¢ pomiary kontrolne. Réwnoczesnie firma Hilti nie moze wykluczy¢é wystapienia zaktécen w
innych urzadzeniach (np. w urzadzeniach nawigacyjnych samolotéw). Urzadzenie odpowiada klasie A;
wykluczenie zaktocen w obszarze mieszkalnym nie jest mozliwe.

Tylko na rynek koreanski: Ten dalmierz laserowy przystosowany jest do eksploatacji z falami elektromagne-
tycznymi wystepujacymi w obszarze przemystowym (klasa A). Uzytkownik powinien przestrzegac¢ tej infor-
macji i nie stosowa¢ dalmierza laserowego w obszarze mieszkalnym.

2 Opis

21 Uzytkowanie zgodne z przeznaczeniem

Urzadzenie jest przeznaczone do mierzenia odlegtosci i kierunkéw, obliczania pozycji celu w przestrzeni
tréjwymiarowej, wartoéci pochodnych, jak réwniez do tyczenia na podstawie podanych wspétrzednych lub
warto$ci osiowych. Nalezy przestrzegaé zawartych w instrukcji obstugi wskazéwek dotyczacych eksploatacii,
konserwacji oraz utrzymania urzadzenia we wtasciwym stanie technicznym.
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Nalezy uwzgledni¢ wptyw otoczenia. Nie uzywac¢ urzgdzenia tam, gdzie istnieje niebezpieczenstwo pozaru i
eksplozji.
Dokonywanie modyfikacji i zmian w urzadzeniu jest zabronione.

2.2 Opis urzadzenia

Za pomoca tachimetru Hilti POS 150/180 mozna okres$la¢ obiekty jako pozycje dynamiczng w przestrzeni.
Urzadzenie jest wyposazone w koto poziome i pionowe z podziatkg cyfrowa, dwie elektroniczne poziomnice
(kompensatory), wbudowany w lunete koncentryczny dalmierz elektroniczny (EDM) oraz procesor umozli-
wiajacy wykonywanie obliczen i zapisywanie danych.

Wbudowany uktad lokalizacji celu umozliwia automatyczne namierzanie pryzmatoéw i $ledzenie ich ruchomych
pozyciji. Pozycja pryzmatu jest wyznaczana na biezaco lub przetwarzana w aplikacjach. Do obstugi tachimetru
stuzy kontroler POC 100 lub POC 200.

Przesytanie danych z tachimetru do komputera i odwrotnie, przetwarzanie danych oraz ich przekazywanie
do innych systeméw jest mozliwe dzigki oprogramowaniu Hilti PROFIS Layout. Mozliwe jest réwniez
bezposrednie przekazywanie danych z kontrolera na nosnik danych USB.

2.3 Deklaracja zgodnosci

Deklarujemy z petna odpowiedzialnoscia, ze opisany tutaj produkt jest zgodny z obowigzujacymi wytycznymi
i normami. Kopia deklaracji zgodnosci znajduje sie na koncu niniejszej dokumentaciji.

Techniczna dokumentacja zapisana jest tuta;:

Hilti Entwicklungsgesellschaft mbH | Zulassung Gerate | HiltistraBe 6 | 86916 Kaufering, DE

24 Zakres dostawy

1 tachimetr POS 150

1 walizka do tachimetru Hilti POS 150 lub POS 180
2 pasek do walizki tachimetru POA 65

1 certyfikat producenta dla POS 150/180

1 akumulator POA 84 do POS 150/180

1 zasilacz POA 85 do POS 150/180

1 tadowarka POA 86 do POS 150/180

1 klucz do kalibracji POW 10

1 kontroler POC 100

1 certyfikat producenta dla POC 100

1 oprogramowanie uzytkowe do kontrolera
1 akumulator POA 80 do POC 100

1 zasilacz POA 81 do POC 100

2 tabliczki ostrzegajace o promieniowaniu laserowym POAW 73
1 instrukcja obstugi

1 skrécona instrukcja obstugi

1 ptytka kontrolna POAW 82

1 pokrowiec przeciwdeszczowy POAW 81
1 walizka z wyposazeniem Hilti POA 100

1 pryzmat 360° POA 20

1 rysik POW 91

1 zacisk szybkiego mocowania POA 76

1 tyczka do reflektora POA 52

1 torba POA 62

3 Dane techniczne

31  Luneta (POS 150/180)

Powigkszenie lunety 31 x
Najmniejsza odlegtosé celowania 1,6m
4ft-11in)
Pole widzenia lunety 1°30'
8 Polski
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Otwor obiektywu 50 mm
(2,0in)
Minimalna odlegtosé ustawiania ostrosci 1,5m

@ft-11in)

3.2 Kompensator (POS 150/180)

Typ 2-osiowy, cieczowy
Zakres roboczy precyzyjny +5,5'

Zakres roboczy szacunkowy + 3°

Doktadnosé 0,5"

Czutos¢é poziomicy spodarki +8'/2mm

3.3 Pomiar kata

Typowa doktadnosé POS 150 (DIN 18723) 5"

Typowa doktadnosé POS 180 (DIN 18723) 3"

3.4 Elektroniczny pomiar odlegtosci/Laserowy wskaznik celu (POS 150/180)

Dtugosé fali 660 nm
(0,0000260 in)

Klasa lasera 3R

Dywergencja promienia 0,27 mrad

Maksymalna moc wyjsciowa <5mw

3.5 Tryb pomiaru (pryzmat, POS 150/180)

Klasa lasera 3R

Zasieg (pojedynczy pryzmat) 1000m

(3280 1t-10in)

Doktadnosé¢ (standard)

+2 mm + 2 ppm
(0,01 ft + 2 ppm)

Doktadnosé (Sledzenie)

+5 mm + 2 ppm
(0,02 ft + 2 ppm)

Czas pomiaru (standard) 25s

Czas pomiaru (Sledzenie) 0,5s

3.6 Tryb pomiaru (bezreflektorowy, POS 150/180)

Klasa lasera 3R

Zasieg KGC 90%: 600 m (1970 ft)
Zasieg reflektora foliowego 800 m

(2624 - 101n)

Doktadnosé (standard)

+3 mm + 2 ppm (0,1 ft + 2 ppm)

Doktadnos¢ (Sledzenie)

+10 mm + 2 ppm

(0,4 ft + 2 ppm)
Czas pomiaru (standard) 3s..10s
Czas pomiaru (standard) 0,7s
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3.7 Sledzenie celu za pomoca lasera (POS 150/180)
Klasa lasera 1
Maksymalna odlegto$¢ pomiarowa 300 m

(984 ft)
Doktadnos$é celowania <2"
Czasy wyszukiwania (typowe) 2s..10s
Dywergencja promienia 40 x 30 mrad
Szerokos¢ impulsu 144 us
Maksymalna czestotliwos¢é powtarzania impulsu 109 Hz
Maksymalna moc szczytowa 2,22 mW
Maksymalna moc srednia 0,035 mwW
Dtugosé fali 850 nm
3.8 Naped (POS 150/180)
Predkos¢ obrotowa maks. 90°/s
Zmiana potozenia lunety 4s
Obrét 180° (typowy) 3,5s
3.9 Bezprzewodowa komunikacja (pomiedzy POS 150/180 i POC 100/POC 200)
Zakres czestotliwosci 2 400 MHz ...2 483,5 MHz
Maksymalna emitowana moc nadawcza 19,3 dBm
Zasieg 300 m ...800 m

(984 ft ...2 624 ft - 10 in)

3.10 Zigcza (POC 100/POC 200)

usB ‘ Zewnetrzne podtaczenie danych ‘
3.11 Wspomaganie tyczenia (POS 150/180)
Kat otwarcia 8°
Zrédio $wiatta czerwone/zielone
Typowy zasieg 70m

(229 ft - 10 in)
Dywergencja promienia 70 mrad
Maksymalna moc wyjsciowa (czerwony) 0,4 mw
Maksymalna moc wyjsciowa (zielony) 0,2 mW
Dlugosé fali (czerwony) 645 Nm
Dtugosé fali (zielony) 520 Nm

3.12  Pion laserowy (POS 150/180)

Doktadnosé

1,5 mmna1,5m(1/16 in na 3 ft)

Maksymalna moc wyj$ciowa

<5mw

Diugosé fali 635 nm
Klasa lasera 3R
Stopnie intensywnosci 0..4
Dywergencja promienia 0,6 mrad
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3.13  Sruby ruchu leniwego (POS 150/180)

Typ (poziome/pionowe) z napgdem/ ciagte
Ogniskowanie z napedem
3.14 Klasa ochrony IP
Urzadzenie (POS 150/180) IP 55
Kontroler (POC 100) IP 67
Kontroler (POC 200) IP 65
3.15 Gwint statywu
Gwint spodarki \ 5/8"
3.16 Temperatura (POS 150/180, POC 100)
Temperatura robocza -20°C ...50 °C
(-4 °F ...122 °F)
Temperatura przechowywania -30°C ...70°C
(-22 °F ...158 °F)
3.17 Temperatura (POC 200)
Temperatura robocza -30°C ...60 °C
(-22 °F ...140 °F)
Temperatura przechowywania -40°C ...70°C
(-40 °F ...158 °F)
3.18 Wyswietlacz
POS 150/180 POC 100 POC 200
Wyswietlacz Monochromatyczny, 96 | Rozdzielczo$é wyswie- | Rozdzielczo$¢ wyswie-
x 49 pikseli tlacza TFT, ekran do- tlacza TFT, pojemno-

tykowy VGA 640x 480 $ciowy ekran dotykowy
pikseli VGA 1024 x 600 pikseli
Podswietlenie Podswietlenie tta 5-stopniowe 5-stopniowe

Kontrast — Mozliwo$¢ przetaczania | Mozliwos$¢ przetaczania
miedzy trybem dzien- miedzy trybem dzien-
nym i nocnym nym i nocnym

Klawiatura 3 przyciski i przycisk 6 przyciskow i przycisk | 6 przyciskéw i przycisk

Wi./Wyt. Wi./Wyt. Wi./Wyt.
3.19  Zasilanie
POS 150/180 POC 100 POC 200

Zasilacz POA 85 POA 81 POA 89

Akumulator POA 84 POA 80 POA 90

Zewnetrzne POA88nai12V — —
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3.20 Zasilacz

wywania

(-22 °F ...158 °F)

(-22 °F ...158 °F)

POS 150/180 POC 100 POC 200
Zasilacz POA 85 POA 81 (US: POA 89
TR30RAMO) na akum.
POA 80
Zasilanie 100V ...240V 100V ...240V 100V ...240V
Czestotliwos¢ sieci 50 Hz ...60 Hz 50 Hz ...60 Hz 50 Hz ...60 Hz
Pobér pradu - 0,4A ..08A 1,5A
Pobé6r mocy 100 VA — —
Natezenie wyjsSciowe 3A 4A 5A
Napiecie wyjsciowe 19V 5V 12V
(DC)
Ciezar 0,32 kg 0,25 kg 0,33 kg
(0,71 1b) (0,55 Ib) (0,73 Ib)
Temperatura robocza -20°C ...40°C -20°C ...40°C -20°C ...40°C
(-4 °F ...104 °F) (-4 °F ...104 °F) (-4 °F ...104 °F)
Temperatura przecho- | -30°C ...70 °C -30°C ...70°C -30°C ...70°C

(22 °F ...158 °F)

3.21  Prostownik
POS 150/180
Typ POA 86 na akum. POA 84 (zasilanie POA 86 przez zasilacz
POA 85)
Zasilanie (DC) 19V
Natezenie wyjSciowe 3A
Napiecie wyjsciowe (DC) 10V ..21V
Ciezar 0,18 kg
(0,40 Ib)
Temperatura robocza -20°C ...40°C
(-4 °F ...104 °F)
Temperatura przechowywania -30°C ..70°C
(-22 °F ...158 °F)

3.22 Akumulator

POS 150/180

POC 100

POC 200

Typ

POA 84, litowo-jonowe;
tadowanie za pomoca
tadowarki POA 86

POA 80, litowo-jonowe;
tadowanie bezposrednio
w POC 100

POA 90, litowo-jonowe;
tadowanie bezposrednio
w POC 200

Napigcie znamionowe

11,1V

38V

75V

Pojemnos¢ akumula-
tora

5 000 mAh

5200 mAh

6 000 mAh

Czas pracy w temp. 25°C: 6 h w temp. 25 °C:10 h w temp. 25 °C: 16 h
Czas tadowania <4h <3h <3h
Temperatura robocza -20°C ...45°C -20°C ...50°C -30°C ...60 °C

(-4 °F ...113°F) (-4 °F ...122 °F) (-22 °F ...140 °F)
Temperatura przecho- | -30°C ...70 °C -30°C ...70°C -30°C ...70°C
wywania (=22 °F ...158 °F) (=22 °F ...158 °F) (-22 °F ...158 °F)
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4 Opis systemu

41 Pojecia ogdlne
4.1.1  Wspoéirzedne

Na niektorych placach budowy przedsigbiorstwa geodezyjne uwzgledniajg rowniez osie budowli i wyznacza
inne punkty, ktérych pozycja opisana jest za pomoca wspétrzednych.
Wspotrzedne stanowig podstawe krajowego uktadu wspoétrzednych, na ktérym opiera sie wiekszo$¢ map.

4.1.2 Osie budowli

&

(13880 | 5400 4s0 ) apon |00 am0 | seon ) 9500

KO

| 12.260 | 3.750 ) 2.650 | X650, 3750, 12.045,
Przed rozpoczgciem budowy firma zajmujaca sie pomiarami wyznacza na placu budowy i wokét niego
znaczniki wysokosci i osie budowli.
Dla kazdej osi budowli zaznaczane sg 2 konce na ziemi.

Na podstawie tych znacznikéw nastepuje rozmieszczanie poszczegolnych elementéw budowli. W przypadku
wigkszych budowli wymagana jest wigksza ilo$¢ osi budowli.
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4.1.3 Osie urzadzenia

a: O$ celowa
b: O$ obrotu instrumentu
c: Pozioma o$ obrotu

4.1.4 Potozenia lunety

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

Gdy wyswietlacz i okular znajduja sie bezposrednio przed uzytkownikiem, potozenie urzadzenia okreslane
jest jako potozenie lunety 1.

Gdy wyswietlacz i obiektyw znajduja sie bezposrednio przed uzytkownikiem, potozenie urzadzenia okreslane
jest jako potozenie lunety 2.

4.1.5 Pojeciaiich znaczenie

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

Pozioma o$ obrotu O$ obrotu lunety

Os$ obrotu instrumentu Os obrotu catego urzadzenia

Zenit Kierunek w gore w stosunku do sity ciezkosSci

Horyzont Kierunek prostopadty do sity ciezkosci

Nadir Kierunek w dét w stosunku do sity cigzkosci

Koto pionowe Koto katowe, ktérego wartos$ci zmieniaja sie, gdy luneta przesuwana
jest w goére lub w dot

Kierunek pionowy Odczyt wskazania na kole pionowym

Kat wertykalny (V) Kat wertykalny jest odczytem wskazania na kole pionowym. Koto

pionowe jest najczesciej ustawiane za pomoca kompensatora
zgodnie z kierunkiem sity ciazenia, z ,odczytem zerowym” w zenicie.
Kat wysokosci Katy wysokosci sa odniesione wzgledem 0 na horyzoncie i sg mie-
rzone dodatnio w gére i ujemnie w dot.

Koto poziome Koto katowe, ktérego wartosci zmieniaja sig, gdy luneta przesuwana
jest w goére lub w dot
Kierunek poziomy Odczyt na kole poziomym
14 Polski
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Kat horyzontalny (Hz)

Kat poziomy to réznica pomigdzy dwoma odczytami na kole pozio-
mym, cho¢ czesto sam odczyt z kofa jest rowniez nazywany katem.

Odlegtos¢ skosna (Ud) Odlegtos¢ od srodka lunety do promienia lasera padajacego na
powierzchnie docelowa

Odlegtos$¢ pozioma (Hd) Zmierzona odlegto$¢ sko$na zredukowana do dystansu ukosnego

Alidada Alidada to obrotowa, $srodkowa cze$¢ tachimetru. Na czesci tej
umieszczony jest z reguty panel obstugi, libelle do poziomowania,
a wewnatrz koto poziome.

Spodarka Urzadzenie stoi na spodarce, ktéra przyktadowo jest umieszczona

na statywie. Spodarka ma trzy punkty przylegania, ktére mozna
regulowac w pionie za pomoca $rub nastawczych.

Stanowisko urzadzenia

Miejsce, w ktérym jest postawione urzadzenie, najczesciej nad
zaznaczonym punktem podtoza.

Stacja Wysoko$¢ (Stac Wys)

Wysokos$¢ punktu podtoza stacji urzadzenia powyzej wysokosci
referencyjne;j.

Wysokos$¢ instrumentu (w.ist)

Wysokos$¢ od punktu podioza do $rodka lunety

Wysokos¢ reflektora (w.rfl)

Odlegtos$¢ od $rodka reflektora do wierzchotka tyczki.

Punkt orientacyjny

Punkt celowniczy, ktory w potaczeniu ze stacja urzadzenia stuzy do
wyznaczania poziomego kierunku odniesienia dla pomiaréw kata
poziomego

Wspotrzedna Y lub rzedna

W typowym uktadzie wspodtrzednych warto$c¢ ta odnosi sie do
kierunku wschod-zachéd.

Wspétrzedna X lub wspétrzedna
potnocna

W typowym uktadzie wspétrzednych stosowanych w geodezji
warto$¢ ta odnosi sie do kierunku pétnoc-potudnie.

Kierunek wzdtuzny (Ln)

Okreslenie miary dtugosci wzdtuz osi budowli

W poprzek (Offs) Okreslenie odlegtosci prostopadtej do osi budowli lub innej linii
referencyjnej
Wysokos¢ (H) Pionowa odlegto$¢ do punktu referencyjnego lub powierzchni

referencyjnej

4.1.6 Skroty i ich znaczenie

EDM Dalmierz elektroniczny
Hk Kat horyzontalny

Wk Kat wertykalny

dHk Delta Kat Horyzontalny
dWk Delta Kat Wertykalny
ud Dystans ukos$ny

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

H Wysokosé

E(Y) Wschaod

NX) Poétnoc

W poprzek W poprzek

L Linia

dWys Delta Wysoko$¢
dWsch Delta Wschod

dPin Wspotrzedna delta pétnoc
dOffs Delta Offset Horz
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\ dLn Delta Linia

4.2 System pomiaru katéw

4.2.1 Informacje ogéine

Odczyty kota pionowego i poziomego dokonywane sg za pomoca $rednicowych ,,Pomiaréw absolutnych”.
W zasadzie odczyty na kole poziomym korygowane sg przez btedy instrumentalne, jak btad poziomej osi
obrotu, btad osi celowej oraz ukos osi obrotu instrumentu. Odczyty na kole pionowym korygowane sg przez
indeks V i ukos osi obrotu instrumentu.

4.2.2 Zasada pomiaru

Urzadzenie oblicza miary katow na podstawie odczytu z dwdch koét.

Pomiar odlegtosci dokonywany dzieki wysytanym poprzez widoczny promien lasera falom pomiarowym,
ktére odbijajg sie od danego obiektu.

Odbite fale stanowig podstawe pomiaru odlegtosci.

Za pomocag elektronicznych libelli (kompensatoréw) korygowane sa nachylenia urzagdzenia oraz odczyty z kot,
jak rowniez dokonywane jest przeliczenie odlegtosci sko$nej na odlegtosé pozioma i réznice wysokosci.
Whbudowany procesor obliczeniowy umozliwia konwersje wszystkich jednostek odlegtosci, takich jak
metryczny metr i jednostki imperialne: stopa, jard, cal itd. Za pomoca cyfrowej podziatki kota przedstawiane
sg rozne jednostki miary kata, jak np. 360° w ukfadzie sze$¢dziesietnym (°’ ") lub gon (g), gdzie petne koto
sktada sig z 400 gradow.

4.2.3 Kompensator dwuosiowy

Kompensator jest systemem niwelacji, sa to np. elektroniczne libelle do okreslania pozostatego nachylenia
osi tachimetru.

Jesli odpowiednie osie tachimetru nie sa prawidtowo ustawione w pionie lub w poziomie, zaleznie od
nachylenia urzadzenia powoduje to mniej lub bardziej istotne btedy w pomiarach katow.

Kompensator dwuosiowy umozliwia okreslenie warto$ci pozostatego nachylenia z duza doktadnoscia
w kierunku wzdtuznym i poprzecznym.
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Korekta obliczen gwarantuje, ze pozostate nachylenia nie beda miaty wptywu na wyniki pomiaréw katéw.

4.3 Pomiar odlegtosci

4.3.1 Pomiar odlegtosci

Pomiar odlegtosci, doktadnos$¢ i czas pomiaru zaleza od kata promienia lasera do punktu celowniczego,
materiatu punktu celowniczego, zdolnosci do odbijania $wiatta przez punkt celowniczy i warunkéw
otoczenia.

Pomiar odlegtosci dokonywany jest za pomoca widocznego promienia lasera, ktéry wychodzi ze $rodka
obiektywu, tzn. dalmierz jest koncentryczny.

W przypadku zwyktych powierzchni pomiar za pomocg promienia lasera nie wymaga stosowania specjalnego
reflektora.

Za zwykte powierzchnie uwaza sie wszystkie powierzchnie, ktdre nie odbijajg $wiatta i sg chropowate.
Zasieg zalezy od zdolnosci odbijania obiektu docelowego, tzn. powierzchnie stabo odbijajace $wiatto, na
przyktad niebieskie, zielone lub czerwone moga powodowaé pewne ograniczenia zasiggu.

Wraz z urzagdzeniem dostarczana jest tyczka do reflektora z naklejong folig odblaskowa.

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

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

Nalezy regularnie kontrolowa¢ kalibracje widocznego promienia pomiarowego lasera w stosunku do
osi celowej. Jesli konieczna jest kalibracja lub nie ma pewnosci, nalezy zwréci¢ sie do swojego
centrum serwisowego Hilti.

4.3.2 Cele
4.3.2.1 Pryzmaty

Pryzmaty umozliwiaja zarowno wykonanie pomiaréw odlegtosci, jak i $ledzenie celu.
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Funkcja $ledzenia celu jest efektywna przy uzyciu pryzmatéw 360°, poniewaz nie jest konieczne poziomo-
wanie pryzmatu i uzytkownik moze skoncentrowac sie na samym pomiarze.

Pryzmaty posiadajg stata, ktéra zalezy od wewnetrznej drogi wigzki $wiatta. W celu wykonania
dokfadnego pomiaru odlegtosci lub pozycji punktu docelowego nalezy dopilnowaé, aby uzyty lub
wybrany zostat wtasciwy pryzmat z odpowiednia stata.

4.3.2.2 Plyty reflektorow i folie odblaskowe

Urzadzenie umozliwia dokonywanie doktadnych pomiaréw odlegtosci do ok. 300 m na pokryta folig
odblaskowa ptyte reflektora lub na naklejone folie odblaskowe, pod warunkiem, ze promien lasera pada na
folie odblaskowg prostopadle.

4.3.2.3 Normalne powierzchnie

W przypadku normalnych powierzchni, np. $cian betonowych, pomiar za pomoca promienia lasera nie
wymaga stosowania reflektora. Za normalne powierzchnie uwaza sige wszystkie powierzchnie, ktére nie sa
lustrzane i sa chropowate. Zasieg zalezy od zdolnosci odbijania obiektu docelowego, tzn. powierzchnie
stabo odbijajace $wiatto, na przyktad niebieskie, zielone lub czerwone moga powodowaé pewne ograniczenia
zasiggu.

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

4.3.3 Tyczka do reflektora

Tyczki do reflektora stosowane sa do mierzenia punktéw podtoza.

Tyczki do reflektora sa wyposazone w reflektor i folie odblaskowa lub w pryzmat, czesto posiadajg réwniez
skale wysokosci reflektora.

4.4 Pomiary wysokosci

4.4.1 Pomiary wysokosci

dH

Urzadzenie umozliwia dokonywanie pomiaréw wysokosci lub réznicy wysokos$ci.
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Pomiary wysokosci opieraja si¢ na metodzie "trygonometrycznego wyznaczania wysoko$ci' i wymagaja
odpowiednich obliczen.
Pomiary wysoko$ci dokonywane sa na podstawie kata wertykalnego i dystansu uko$nego z uwzglgdnieniem
wysokosci instrumentu i wysokosci reflektora.
dH = cos(V)*SD + hi + hr + (korr)
W celu obliczenia absolutnej wysokosci punktu celowniczego (punktu podtoza) do delty wysokosci dodawana
jest wysokosc lokalizaciji (Stat H).
H=StatH + dH

4.5 Wspomaganie tyczenia

4.5.1 Wspomaganie tyczenia

P>

Wspomaganie tyczenia ma forme otworu wylotowego na lunecie, z ktérego wychodzi wiazka $wiatta

w potowie zielona, a w potowie czerwona.

Istniejg cztery mozliwo$ci ustawienia:

o Wyt

e Czestotliwo$¢ migania - wolno

¢ Czestotliwo$¢ migania - szybko

* Czestotliwo$¢ migania - automatycznie: Miganie odbywa sie tylko wéwczas, jesli potaczenie z pryzmatem
zostanie utracone.

W przypadku wtgczonej funkcji wspomagania tyczenia uzytkownik widzi $wiatto zielone lub czerwone,

w zaleznosci po ktérej stronie osi celowej stoi.

Uzytkownik znajduje sie w osi celowej, gdy widoczne sa jednoczesnie oba kolory $wiatta.

4.6 Laserowy wskaznik celu

Urzadzenie posiada EDM z réznymi ustawieniami, zaleznie od celu. Ustawienie EDM
Pomiar bezreflektorowy (RL) umozliwia trwate wigczenie widzialnego promienia pomiarowego (lasero-
wego wskaznika celu).
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Laserowy wskaznik celu moze by¢ uzywany w pomieszczeniach, petniac funkcje widocznego punktu
pomiarowego i tyczonego.

4.7 Punkty danych

Tachimetry Hilti dokonuja pomiaréw danych, ktérych rezultaty tworza punkt pomiarowy.
Punkty pomiarowe oraz opis ich pozycji sa wykorzystywane w aplikacjach, takich jak np. tyczenie lub do
ustalenia lokalizacji.

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

4.7.1  Wybor punktow

Wybdr punktow jest waznym elementem dziatania tachimetru, poniewaz punkty sg przedmiotem pomiaru
i bedg wykorzystywane do tyczenia, ustawiania lokalizacji, kierunku oraz do pomiaréw poréwnawczych.
Mozliwosci wyboru punktu

¢ Zmapy

e Zlisty

* Reczne wprowadzanie

Wybor punktow z mapy:

¢ Funkcja wyboru punktéw prezentuje punkty kontrolne (punkty state) w formie graficzne;j.

Wybor punktéw z listy

Aus Liste wihlen ©

1497.171
492.914
493.845
495.360
1495.592

501.263

Cancel 1 Manuell 2

1. Powr6t do wprowadzania punktow

2. Reczne wprowadzanie punktu

3. Zatwierdzenie wyboru punktu

4. Wybor punktu z listy

5. Wyszukiwanie punktu

6. Nagtowek

7. Wybor punktu z mapy

8. Pasek funkgciji

Reczne wprowadzanie punktow

[ smros - W 0 N =

= [Bowe ===

Manuelle Eingabe 4 er ‘I @ U
Startment | Absteckung | Puriktwahlen | Aus Listewhien | Manuelle Eingabe
Pkt 22
N(X) ‘
e 3 ]
H

Cancel 1 oK 2

9. Anulowanie funkcji
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10. Wybér punktéw
11. Wprowadzanie wspétrzednych punktu
12. Nagtowek

5 Pierwsze kroki

5.1 Wskazniki i elementy obstugi na ekranie dotykowym kontrolera POC 100

10—
F2: Pris
20.03.13 e 12:18

| | |

Wyswietlanie polecen

Stan natadowania akumulatora, status potaczenia radiowego i celu pomiaru
Widok menu (czynno$¢, godzina i data)

Rézne zastosowania

Listwa przyciskéw

e o

5.2 tadowanie akumulatora

5.2.1 tadowanie akumulatora kontrolera w urzadzeniu

1. Wiozy¢ akumulator do kontrolera.
2. Podtaczy¢ zasilacz do kontrolera.
< Po zakonczeniu tadowania, lampka kontrolna stanu natadowania na kontrolerze zaswieci sie na
zielono.
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5.2.2 tadowanie akumulatora tachimetru

1. Podtaczy¢ zasilacz do prostownika.
2. Wiozyé akumulator do prostownika.
< W trakcie tadowania miga zielona dioda LED na prostowniku.
< Po zakonczeniu fadowania na prostowniku zaswieci sig zielona dioda LED.

5.3 Wyjmowanie i wymiana akumulatora

5.3.1 Wymiana akumulatora w tachimetrze

1. Otworzy¢ pokrywe akumulatora za pomoca przycisku.

Aby ustawienia w tachimetrze po zostaty zachowane, po wyjeciu akumulatora nalezy wtozyé nowy
w ciggu 90 sekund.

2. Wsunaé akumulator przyciskiem skierowanym do géry w mocowanie znajdujace sie po wewnetrznej
stronie pokrywy tak, aby styki skierowane byty w strone urzadzenia, a przycisk kontrolny na akumulatorze
byt skierowany do géry.
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5.3.2 Wymiana akumulatora w kontrolerze

Odkreci¢ sruby przegrody na baterie.

Zdjaé pokrywe akumulatora.

Wyja¢ akumulator.

Witozy¢ akumulator do komory stykami do dotu.
Natozy¢ pokrywe.

Z powrotem wiozy¢ $ruby i przykrecic.

I

5.4 Nawiazywanie potaczenia radiowego

1. Wiaczy¢ tachimetr oraz kontroler.

Obstuga tachimetru odbywa sie wytacznie za pomoca kontrolera. Dlatego konieczne jest
nawigzanie potaczenia radiowego migdzy kontrolerem a tachimetrem.

2. Uruchomi¢ aplikacje Hilti w Start/ Programy na kontrolerze.

3. Na stabilnym podtozu lub na statywie wypoziomowac¢ tachimetr za pomoca wyswietlonej elektronicznej
libelli.

4. Wybra¢ w menu opcje Radio Channel, a nastepnie zadany kanat za pomoca przycisku ze strzatka.

5. Nacisna¢ na kontrolerze w pierwszym oknie dialogowym przycisk Radio, aby wprowadzi¢ odpowiednie
ustawienia potaczenia.

6. Wybra¢ w kontrolerze ten sam kanat radiowy, co w tachimetrze.
< Potaczenie powinno zosta¢ nawiazane w ciggu maksymalnie 2 minut.
< Nawigzanie potaczenia bgdzie widoczne na kontrolerze w postaci wyswietlenia dwéch baterii, a na

tachimetrze w formie komunikatu statusu Connected.

7. Nalezy upewnic sig, ze w kontrolerze witaczone jest radio oraz ze w obu urzadzeniach ustawiony jest ten
sam kanat radiowy.

8. Jesli mimo wielokrotnych prob nie uda sie nawiaza¢ potaczenia radiowego, nalezy wytaczy¢ oba
urzadzenia i ponownie wiaczyc.

5.5 Sprawdzanie dziatania

Sruby poziomego i pionowego ruchu leniwego oraz ogniskowania dziataja w trybie zmotoryzowanego ruchu
ciggtego.

Nalezy pamietac, ze urzadzenie jest wyposazone w sprzegta poslizgowe umozliwiajace obrét wokoét
alidady i nie wymaga blokowania $rubami ruchu leniwego.

Polski 23

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931/ 000/ 00



(=1L

5.6 Elementy obstugi i wskazniki

5.6.1 Panel obstugi na tachimetrze

Panel obstugi sktada sig z 5-wierszowego wyswietlacza z 4 przyciskami. Za pomoca tego modutu mozliwe
jest wprowadzanie ustawien podstawowych tachimetru.

Przyciski funkcyjne na tachimetrze — Strona 24
Przyciski funkcyjne na tachimetrze

Witaczanie/wytaczanie urzadzenia

Pion laserowy Wk. / Wyt.

Przesunigcie ustawienia ostrosci w dét, cyklicznie

Potwierdzenie wyboru ekranu.

HEE®

5.6.2 Panel obstugi na kontrolerze
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Panel obstugi kontrolera sktada sig¢ z 7 przyciskéw z nadrukowanymi symbolami oraz ekranu dotykowego
(touchscreen) umozliwiajgcego interaktywna obstuge.
Przyciski funkcyjne na kontrolerze — Strona 25

Przyciski funkcyjne na kontrolerze

Wiaczanie/wytgczanie urzadzenia

Wiaczenie lub wytaczenie podswietlenia wyswietlacza

II(J

Wywotanie menu FNC do ustawien pomocniczych
FNC Y pomoeniezy

Anulowanie lub zakonczenie wszystkich aktywnych funkcji i powrét do
menu Start

Przycisk funkcyjny konfigurowany przez uzytkownika

Przycisk funkcyjny konfigurowany przez uzytkownika

Przycisk funkcyjny sterowania i wyszukiwania pryzmatu

HEES

5.6.3 Wskazniki stanu
W prawym gornym rogu wyswietlacza znajduja sie istotne wskazniki stanu urzadzenia.
Wskaznik stanu — Strona 25

Wskaznik stanu

Kompensator Wt. / Wyt.

i

EDM

%g Aktywny cel

@' Typ

_*_ » Ustawienie z uwzglednieniem statusu laserowego wskaznika celu
i pionu laserowego

Poziom natadowania baterii: 0 - 100%

Hnfal.]
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5.7 Wiaczanie / wytaczanie kontrolera

5.7.1 Wiaczanie
W celu wigczenia nacisnaé krétko przycisk Wh. lub Wyt

Jesli urzadzenie zostato wczes$niej catkowicie wytaczone, proces uruchomienia trwa ok. 20-30 sekund.
Nastepnie pojawia sie kolejno dwa ponizsze wskazania.

Proces uruchamiania jest zakonczony, gdy trzeba bedzie przystapi¢ do poziomowania urzadzenia.
W celu wytaczenia przytrzymaé przez ok. 2 sekundy wcisniety przycisk Wt. lub Wyt (2 krétkie sygnaty
akustyczne), nastepnie pusci¢ przycisk.

5.7.2 Wylaczanie

Nalezy pamietac, ze przy wytaczaniu i ponownym wigczaniu urzadzenia zadawane jest pytanie, ktore
wymaga od uzytkownika dodatkowego potwierdzenia zleconej operaciji.

Nacisna¢ przycisk Wi. lub Wyt.

Gerat Ausschalten
Starimen | Gerst Ausschaten
‘ ® o @

Ende Neustart Ausschalten

Cancel

1. Anulowanie i powr6t do poprzedniego ekranu
2. Aplikacja Hilti zostanie zakonczona, kontroler pozostanie wiaczony
3. Ponownie uruchomié kontroler

Powoduije to utrate danych, ktére nie zostaty zapisane.
4. Catkowicie wytaczy¢ kontroler

5.8 Ustawianie urzadzenia

5.8.1 Ustawianie za pomoca punktu podtoza i pionu laserowego

Urzadzenie powinno zawsze sta¢ nad punktem zaznaczonym na podfozu, aby w przypadku odchylen
pomiarowych istniata mozliwo$¢ odwotania sie do danych lokalizacyjnych oraz punktéw lokalizacyjnych lub
orientacyjnych.

Urzadzenie jest wyposazone w pion laserowy, ktory wiacza sig¢ po uruchomieniu urzadzenia.
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5.8.2 Ustawianie urzadzenia

1. Ustawi¢ $rodek gtowicy statywu mniej wiecej nad punktem podioza.
Przykreci¢ urzadzenie do statywu, wtgczy¢ urzadzenie i pion laserowy.
3. Przesuna¢ dwie nogi statywu w taki sposéb, aby promien lasera znalazt sie na znaczniku na podtozu.

N

ﬂ Zwroci¢ przy tym uwage, aby gtowica statywu ustawiona byta mozliwie poziomo.

4. Whbi¢ nogi statywu w ziemie.

5. Wyregulowaé $ruby nég w taki sposob, aby pozostata réznica od punktu lasera do oznaczenia na podtozu
znikneta. Punkt lasera musi znalez¢ sie doktadnie na oznaczeniu podtoza.

6. Przedtuzy¢ nogi statywu, przesuwajac libelle na spodarce na $rodek.

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

7. Przesuna¢ urzadzenie na talerzu statywu w taki sposéb, aby pion laserowy ustawiony zostat doktadnie
centralnie na punkcie podtoza.

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

Strzatki wskazuja kierunek obrotu $rub poziomujacych spodarki, powodujacego przesuwanie sie
pecherzykéw do $rodka.

9. Sprawdzi¢ pozycje pionu laserowego na punkcie podtoza i w razie potrzeby jeszcze raz przesunac
urzadzenie na talerzu statywu.
10. Wiaczy¢ urzadzenie.

Przycisk OK uaktywni sie, gdy warto$¢ catkowitego nachylenia wskazywanego przez pecherzyki
poziomnicy dla kierunku wzdtuznego (L) i poprzecznego (Q) znajdujg sie w zakresie 50".
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5.8.3 Ustawianie wedtug rur i pionu laserowego

Punkty czesto sg oznakowane w podtozu za pomoca rur.
W takim przypadku pion laserowy jest skierowany do wnetrza rury i jest niewidoczny.

Aby plamka lasera stata sie widzialna, nalezy potozy¢ na rurze papier, folie lub inny mato przezroczysty

materiat.

6 Ustawienia systemowe

6.1 Konfiguracja

W ostatnim wersie menu gtéwnego obecny jest przycisk konfiguracyjny Konfig, ktéry umozliwia wprowa-

dzanie podstawowych ustawien systemowych.
W menu konfiguracji dostepne sg przyciski menu.

6.2 Ustawienia
Mozliwe ustawienia — Strona 28
Mozliwe ustawienia

Wyswietlanie wspotrzednych z opcjami

ENH, NEH, XYH, YXH, XYZ, YXZ

Format dziesigtny Kropka (1000.0)
Przecinek (1000,0)

Jednostki kata Grady-Minuty-Sekundy
Gon

Rozdzielczo$¢ katowa na wyswietlaczu odpowied- | 1", 5", 10"

nio do wybranej jednostki miary kata 5cc, 10cc, 20cc

Jednostki odlegtosci metry

stopy US, stopy Int, Ft/in-1/8, Ft/in-1/16

Odczyt zerowy na kole pionowym

Zenit

Horyzont

Automatyczne wytaczanie Wt
Wyt

Sygnat akustyczny Wi.
Wyt

Jezyk Wybor réznych jezykéw dla poszczegdlnych
wskaznikow

28 Polski

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931/ 000/ 00




=L

6.3 Kalibracja wyswietlacza

Jest to funkcja Windows, ktéra umozliwia ponowne definiowanie wymiaréw wyswietlacza co jakis$ czas.
Postepowac zgodnie z instrukcjami systemu Windows.

6.4 Godzina i data

Data i godzina zostang pobrane z systemu Windows. Nie ma mozliwosci ich ustawienia.

6.5 Kalibracja w terenie

Funkcja kalibrowania tachimetru (kalibracja w terenie) umozliwia kontrole urzadzenia i elektroniczna regulacje
parametrow urzadzenia przez uzytkownika.

Urzadzenie w momencie wysyiki jest prawidtowo nastawione.

Wskutek wahan temperatury, ruchdéw podczas transportu oraz zuzywania sie istnieje mozliwos¢, ze nastawy
urzgdzenia zmienig sig wraz z uptywem czasu.

Z tego wzgledu urzadzenie posiada funkcje sprawdzenia nastaw i dokonania ewentualnej kalibracji w terenie.
W tym celu nalezy umiesci¢ urzadzenie w bezpieczny sposéb na statywie wysokiej jakosci i ustawi¢ dobrze
widoczny i dobrze rozpoznawalny cel w zakresie + 3 stopni wzgledem poziomu w odlegtoéci ok. 70-120 m.

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

ﬂ Postepowac zgodnie z instrukcjami na wys$wietlaczu.

Ta aplikacja kalibruje i justuje nastepujace osie instrumentu:
e OS$celowa

e Wartos¢ V

¢ Kompensator dwuosiowy (obie osie)

e Automatyczna o$ celowa pryzmatu

W przypadku kalibracji w terenie nalezy zachowaé szczegdlng starannos$¢ i doktadnosé. Niedoktadne
namierzanie lub wstrzasy moga by¢ powodem uzyskania btednych wartosci kalibracji, konsekwencja
ktérych beda pomiary obciazone btedem.

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

6.6 Serwis Hilti

Serwis Hilti przeprowadza kontrole urzadzenia, a w razie stwierdzenia odchylenia dokonuje przywrécenia
funkcjonalnosci oraz przeprowadza ponowng kontrole zgodnosci urzadzenia ze specyfikacja. Zgodno$é
ze specyfikacja w momencie przeprowadzania kontroli jest potwierdzana na pismie w formie certyfikatu
serwisowego (Service Certificate).

Zalecenie

e W zaleznosci od przecietnego wykorzystania urzgdzenia dobra¢ odpowiednig czestotliwos¢ kontroli.

* Przynajmniej raz do roku zleca¢ kontrolg w serwisie Hilti.

e W przypadku ponadprzecietnego stopnia wykorzystania urzadzenia zleci¢ kontrole serwisowi Hilti.

* Przed przystapieniem do waznych prac / zlecen zleci¢ kontrole serwisowi Hilti.

Przeprowadzenie kontroli w serwisie Hilti nie zwalnia uzytkownika z obowiazku kontrolowania urzadzenia
przed i podczas eksploataciji.

6.7 Ustawienia pryzmatu

Wprowadzenie ustawien pryzmatu jest konieczne, poniewaz rézne pryzmaty wymagaja réznych korekt
obliczen odlegtosci. Korekty te dotycza gtéwnie statej pryzmatu, ktéra uzytkownik moze wprowadzi¢
recznie.
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6.8 Ustawienia parametrow wyszukiwania

Jedna z najwazniejszych funkcji zmotoryzowanego tachimetru jest $ledzenie oraz wyszukiwanie pryzmatu.
W celu zoptymalizowania wyszukiwania pryzmatu mozliwe jest ustawienie réznych parametrow.

Parametry wyszukiwania — Strona 30
Parametry wyszukiwania

Parametry wyszukiwania Opcje ustawien
Utrata kontaktu z pryzmatem Ekstrapolacja, Stop
Czas ekstrapolaciji 1,2, 3, 5 sekund
Zakres wyszukiwania (poziomo) 1-90° w przedziatach co 1°
1-100 gondéw w skokach co 1 gon
Zakres wyszukiwania (pionowo) 1-90° w przedziatach co 1°
1-100 gondéw w skokach co 1 gon

6.9 Informacje systemowe (1)

Wyswietlacz informacji systemowych

e Typ kontrolera

* Wersja oprogramowania uzytkowego

* Wersja systemu operacyjnego

Opcja POS umozliwia wy$wietlanie nastepujacej informacji o tachimetrze:

Informacje o tachimetrze

* Typ tachimetru

* Numer seryjny tachimetru

* Wersja oprogramowania wspomagajacego system operacyjny tachimetru

6.10 Ustawienia dla EDM i celu standardowego

Ustawienie determinuje metode pomiaru odlegtosci oraz okres$la standardowo uzywany cel. Mimo zapamie-
tywania przez system ostatnich ustawien, niektére stany systemu wymagaja przywrdcenia ustawien stan-
dardowych.

EDM i cel standardowy — Strona 30

EDM i cel standardowy

Parametry wyszukiwania Opcje ustawien
Standardowy EDM Cel automatyczny
Recznie
Bez reflektora (RL)
Standardowy cel Standardowy pryzmat 360° POA 20

Pryzmat miniaturowy 360° POA 21

Pryzmat do pomiaréw realizacyjnych i wytyczen
POA 22

Pryzmat écienny POA 23

Folia odblaskowa

Pryzmat przesuwny 360° POA 53

Pryzmat spersonalizowany

6.11  Przyporzadkowanie funkcji przyciskom F1 i F2

W przypadku tego ustawienia istnieje mozliwo$¢ przyporzadkowania przyciskom funkcyjnym F1 i F2
odpowiednich funkgji z listy.

Przycisk funkcyjny mozna wywota¢ w dowolnym momencie i skorzysta¢ z przyporzadkowanej mu funkcji.
Przyporzadkowanie funkcji przyciskom F1 i F2 — Strona 31

Nie ma mozliwosci wywotania funkcji w ramach innej funkcji. W niektorych przypadkach okreslona
funkcja moze nie mie¢ sensu w danym momencie lub na danym etapie aplikacji. Wéwczas pojawi sie
odpowiednie ostrzezenie.
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Przyporzadkowanie funkcji przyciskom F1 i F2
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Lista funkcji

Opis

Wybér typu celu

Mozliwo$¢ dokonania w dowolnym momencie
wyboru innego typu celu, np. zmiany pryzmatu
360° na foli¢ odblaskows itp.

Zmiana pomigdzy pryzmatem a RL i laserowym
wskaznikiem celu

Dokonanie zmiany typu EDM z pryzmatu i pomiaru
bezreflektorowego na laserowy wskaznik celu
przez nacisniecie przycisku.

Kontrola punktu referencyjnego

Szybkie sprawdzenie punktu referencyjnego pod-
czas dziatania aplikacji. Automatycznie namierza
wybrany punkt referencyjny i podaje réznice wspoét-
rzednych. Po zatwierdzeniu nastepuje powrdt do
aplikacji wyjsciowe;.

Wspomaganie tyczenia

Nacisnigcie przycisku powoduje zmiang ustawien
kontrolki w sekwencjach:

o Wyt
¢ Normalnie
* Szybko

* Automatycznie = przetgczenie na ustawienie
"Normalnie" w przypadku utraty kontaktu
z pryzmatem w trybie $ledzenia pryzmatu.

Pomiar (Meas)

Pomiar odlegtosci i kata przez nacisniecie przyci-
sku

Osobny pomiar odlegtosci i kata (Dist & Rec)

Uruchamia funkcje pomiaru odlegto$ci i pomiaru
kata osobno (Dist & Rec)

Usuwanie ostatniego zapisanego punktu pomiaro-
wego

Usuwa ostatni punkt pomiarowy z pamigci danych

7 Menu funkciji (FNC)

74 Wybor funkcji

¥ Hiros.

Funktion wahlen

Startmena | Funktion wahlen

Prisma /DR

Einweishilfe

Aus Normal Schnell Auto

Hellig. e l:\
o
Kompensator aus ° ]

. Powrdt do poprzedniego okna dialogowego
. Otwieranie podrecznika

. Potwierdzenie okna dialogowego

. Wybor trybu pomiaru

Ustawianie pods$wietlenia wy$wietlacza
Kompensator wt./wyt.

... |
P

Poziomnica: Wywotanie elektronicznej poziomnicy i pionu laserowego
Potaczenie radiowe wt./wyt., wybdr kanatu radiowego

0. PPM: Ustawienia korekt atmosferycznych
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7.2 Kontrolka

P

Wspomaganie tyczenia ma forme otworu wylotowego na lunecie, z ktérego wychodzi wigzka $wiatta
w potowie zielona, a w potowie czerwona.

Mozliwe sg cztery r6zne ustawienia:

o Wyt

¢ Czestotliwo$¢ migania - wolno

* Czestotliwo$¢ migania - szybko

¢ Czestotliwo$¢ migania - automatycznie

To ustawienie generuje miganie wytacznie w przypadku utraty potgczenia z pryzmatem, w pozostatych
przypadkach miganie jest wylaczone. W przypadku wigczonej funkcji wspomagania tyczenia uzytkownik
widzi $wiatto zielone lub czerwone, w zalezno$ci po ktérej stronie osi celowej stoi. Uzytkownik znajduje sie
w osi celowej, gdy widoczne sg jednoczesnie oba kolory $wiatta.

Opcje ustawien — Strona 32

Opcje ustawien

Ustawienia Opcije ustawien
Zmiana ustawienia po kazdym nacisnigciu przyci- Wiyt.
sku Normalnie = standardowa czestotliwo$¢ migania

Szybko = duza czestotliwo$é migania
Automatycznie = standardowa czestotliwo$¢ mi-
gania WL, jesli podczas wykrywania celu utracono
kontakt z pryzmatem. Standardowa czestotliwo$¢
migania WYL., jesli wykryto pryzmat.

7.3 Kompensator

Urzadzenie posiada dwuosiowg libellg elektroniczng (= kompensator).

Kompensator mierzy nachylenie urzadzenia. Po wypoziomowaniu urzadzenia wykonywane sa precyzyjne
pomiary pozostatego nachylenia, na podstawie ktorych obliczane sa odpowiednie korekty katow w przypadku
bardziej stromego przebiegu wizur. Na bardzo niestabilnym podfozu, np. szalunkach, czesto moga
pojawia¢ sie komunikaty o btedzie. Aby tego unikna¢, mozna wytaczy¢ kompensator, co jednak wiaze sie
niewykonywaniem obliczen korekt katow w przypadku bardziej stromego przebiegu wizur.

Opcije ustawien — Strona 32

ﬂ Pozostate nachylenie urzadzenia nie ma wptywu na pomiar kata w przypadku poziomych wizur.

Opcje ustawien

Ustawienia Opcje ustawien
Zmiana ustawienia po kazdym nacisnieciu przyci- Whyt.: brak korekt kata wynikajacych z nachylenia
sku urzadzenia
WH.: korekty kata wynikajace z nachylenia urzadze-
nia
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7.4 Laserowy wskaznik celu

Urzadzenie posiada EDM z roéznymi ustawieniami, zaleznie od celu. Ustawienie EDM
Pomiar bezreflektorowy (RL) umozliwia trwate wiaczenie widzialnego promienia pomiarowego (lasero-
wego wskaznika celu).

Laserowy wskaznik celu moze byé uzywany w pomieszczeniach, petnigc funkcje widocznego punktu
pomiarowego i tyczonego.

7.5 Korekty atmosferyczne

To urzadzenie wykorzystuje promien lasera do pomiaru odlegtosci. Ogdlnie obowigzuje zasada, ze jesli
wiazka $wiatta przechodzi przez powietrze, gestos¢ powietrza powoduje zmiang predkosci Swiatta. Nasile-
nie wptywu tego czynnika zalezy od gestosci powietrza. Gesto$¢ powietrza zalezy przede wszystkim od jego
ci$nienia i temperatury, w znacznie mniejszym stopniu od wilgotnosci powietrza. W przypadku koniecznosci
dokonania doktadnego pomiaru odlegtoéci nalezy uwzgledni¢ wptyw czynnikéw atmosferycznych. Urzadze-
nie automatycznie oblicza i koryguje odpowiednie odlegtosci, co wymaga wprowadzenia temperatury oraz
ci$nienia powietrza. Parametry te moga by¢ podawane w réznych jednostkach.

Po nacisnieciu przycisku ppm mozna wprowadzi¢ parametry dotyczace warunkéw atmosferycznych, aby
kazda zmierzong odlegto$¢ skorygowa¢ o odpowiednig wartos¢ ppm. Wybra¢ odpowiednie jednostki
i wprowadzi¢ ci$nienie i temperature.

Opcje ustawien — Strona 33

Korekty odlegtosci zostang podane w ppm (parts per million). 10 ppm odpowiada 10 mm / km lub

1mm /100 m.
Opcje ustawien

Ustawienia Opcje ustawien

Jednostka cisnienia atmosferycznego hPa
mmHg
mbar
inHg
psi

Jednostka temperatury °C
°F

7.6 Ustawienia EDM

EDM (Electronic Distance Meter) mozna za pomoca przycisku EDM zastosowa¢ w réznych ustawieniach
pomiaréw.

Ustawienie zmienia si¢ po kazdym nacisnigciu przycisku:

* Pryzmat w trybie automatycznym: automatyczne $ledzenie pryzmatu i ciagty pomiar odlegtosci

¢ Pryzmat w trybie recznym: Pomiar odlegto$ci za naci$nieciem przycisku

* RLiwskaznik punktowy: Pomiar odlegtosci bez reflektora z witgczonym wskaznikiem laserowym

Polski 33

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931/ 000/ 00



(=1L

7.7 Podswietlanie wyswietlacza

Podswietlenie wySwietlacza mozna wiaczac i wytaczaé za pomoca przycisku podswietlenia.
Dalsze naciskanie przycisku umozliwia przy wtaczonym podswietleniu wy$wietlacza 5-stopniowa regulacje
jego natezenia od 1/5 do 5/5.

ﬂ Im wieksza jasno$¢ wyswietlacza, tym wigksze jest zuzycie pradu.

7.8 Libella (kompensator)

¥ rimiros =

3

Libelle

Startmend | Funktion wahen | Ubelle 1032

T re 111

[

1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
2. Potwierdzenie aktualnego okna
3. Nagtéwek: Poziomowanie urzadzenia

Poziomowanie urzadzenia — Strona 34

ﬂ Przycisk potwierdzenia OK staje sie aktywny, gdy warto$¢ catkowitego nachylenia wskazywanego
przez pecherzyki libelli dla kierunku wzdtuznego (L) i poprzecznego (Q) znajduja sie w zakresie 50“. Im
wigksza jest grubosé linii przy symbolu pionu laserowego, tym bardziej intensywne jest $wiatto lasera.

ﬂ Aby wiaczy¢ aplikacje, nalezy za pomoca $rub poziomujacych ustawié elektroniczng libelle na $rodku
z mozliwie jak najwigksza doktadnoscia. Strzatki wskazuja kierunek obrotu $rub poziomujacych
spodarki, powodujacego przesuwanie si¢ pecherzykéw do $rodka.

Poziomowanie urzadzenia

]
-]

Zwiekszenie intensywnosci pionu laserowego (stopnie 1-4)

Zmniejszenie intensywnosci pionu laserowego (stopnie 1-4)

7.9 Przycisk pomocy

Za pomoca przycisku Pomoc w kazdym miejscu systemu mozna wywotaé pomoc dla aktualnego okna
dialogowego.
Pomoc odnosi sie do tresci aktualnego okna dialogowego.

8 Funkcje aplikacji

8.1 Projekty

Przed uruchomieniem aplikacji tachimetru nalezy otworzy¢ lub wybra¢ projekt. Jesli dostepny jest co
najmniej jeden projekt, wyswietlany jest wybér projektow. Brak jakiegokolwiek projektu powoduje przejscie
do funkgciji tworzenia nowego projektu.

Wszystkie dane sa przyporzadkowywane aktywnemu projektowi i odpowiednio zapisywane.

34 Polski

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931/ 000/ 00



8.1.1 Ekran aktywnego projektu

Jesli w pamieci znajduije sig jeden projekt lub kilka projektéw i jeden z nich ma status aktywnego projektu, przy
kazdym wiaczeniu aplikacji nalezy zatwierdzi¢ dany projekt, wybra¢ inny projekt lub utworzy¢ nowy projekt.

8.1.2 Wybor projektu
Z wyswietlonych projektow wybrac¢ ten, ktéry ma by¢ ustawiony jako aktualny projekt.

8.1.3 Utworzenie nowego projektu

Wszystkie dane sa zawsze przyporzadkowane jednemu projektowi.

Nowy projekt nalezy utworzy¢é w przypadku koniecznos$ci ponownego przyporzadkowania danych, ktére
powinny by¢ wykorzystywane tylko w tym projekcie.

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

Wprowadzenie nieprawidtowych danych sygnalizowane jest pojawieniem si¢ komunikatu o koniecz-
nosci ponownego wprowadzenia.

8.1.4 Informacja o projekcie

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

8.2 Lokalizacja i orientacja

Ten rozdziat nalezy przeczyta¢ ze szczegdlng uwaga.

Ustawianie lokalizacji jest jedng z najwazniejszych czynnosci w przypadku korzystania z tachimetru
i wymaga duzej starannosci.

Najtatwiejszg i najbardziej niezawodng metodg jest ustawianie nad punktem podtoza i stosowanie pewnego
punktu celowniczego.

Mozliwo$¢ tyczenia metoda Dowolnej lokalizaciji oferuje wieksza elastyczno$c¢, wiaze sie jednak z pewnym
ryzykiem, wynikajacym na przyktad z przeoczenia bteddw, ich powielania itp.

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

Wystarczy pomys$le¢ o tym: Jesli lokalizacja jest nieprawidtowa, to wszystko co nastepnie jest
mierzone w tej lokalizacji jest nieprawidiowe. Naleza do tego wtasciwe prace, takie jak pomiary,
tyczenie, instalacja itd.

8.2.1 Przeglad

Lokalizacja i orientacja sa konieczne do ustawienia urzadzenia w otoczeniu odpowiednich wspétrzednych.
Lokalizacja ustawia urzadzenie w otoczeniu wspotrzednych, natomiast orientacja okresla pozycje kota
poziomego.

Lokalizacja moze by¢ okreslana réznymi metodami:

¥ Hiipos.

Station-Aufst. wahlen % " %::P ==

Startmen | Mess Reg | Station-Aufst. wahien 1052

Hoéhen ‘Ein

Pkt-System ‘Bauachse Q

Stat-Aufst. ‘Uber Pkt

|

‘ 1 2 3
Wybor typu lokalizacji

1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego

2. W przypadku stosowania parametrow wysokos$ci mozna wprowadzi¢ nowg wysoko$¢ (nawet po
zakonczeniu pozycjonowania).
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Potwierdzenie okna dialogowego

Witaczanie/wytaczanie uwzgledniania wysokosci

Wybor uktadu punktéw, wspoétrzednych lub osi budowli
Wybér typu lokalizacji: nad punktem lub dowolna lokalizacja

IS

Jesli lokalizacja bedzie dokonywana z wytaczeniem wysokosci, nie beda wyswietlane zadne istotne
dane dotyczace wysokosci (wysokos¢, w.rfl, w.ist)!

W przypadku okreslania lokalizacji metoda Dowolna lokalizacja, uktad wspotrzednych jest definiowany
przez punkty referencyjne. Punkty referencyjne posiadajg wspétrzedne. W przypadku okreslania lokalizacji
na podstawie wybranej osi budowli, uktad wspétrzednych jest definiowany przez punkty osi budowli. Punkty
osi budowli mozna zmierzy¢ bezposrednio, znajomos$¢ wspoétrzednych nie jest wymagana (w przeciwienstwie
do metody dowolnej lokalizacji).

8.2.2 Ustawianie lokalizacji nad punktem

W przypadku wielu budowli punkty z wymiarowania, a czasami takze pozycje elementéw konstrukcyjnych,
osie budowli, fundamenty itd. s opisane za pomoca wspétrzednych.

Urzadzenie nalezy ustawi¢ nad zaznaczonym punktem podtoza, ktérego pozycja jest okreslona za pomoca
wspotrzednych i od ktérego zapewniona jest dobra widocznos¢ mierzonych punktéw lub elementéw.
Szczegodlng uwage nalezy zwrdéci¢ na stabilne | bezpieczne ustawienie za pomoca statywu.

N(X)

. LB,

» E(Y)

Pozycja urzadzenia znajduje sie w punkcie wspodtrzednych PO i namierza w celu orientacji inny punkt
wspétrzednych P1. Urzadzenie oblicza potozenie w ramach uktadu wspoétrzednych.

W celu lepszej identyfikaciji punktu orientacyjnego mozna zmierzy¢ odlegtos$c i poréwnac wynik z odlegtoscia
obliczong na podstawie wspétrzednych. Dzieki temu zyskuje sie wiekszg pewno$é odnosnie wyboru
prawidtowego punktu celowniczego.

Jesli opisany za pomocg wspétrzednych punkt PO posiada wysoko$¢, jest ona traktowana jako
wysokos$é lokalizacji. Przed ostatecznym ustawieniem lokalizacji w kazdej chwili mozna ponownie
okresli¢ wysokos$¢ lokalizacji lub dokonac jej zmiany.

Station-Aufst. wahlen % .. %:ZP =

Startmen | Absteckung | Station-Aufst. wahlen o221

Hoéhen Ein

Stat-Aufst. Uber Pkt

Pkt-System Koord/Plan e

1 2 3
Cancel Neue H

1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego

2. W przypadku stosowania parametrow wysoko$ci mozna wprowadzi¢ nowag wysoko$¢ (nawet po
zakonczeniu lokalizacji).
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3. Potwierdzenie okna dialogowego

4. Wiaczanie/wytaczanie uwzgledniania wysokos$ci

5. Wybor uktadu punktow: Wspoétrzedne

6. Wybor typu lokalizacji: Lokalizacja za posrednictwem punktu
2. Wybor punktu lokalizacji

¥ i P05 e . ™

TS

Startmend | Mess Reg | Station-Aufst. wahlen | Stationspkt setzen ox12

Stat Pkt Q ‘

hi

Stationspkt setzen

Zuriick

Ref Pkt

Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
Wybér punktéw celowniczych

Wybor punktu lokalizacji

Ustalenie wysoko$ci instrumentu

oo

3. Wybor punktéw orientacyjnych

¥ Hiipos.

Station setzen

Startmend | Abstackung | Station-Aufst. wahlan | Stationspkt sstzan | Zislokt Massen

Stat Pkt e 7

hi 6.000 m
Anzahl Ori Pkt 1
StDev(HA)

StDev(H)

Zuruck Setzen

Powrét do poprzedniego okna dialogowego
Wprowadzenie kata orientacyjnego (wytacznie wprowadzenie kata, nie jest wykonywany pomiar odcinka)
Uruchomienie pomiaru do punktu orientacyjnego
Wiaczenie procesu obliczania (mozliwe dopiero po dokonaniu pomiaru co najmniej jednego punktu
orientacyjnego)

9. Wybor punktu lokalizacji

10. Ustalenie wysokosci reflektora

© N o

4. Wybor punktow orientacyjnych lub uruchomienie obliczenia
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Station setzen

Starimend | Absteckung | tston-Aufs, wahlen | Stationspkt seczen | Zislpkt issen | taon setzen ox0
Stat Pkt 9 7
hi 6.000 m

| Anzahl Ori Pkt 1 ‘
StDev(HA) —
StDev(H) |

1 2 3 @
Zurick Stat H Ans Setzen

11. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
12. Ustalanie wysokosci lokalizacji

13. Wyswietlanie wynikéw

14. Ustawianie lokalizaciji

15. Ustalenie nazwy lokalizacji

Pomiar wysokosci BM
[ s — . )

Meas Target Pt.2

Home | Layout | Selact Station Typs | Sat Station | Meas Targat Pt.2 1033
PtID 5
HR 1.500 m ‘
| No. Pts 2
dHD -
dH

16. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
17. Reczne wprowadzenie wysokosci

18. Rozpoczecie pomiaru

19. Potwierdzenie okna dialogowego

20. Wybor punktu wysokosci

21. Wysoko$¢ referencyjna punktu

22. Ustalenie wysokosci instrumentu

283. Ustalenie wysokosci reflektora

Eing. Hohe Ref-Marke

Startment | Absteckung | Station-Aufst. wahlen | Station setzen | Zielpkt Messen 1 | Station setzen | Eing. Hohe Ref-Marke o206

hi

| Ref. Hohe e 300.000 m

1.650 m ‘

hr ° 1.500 m

Stat H 300.000 m

1 2 3 4
Cancel Pkt H Mess OK

24. Powro6t do poprzedniego okna dialogowego
25. Wybor wysokosci nad punktem

26. Rozpoczecie pomiaru

27. Potwierdzenie okna dialogowego
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28. Reczne wprowadzenie wysokosci

29. Ustalenie wysoko$ci instrumentu

30. Ustalenie wysokosci reflektora

Po recznym wprowadzeniu wysokos$ci mozna za pomoca 3 namierzy¢ punkt wysokosci i dokonac jego
pomiaru. Wysokos$¢ lokalizacji jest obliczana na podstawie pomiaru do punktu wysokosci / znacznika
wysokosci.

Po recznym wprowadzeniu wysoko$ci mozna za pomoca 4 bezposrednio wyznaczy¢ wysoko$¢ lokalizacii,
bez koniecznos$ci wykonywania pomiaru.

W przypadku wiaczenia opcji Wysokosci, nalezy ustawi¢ wysokos$¢ lokalizacji, ewentualnie wartosé
wysokosci jest znana. Jesli wysoko$¢ lokalizacji nie zostata ustawiona lub nie jest znana, pojawia sie
komunikat o btedzie i koniecznosci okreslenia wysokosci lokalizacji.

8.2.3 Dowolna lokalizacja

Metoda dowolnej lokalizacji pozwala okresli¢ potozenie lokalizacji za pomoca pomiaru katéw i odlegtosci
do dwodch punktow referencyjnych. Metoda dowolnej lokalizacji jest wykorzystywana w przypadku, gdy
nie ma mozliwosci ustawienia ponad punktem lub jesli widoczno$¢ mierzonych pozycji jest ograniczona.
W przypadku metody dowolnej lokalizacji nalezy zachowa¢ szczegdlng starannos$é. W celu okreslenia
lokalizacji wykonywane sg dodatkowe pomiary. Dodatkowe pomiary zawsze niosg ze sobg ryzyko btedow.
Poza tym nalezy upewni¢ sie, ze zalezno$ci geometryczne gwarantujg przydatno$¢ pozycji.

Aby obliczy¢ odpowiednig pozycje, urzadzenie doktadnie sprawdza zalezno$ci geometryczne i ostrzega
w przypadkach krytycznych. Jednak obowiazkiem uzytkownika jest zachowanie szczegdlnej ostroznosci,
gdyz oprogramowanie nie jest przygotowane na kazda ewentualnosé.

Dowolne ustawienie urzadzenia

W przypadku dowolnego ustawienia urzadzenia nalezy znalezé punkt na otwartej przestrzeni, tak aby co
najmniej dwa punkty o danych wspétrzednych, jak réwniez mierzone punkty byty jak najlepiej widoczne.
Zaleca sie zaznaczenie najpierw na podtozu wybranego miejsca, a dopiero pdzniej ustawienie na nim
urzadzenia. Dzigki temu zawsze istnieje mozliwo$¢ ponownego sprawdzenia pozycji i wyeliminowania
ewentualnych nieoznaczonosci.

N(X)

B

;P2

> E(Y)

Pozycja urzadzenia znajduje si¢ w dowolnym punkcie PO i kolejno wykonywany jest pomiar katéw oraz
odlegtosci do dwoch lub wiecej punktow referencyjnych P1, P2 i PX o znanych wspotrzednych. Nastepnie
na podstawie pomiaréw do obu punktéw referencyjnych obliczana jest pozycja urzadzenia.

1. Uruchamianie lokalizacji
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T iros . . ==
Schnurgerust

Sarimend | Schnurgerdst o518
Proj O =
Station Pkt 17 (
Ori Pkt 20
Instr. Hohe 4.000 m

1. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
2. Przejecie lokalizacji z ostatniego projektu

3. Uruchomienie nowej lokalizacji

4. Wybor projektu

5. Potwierdzenie okna dialogowego

6. Aktualny projekt

2

. Wybor typu lokalizacji

¥ ros

Station-Aufst. wahlen

Startmen | Absteckung | Station-Aufst. wahlen o1:09

Héhen ° Ein

| Pkt-System e Koord/Plan

Stat-Aufst. e Uber Pkt

i e el

7. Powrét do poprzedniego okna dialogowego

8. W przypadku stosowania parametrow wysokosci mozna wprowadzi¢ nowg wysoko$¢ (nawet po
zakonczeniu lokalizacji).

9. Potwierdzenie okna dialogowego

10. Wiaczanie/wytaczanie uwzgledniania wysokosci
11. Wybor uktadu punktow: Wspétrzedne

12. Wybor typu lokalizacji: Dowolna lokalizacja

3. Okreslenie nazwy lokalizaciji

¥ ripos

Station setzen

Startmen | Absteckung | Station-Aufst. wahlen | Station setzen

Stat Pkt

hi

00

Zuruck Ref Pkt

13. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
14. Wigczenie okna dialogowego do pomiaru punktow referencyjnych
15. Okreslenie nazwy lokalizacji
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16. Ustalenie wysokosci instrumentu
4. Wybor punktow referencyjnych

¥ Hipos.

Zielpkt Messen 2

Startment | Absteckung | Station-Aufst. wahlen | Stetionspk setzen | Zislpk Messen 1 o011

Pkt

[
hr o
o

Zurick Winkel

17. Powr6t do poprzedniego ekranu

18. Okreslenie kata punktu celowniczego

19. Pomiar punktu celowniczego

20. Obliczenie lokalizacji

21. Wprowadzanie ID punktu

22. Wprowadz wysokos¢ reflektora

23. Liczba zmierzonych punktéw referencyjnych

Wybraé¢ punkt referencyjny i wykonaé pomiar.
Powtarza¢ czynno$ci 4 i 2, az zmierzona zostanie zadana ilos¢ punktow referencyjnych do okreslenia
lokalizaciji.

ﬂ Obliczenie lokalizacji wymaga dokonania pomiaru co najmniej dwdch punktow referencyjnych.

5. Ustawianie lokalizacji

=
Station setzen

e e e ey e e - e
Stat Pkt 9 H

hi 0.000 m l N

Anzahl Ori Pkt i E
StDev(HA) (5 +0°01" 07"

StDev(H) £0.000 m D—

Setzen

1
Zuruck Stat H

24. Powro6t do poprzedniego okna dialogowego
25. Ustalanie wysokosci lokalizacji

26. Wyswietlanie wynikow

27. Ustawianie lokalizacji

28. Wyswietlanie rezultatéw obliczenia lokalizaciji

6. Ustalanie wysokosci lokalizacji

Jesli punkt lokalizacji i/lub punkt przytaczenia albo punkty przytaczenia posiadaja wysokos¢, wysokosci te
zostang usrednione i wprowadzone. Jesli punkty nie posiadaja wysokosci, mozna okresli¢ wysokos$¢ na
podstawie punktu referencyjnego lub znacznika wysokosci.
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¥ ipos

Eing. Hohe Ref-Marke

Startment | Absteckung | Stafion-Aufst. wahlen | Station setzen | Zielpkt Messen 1 | Station setzen | Eing. Hohe Ref-Marke 02:06

| Ref Hohe e 300.000 m

hi e 1.650 m
\ hr e 1.500 m

Stat H 300.000 m

1 2 3 4
Cancel Pkt H Mess OK

29. Powrét do poprzedniego okna dialogowego

30. Wybor wysokosci nad punktem

31. Rozpoczecie pomiaru

32. Potwierdzenie okna dialogowego

33. Wybor punktu wysokosci / znacznika wysokosci

34. Ustalenie wysokosci instrumentu

35. Ustalenie wysokosci reflektora

[ wnipos BT Y n T =)

Meas Target Pt.2

Home | Layout | Selectstation Typo | St taton | Maas Trget PL2 1013
) Pt 1D 5 H l
HR 1.500 m N |
No. Pts 2 E
|
dHD —
1 2 2
Back Meas Calc

36. Powrot do poprzedniego okna dialogowego
37. Rgczne wprowadzanie wysokosci

38. Rozpoczegcie pomiaru

39. Potwierdzenie okna dialogowego

40. Wybor punktu referencyjnego

41. Wysoko$¢ punktu referencyjnego

42. Wprowadzanie wysokosci instrumentu

43. Wprowadz wysoko$¢ reflektora

Po recznym wprowadzeniu wysokosci mozna za pomoca 3 namierzy¢ punkt wysokoéci i dokonaé jego
pomiaru. Wysoko$¢ lokalizacji jest obliczana na podstawie pomiaru do punktu wysokosci / znacznika

wysokosci.

Po recznym wprowadzeniu wysokos$ci mozna za pomoca 4 bezposrednio wyznaczy¢ wysokosc¢ lokalizacji,

bez koniecznos$ci wykonywania pomiaru.

W przypadku wigczenia opcji Wysokosci, nalezy ustawi¢ wysokos$¢ lokalizacji, ewentualnie warto$é
wysokosci jest znana. Jesli wysoko$c¢ lokalizacji nie zostata ustawiona lub nie jest znana, pojawia sie
komunikat o btedzie i koniecznos$ci okreslenia wysokosci lokalizacji.

8.2.4 Lokalizacja z zastosowaniem osi budowli
Mozliwe sg 2 warianty:

1. O$ budowli z 2 punktami
2. Os$ budowli z 3 punktami
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Urzadzenie jest umieszczone w dowolnym punkcie i mierzy kolejno katy i odlegtos$ci do dwéch osi budowli.
Nastepnie na podstawie pomiaréw do obu punktéw osi budowli obliczana jest pozycja urzadzenia, a punkt
zerowy uktadu wspotrzednych jest wyznaczany w pierwszym zmierzonym punkcie osi budowli. Orientacja
(warto$¢ wzdtuzna) jest ukierunkowana na drugi zmierzony punkt osi budowli. Wspétrzedne punktéw osi
budowli nie musza by¢ znane.

Polski 43

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931 / 000/ 00



(=1L

8.2.4.2 0Os$ budowli z 3 punktami
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Urzadzenie jest umieszczone w dowolnym punkcie i mierzy kolejno katy i odlegto$ci do dwdéch osi budowli.
Nastepnie na podstawie pomiaréw do obu punktéw osi budowli obliczana jest pozycja urzadzenia, a punkt
zerowy uktadu wspotrzednych jest rzutem pionowym trzeciego mierzonego punktu osi budowli na 0$ obu
juz zmierzonych punktéw. Orientacja (warto$é wzdtuzna) jest ukierunkowana na drugi zmierzony punkt osi
budowli. Wspétrzedne punktéw osi budowli nie muszg by¢ znane.

1. Wybor typu lokalizacji

¥ Hiiros

Zielpkt Messen 2

o

3
Rechnen

W przypadku stosowania parametréw wysokosci mozna wprowadzi¢ nowa wysoko$é (nawet po

O
" PtID 5

HR 1.500 m

No. Pts 7

dHD

dH

Zuruck Mess
1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
2.
zakonczeniu lokalizacji).

3. Potwierdzenie okna dialogowego
4. Wiaczanie/wytaczanie uwzgledniania wysokos$ci
5. Wybér uktadu punktow
6. Wybdr typu lokalizaciji

2. Wybor 1 punktu osi budowli
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T N W =]
Zielpkt Messen 1

Sarmand | Abstmckung | SeacnsAufst. wablen | SaHonpk secan | ik Massen 1 0s36
ID Pt 6‘ H

hr 6.000 m N

Nbr. Pts il E

dDh =FEE5

dH 6.000 m M—

Rechnen

Powrét do poprzedniego okna dialogowego

7.
8. Uruchomienie pomiaru do punktu referencyjnego
9. Wiaczenie procesu obliczania (mozliwe dopiero po dokonaniu pomiaru co najmniej dwoch punktow

referencyjnych)
3. Wybor 2 punktu osi budowli

¥ Hiipos. N =

Meas Target Pt.2

e e e e
Pt ID 5 ‘ I
HR 1.500m ‘
No. Pts 2
dHD
dH

10. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
11. Uruchomienie pomiaru do punktu referencyjnego

12. Wigczenie procesu obliczania (mozliwe dopiero po dokonaniu pomiaru co najmniej dwéch punktow
referencyjnych)

ﬂ W przypadku pomiaru do 3 punktéw osi budowli nalezy zmierzy¢ rowniez trzeci punkt.

4. Ustawianie lokalizacji

¥ niros =
Station setzen
Startment | Mess Reg | Stabon-Aufst.wblen | Statonspktsetzen | Zilpkt Messen | Sation setzen o521
Stat Pkt o 23 H
hi 2.300 m N
Anzahl Ori Pkt i E
StDev(HA) —
StDev(H) D
1 2 3
Zurl StatH Ans Setzen

13. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
14. Ustalanie wysokosci lokalizacji

15. Wyswietlanie wynikow

16. Ustawianie lokalizaciji

17. Wyswietlanie nazwy lokalizacji
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5. Ustalanie wysokosci lokalizaciji
Jesli punkty posiadaja wysokos$é, wysokosci te zostang usrednione i wprowadzone. Jesli punkty nie posiadaja
wysokosci, mozna okresli¢ wysoko$¢ na podstawie punktu referencyjnego lub znacznika wysokosci.

[ . s —

Eing. Hohe Ref-Marke

Startmen | Mess Reg | Station-Aufst. wahlen | 1. Pkt messen | Station setzen | Eing. Hohe Ref-Marke o2:40

Ref. Hohe ° 300.000 m

hi e 1.650 m
hr ° 1.500 m

300.000 m

1 2
Cancel Pkt H Mess OK

18. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
19. Wybor wysokosci nad punktem

20. Rozpoczegcie pomiaru

21. Potwierdzenie okna dialogowego

22. Reczne wprowadzenie wysokosci

23. Ustalenie wysokosci instrumentu

24. Ustalenie wysokosci reflektora

W riii P05 . e (===

Meas Target Pt.2

ome | Leyout | Slsc tation Type [ Set st | Mass Tt L2 101
Pt ID 5 H ‘
HR 1.500 m N

No. Pts 2 E

dHD

1 2 3
I Back Meas Calc

25. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego

26. Reczne wprowadzanie wysokosci

27. Rozpoczecie pomiaru

28. Potwierdzenie okna dialogowego

29. Wybor punktu referencyjnego

30. Wysoko$¢ punktu referencyjnego

31. Wprowadzanie wysokosci instrumentu

32. Wprowadz wysokosé reflektora

Po recznym wprowadzeniu wysokosci mozna za pomocag 3 namierzy¢ punkt wysokosci i dokona¢ jego
pomiaru. Wysoko$c¢ lokalizacji jest obliczana na podstawie pomiaru do punktu wysokosci / znacznika
wysokosci.

Po recznym wprowadzeniu wysoko$ci mozna za pomoca 4 bezposrednio wyznaczyé wysoko$c¢ lokalizacii,
bez koniecznosci wykonywania pomiaru.

W przypadku wiaczenia opcji Wysokosci, nalezy ustawi¢ wysokos$¢ lokalizacji, ewentualnie warto$é
wysokosci jest znana. Jesli wysoko$¢ lokalizacji nie zostata ustawiona lub nie jest znana, pojawia sie
komunikat o btedzie i koniecznos$ci okreslenia wysoko$ci lokalizacji.

8.2.5 Ustawianie lokalizacji

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

Jesli dodatkowo przedmiotem wykonywanych pomiaréw beda wysokosci, tzn. okreslane lub tyczone beda

wysokosci celu, konieczne jest réwniez ustalenie wysoko$ci srodka lunety urzadzenia.

Metody ustalania wysokosci

* W przypadku znanej wysokosci punktu podtoza i ustawienia nad punktem podtoza mierzona jest
wysokos$¢ instrumentu. Zestawienie obu wartos$ci pozwala okresli¢ wysoko$¢ srodka lunety.

* W przypadku nieznanej wysokosci punktu podtoza, np. w przypadku metody dowolnej lokalizacji, dzigki
pomiarowi katéow i odlegtosci do punktu lub znacznika o znanej wysokosci mozliwe jest okreslenie
wysokosci srodka lunety.

e

¥
Okno dialogowe ustalania wysokosci

BM Héhe messen

Startment | Mess Reg | Station-Aufst. wahien | 1. Pkt messen | Station setzen | Eing. Hohe Ref-Marke

Hoh Pkt ‘
Ref. Hohe o
hi ° 0.000 m
b (]

StatH

Cancel

Powrét do poprzedniego okna dialogowego
Reczne wprowadzenie wysokosci
Rozpoczecie pomiaru

Potwierdzenie okna dialogowego

Wybér punktu wysokosci

Wysokosé

Ustalenie wysokos$ci instrumentu

Ustalenie wysokosci reflektora

O NP oA ®WND
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Ref. Hohe 6
| hi e 0.000 m
hr e 1.500 m 1

Stat H

1 2 3 4
Cancel Pkt H es I

9. Powrdét do poprzedniego okna dialogowego

10. Wybér wysokosci nad punktem

11. Rozpoczecie pomiaru

12. Potwierdzenie okna dialogowego

13. Wybor punktu wysokosci / znacznika wysokosci
14. Ustalenie wysokosci instrumentu

15. Ustalenie wysokosci reflektora

Po recznym wprowadzeniu wysokosci mozna za pomocg 3 namierzy¢ punkt wysokoéci i dokonaé jego
pomiaru. Wysoko$¢ lokalizacji jest obliczana na podstawie pomiaru do punktu wysokosci / znacznika
wysokosci.

Po recznym wprowadzeniu wysokos$ci mozna za pomoca 4 bezposrednio wyznaczy¢ wysokosc¢ lokalizacji,
bez koniecznosci wykonywania pomiaru.

W przypadku wiaczenia opcji Wysokosci, nalezy ustawi¢ wysokos$¢ lokalizacji, ewentualnie warto$é
wysokosci jest znana. Jesli wysoko$c¢ lokalizaciji nie zostata ustawiona lub nie jest znana, pojawia sie
komunikat o btedzie i koniecznosci okreslenia wysokosci lokalizacii.

9 Aplikacje

9.1 Tyczenie poziome

Tyczenie poziome pozwala odnie$¢ dane z mapy do warunkéw w terenie lub na budowie. Dane z mapy sa
pozycjami opisanymi za pomoca wspotrzednych. Dane z mapy lub wytyczane pozycje mozna wprowadzi¢
za pomoca wspotrzednych, przenies¢ z komputera lub odczytaé z no$nika danych USB. Dane z mapy
mozna przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybrac¢ je do tyczenia w formie punktu
graficznego lub elementu graficznego. Eliminuje to konieczno$¢ pracy z duzymi liczbami lub duzg iloscia
parametréw.

9.1.1 Metodyka tyczenia

W zasadzie stosowane sg z systemem tachimetru Hilti POS 150 / 180 w zaleznosci od trybu EDM dwie

rézne metody wytyczania - tryb pryzmatu lub lasera.

Metodyka tyczenia

* Tyczenie za pomocg pryzmatu
Za pomoca pryzmatu tyczone sa punkty w miejscach potozonych na zewnatrz lub znajdujacych sie na
podtozu - czyli tam, gdzie mozna uzywaé pryzmatu i tyczki.

¢ Tyczenie za pomoca widocznego laserowego wskaznika celu wraz z pomiarem odlegtosci
Laserowy wskaznik celu jest uzywany gtéwnie do tyczenia w pomieszczeniach, gdzie plamka lasera jest
na ogot dobrze widoczna, na przyktad w duzych halach przemystowych. Stosowanie tachimetru ma
uzasadnienie w przypadku odlegtos$ci powyzej 5 m oraz przy odpowiednich warunkach $wietinych, np.
bez intensywnego nastonecznienia.
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9.1.2 Tyczenie za pomoca pryzmatu
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W tym trybie system EDM jest ustawiony na Autolock, a wyszukiwanie pryzmatu jest aktywowane za pomoca
przycisku wyszukiwania na kontrolerze, co umozliwia nawigzanie tacznosci optycznej miedzy pryzmatem
a tachimetrem.

Przed rozpoczeciem tyczenia nalezy ustawi¢ tachimetr w taki sposob, aby $ledzit potozenie pryzmatu.
Tyczenie za pomocg pryzmatu odpowiada nawigacji do tyczonej pozycji.

Aby wyeliminowa¢ konieczno$¢ ciagtego korygowania ustawienia pryzmatu wzgledem urzadzenia,
wskazane jest uzywanie pryzmatu 360°.

9.1.3 Aplikacja "Tyczenia za pomoca pryzmatu"
W celu witgczenia aplikacji Wytyczanie poziome nacisng¢ w menu gtdéwnym przycisk tyczenia H.
1. Okno startowe "Tyczenie"

Przebieg aplikacji

1. Wybér projektu

2. Definicja lokalizacji lub ustawienie lokalizacji
¥ iizos ~ . e
magr=0u

Startmena oziss

B B

Aufgabe wahlen

Abstecken Mess Reg Schnurgeriist

Applikationen

-
Kontrolle V-Absteckung

*  Wybor aplikacji tyczenia w poziomie.
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Station Pkt 17

Ori Pkt 20
Instr. Hohe 4.000 m
|
3 4 5
Cancel NeuSta NeuProj (0] ¢

Powrét do poprzedniego okna dialogowego
Przejecie ostatniej lokalizacji

Tworzenie nowej lokalizacji

Wybor projektu

Potwierdzenie okna dialogowego

Aktualny projekt

© N A G

Okno dialogowe wprowadzania ,,Tyczony punkt”
Wspotrzedne tyczonych punktéw mozna okresli¢ trzema ré6znymi metodami:
Mozliwosci okreslenia wspétrzednych punktéw do tyczenia

* wprowadzanie reczne

¢ wybdr z listy zapisanych punktow

* wybor z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami

T o .. - . =]

w

Punkt wahlen

Startmen | Absteckung | Punkt wahlen

9. Powrdét do poprzedniego ekranu

10. Wprowadzenie ustawien tyczenia. Kryteria sortowania przy automatycznym wskazywaniu proponowa-
nego punktu, automatycznej kolejnosci punktow (Wt./Wyt.), tolerancjach tyczenia i opdznieniu pomiaru,
ktore umozliwiajg prawidtowe ustawienie tyczki pryzmatu przed pomiarem odlegtosci

11. Wybor kolejnego punktu w przypadku ustawienia Automatycznego wyboru punktu

12. Potwierdzenie okna dialogowego

13. Pole wprowadzania lub wyboru tyczonego punktu

3. Okno dialogowe tyczenia (prezentacja graficzna)

e Okno dialogowe z ogding informacja dotyczaca tyczenia, umozliwiajaca odnalezienie nowej tyczonej
pozyciji

* Okno dialogowe z wizualizacjg tyczenia w celu precyzyjnego wytyczania z graficznym zoomem automa-
tycznym i numerycznymi warto$ciami tyczenia. Okno to jest wywotywane automatycznie w momencie,
gdy pozycja pryzmatu znajdzie si¢ w promieniu mniejszym niz trzy metry.

W obu oknach dialogowych korekty tyczenia sg wy$wietlane w uktadzie numerycznym w prawym goérnym

rogu. Kierunki strzatek wskazuja kierunek, w ktérym musi porusza¢ sie pryzmat, aby dotrze¢ do tyczonego

punktu. Strzatka kierunku w lewo/w prawo odnosi sig¢ zawsze do linii migdzy aktualng pozycja pryzmatu

a tachimetrem.

Okno dialogowe parametréw
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Sort Kriterium [Smart Layout e

Sort Richtung ‘Inkr °
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Absteck Toleranz ‘25mm 6
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14. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego

15. Potwierdzenie okna dialogowego

16. Wybor kryterium sortowania, uaktywnianie Smart Layout
17. Wybér kolejnosci sortowania

18. Wybér, czy nastepny punkt ma zosta¢ wybrany automatycznie.

Smart Layout.
19. Wprowadzanie toleranciji dla funkcji Layout
20. Ustawienie op6znienia pomiaru
Okno dialogowe tyczenia
T

Abstecken

Startmen | Absteckung | Punkt wahien | Abstocken o125
- - —
PD 13 B/soelaaad <
§ 6858m R
= 7330 mo o X
¥ h 0000m 1
d 10.038m @‘
fis =3 H & PN
d
i [
it =t Lo |
H et

Attr

21. Wyswietlanie atrybutow

22. Tyczenie punktu

23. Wybdr nowego punktu (nie dotyczy Smart Layout)

24. Kierunki do punktu

25. Szczegotowa prezentacija graficzna wytyczania punktéw
26. Pasek funkcji

4. Tyczenie (opcjonalnie)

Niekonieczne w przypadku

W oknie dialogowym pamieci mozna zapisa¢ aktualnie wytyczong pozycje w celach dokumentacyjnych.
Pomiar odlegtosci zostanie wykonany automatycznie a odchylenia w stosunku do wprowadzonych wspot-
rzednych zostang wy$wietlone i zapisane po zatwierdzeniu. Zapisane dane mozna odczytac¢, zapisaé i wy-

drukowac za pomocg oprogramowania Hilti PROFIS Layout.
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27. Wyswietlanie atrybutow
28. Tyczenie punktu

29. Wybor nowego punktu (nie dotyczy Smart Layout)

30. Wskaznik kierunkéw do punktu
31. Pasek funkciji

[ _— 9w 2N —

w 0

Ergebnis speichern

Startmenii | Abstackung | Punkt wahlen | Abstacken | Ergabis speichern

Pkt 7
dN(X) -0.004 m
dE(Y) 0.004 m

dH 12.570 m

32. Powro6t do poprzedniego okna dialogowego
33. Wyswietlanie atrybutow tyczonego punktu
34. Potwierdzenie okna dialogowego

(F)owe =
@ Q

Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzgledniono wysokosci, dane dotyczace wysokos$ci oraz wszystkie

zwigzane z tym wskazania zostang ukryte,

Zapis danych dotyczacych tyczenia — Strona 52
Zapis danych dotyczacych tyczenia

Numer produktu

Nazwa tyczonego punktu

Wspotrzedna pétnocna (dana)

Wprowadzona wspétrzedna pétnocna w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspotrzgdnych

Wspotrzedna wschodnia (dana)

Wprowadzona wspoétrzedna wschodnia w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspoétrzednych

Wysokos¢ (dana)

Wprowadzona warto$¢ wysokosci

Wspoirzedna pétnocna (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wspotrzedna pétnocna w odniesieniu do
referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wspotrzgdna wschodnia (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wspotrzedna wschodnia w odniesieniu
do referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wysoko$¢

dPén. dPéin = wspétrzedna poétnocna (zmierzona) -
wspotrzedna pétnocna (wprowadzona)
dWsch. dWsch = wspétrzedna wschodnia (mierzona) -
wspétrzedna wschodnia (wprowadzona)
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dH dWys = wysoko$¢ (zmierzona) - wysokos$¢ (wpro-
wadzona)
Atrybut 1 - atrybut 5 Atrybuty przyporzadkowane punktowi

9.1.4 Wytyczanie za pomoca widocznego promienia lasera (laserowy wskaznik celu)

W tym trybie system EDM jest ustawiony na Laser Wk. W praktyce umozliwia to bezpos$rednie regulowanie
tyczonego punktu oraz zaznaczenie tyczonej pozycji za pomoca czerwonej plamki.

W zwigzku z tym, ze czerwony laser jest lepiej widoczny w ciemniejszym otoczeniu, znajduje zastosowanie
przede wszystkim w pomieszczeniach.

Aby mozliwe byto bezposrednie namierzenie tyczonego punktu w przestrzeni tréjwymiarowej, konieczne jest
ustawienie lokalizacji z zastosowaniem parametru wysokosci.

Istnieje jednak rowniez mozliwo$¢ wykonania tyczenia na podtogach lub sufitach bez parametru wysokosci.
W tym celu nalezy wcze$niej nakierowac laser na dang powierzchnig. Oprogramowanie podejmie probe
odnalezienia wtasciwej pozycji punktu lub wtasciwego pionu na odpowiedniej powierzchni.

Aplikacja Tyczenie z uzyciem czerwonego lasera jest przeznaczona do tyczenia na podtogach i sufitach.
Aplikacja nie nadaje sie do tyczenia na Scianie.

i

9.1.5 Aplikacja "Tyczenie za pomoca widocznego promienia lasera"

1. Okno startowe "Tyczenie"

W celu wiaczenia aplikacji "Tyczenie poziome" nacisnaé w menu gtéwnym przycisk Tyczenie H.
e Wybor projektu

* Definicja lokalizacji lub ustawienie lokalizacji

¥ i pos

Aufgabe wahlen

Startmena

v
Abstecken

-
Kontrolle V-Absteckung

Konfig Info Proj Datei

1. Wybér aplikacji tyczenia w poziomie

2. Okno dialogowe wprowadzania

Mozliwosci okreslenia wspotrzednych punktéw do tyczenia
* wprowadzenie recznie

e wybdr z listy zapisanych punktéw

* wybdr z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami

Polski 53

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931/ 000/ 00



(=1L

W riti pOs T R =]

Punkt wahlen

Startmen | Absteckung | Punkt wahlen o3:08

Pkt e\ =

hr 1.500 m

1. Powr6t do poprzedniego ekranu

2. Wprowadzenie ustawien tyczenia: Kryteria sortowania przy automatycznym wskazywaniu proponowa-
nego punktu, automatycznej kolejnosci punktéw (Wt./Wyt.), tolerancjach tyczenia i opdznieniu pomiaru,
ktore umozliwiajg prawidtowe ustawienie tyczki pryzmatu przed pomiarem odlegtosci

3. Wybor kolejnego punktu w przypadku ustawienia automatycznego wyboru punktu

Potwierdzenie okna dialogowego

5. Pole wprowadzania lub wyboru tyczonego punktu

&

To ostatnia mozliwos¢ przetaczenia EDM na tryb pomiaru za pomoca lasera. Przetaczenia mozna
dokona¢ w oknie dialogowym FindMe lub FNC.

Jesli do lokalizacji wykorzystano parametr wysokosci, po zatwierdzeniu wprowadzonych ustawien tyczonego
punktu plamka lasera zostanie ustawiona bezposrednio na pozycje celu. W przeciwnym razie zastosowana
zostanie aktualnie namierzana powierzchnia.

Pozycja celu jest tylko wtedy prawidtowa, jesli punkt celowniczy znajduje sie bezposrednio na powierzchni
celu. Jesli tak nie jest, aktualna pozycja zostanie poréwnana z pozycjg docelowa. Jedli dana pozycja
znajduje sie poza ustawiong tolerancja tyczenia, zostanie to wy$wietlone w dodatkowym oknie dialogowym.
Uzytkownik moze zdecydowaé, czy punkt pionu na aktualnej powierzchni nalezy wyregulowac. Jesli
konieczne jest wyregulowanie pozycji pionu, plamka lasera zostanie w kolejnych fazach iteracji odwzorowana
w pionie przez rzutowanie wprowadzonego punktu celowniczego na aktualng powierzchnig.

Ponizszy rysunek przedstawia sposéb ustalenia pozycji pionu na podstawie wprowadzonej pozycji celu
(czarny punkt) w 3 fazach iteracji.

ﬂ Przestrzega¢ wprowadzonej wartosci tolerancji tyczenia.

Proces iteracji jest zakoriczony w momencie, gdy réznica pozycji znajdzie si¢ w granicach tolerancji tyczenia.
3. Okno dialogowe tyczenia (prezentacja graficzna)

Prezentacja graficzna pokazuje bezposrednio precyzyjne okno dialogowe tyczenia, gdzie czerwony punkt
zmierza bezposrednio do wytyczonej pozycji. Korekty tyczenia zostang wyswietlone w uktadzie numerycznym
w lewym gérnym rogu okna dialogowego. Wartoéci sg ,quasi“ zerowe (w granicach ustawionej tolerancji
tyczenia), poniewaz czerwony punkt wskazuje bezposrednio na pozycje tyczonego punktu - pozostate
réznice dotycza wysokosci.
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6. WysSwietlanie atrybutow

7. Tyczenie punktu

8. Wybdr nowego punktu (nie dotyczy Smart Layout)

9. Kierunki do punktu

10. Szczegodtowa prezentacja graficzna wytyczenia punktow
11. Pasek funkcji

Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzglgdniono wysokosci, dane dotyczace wysokosci oraz wszystkie
zwigzane z tym wskazania zostang ukryte. Pozostate wskazania pozostajg bez zmian w stosunku do
poprzedniego rozdziatu.

4. Okno dialogowe pamieci (opcjonalnie)

W oknie dialogowym pamigci mozna zapisa¢ aktualnie wytyczona pozycje w celach dokumentacyjnych.
Pomiar odlegto$ci zostanie wykonany automatycznie a odchylenia w stosunku do wprowadzonych wspot-
rzednych zostang wyswietlone i zapisane po zatwierdzeniu. Zapisane dane mozna odczytac¢, zapisac i wy-
drukowac¢ za pomoca oprogramowania Hilti PROFIS Layout.

s = 2w— 2N L]
n  ()owr
Ergebnis speichern l @
‘Startmend | Absteckung | Punkt wahlen | Abstecken | Ergebnis speichern 03:21
Pkt 7
dN(X) -0.004 m 5
dE(Y) 0.004 m i |
,,,,,,,,,,,, . Ea

‘ dH 12.570 m

-

12. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
13. Wyswietlanie atrybutéw tyczonego punktu
14. Potwierdzenie okna dialogowego

Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzglgdniono wysokosci, dane dotyczace wysokosci oraz wszystkie
zwigzane z tym wskazania zostang ukryte. Pozostate wskazania pozostajg bez zmian w stosunku do
poprzedniego rozdziatu.

Zapis danych dotyczacych tyczenia — Strona 55

Atrybuty to opisy dotyczace punktu, ktére moga byé albo pobierane bezposrednio za pomoca Hilti
Point Creator z programu AutoCAD lub Revit albo wprowadzane recznie.

Dla produktow Hilti takich jak np. kotki, szyny itd. pobierany jest numer kat., opis, typ warstwy,
element graficzny i kolor za pomoca AutoCAD lub Revit. W tym celu pliki moga zawiera¢ dane CAD
w formacie 2D lub 3D.

Zapis danych dotyczacych tyczenia

Numer produktu Nazwa tyczonego punktu
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Wspotrzedna pédtnocna (dana)

Wprowadzona wspotrzedna pétnocna w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspoétrzednych

Wspotrzgdna wschodnia (dana)

Wprowadzona wspotrzedna wschodnia w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspétrzednych

Wysokos$¢ (dana)

Wprowadzona warto$¢ wysokosci

Wspotrzedna pétnocna (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wspétrzedna pétnocna w odniesieniu do
referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wspotrzedna wschodnia (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wspotrzedna wschodnia w odniesieniu
do referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wysoko$¢

dPotn. dPotn = wspotrzedna poétnocna (zmierzona) -
wspotrzedna poétnocna (wprowadzona)

dWsch. dWsch = wspétrzedna wschodnia (mierzona) -
wspotrzedna wschodnia (wprowadzona)

dH dWys = wysoko$¢ (zmierzona) - wysokos¢ (wpro-

wadzona)

Atrybut 1 - atrybut 5

Atrybuty przyporzgdkowane punktowi

9.2 Pomiar i rejestracja

9.2.1 Zasada pomiaru i zapisu

Pomiar i zapis umozliwia pomiar punktéw, ktérych pozycja nie jest znana.
Pomiary odlegtosci mozna wykonaé za pomoca pryzmatu lub lasera. Pomiary za pomoca pryzmatu

maja uzasadnienie na zewnatrz lub na powierzchniach zapewniajgcych swobode ruchu uzytkownikowi
z pryzmatem. Pomiary z uzyciem lasera majg uzasadnienie przy pomiarach w miejscach, ktére sg trudno
dostepne w przypadku korzystania z pryzmatu lub w pomieszczeniach, gdzie plamka lasera jest dobrze
widoczna.

W

E(y)

Pomiary punktu za pomoca pryzmatu moga by¢ przeprowadzone w przypadku, gdy system EDM $ledzi
pryzmat w trybie ,,Automatycznie” oraz w kazdej pozycji dokonywany jest pomiar lub zapis danych, lub gdy
pryzmat jest namierzany recznie i system EDM wykonuje pomiary w trybie recznym.
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Pomiary punktéw za pomocag widocznego promienia lasera moga byé wykonywane recznie za pomoca
zmotoryzowanych $rub ruchu leniwego lub sterowane zdalnie za pomoca ,,Joysticka”.

Pomiary punktu wymagaja, aby pozycje plamki lasera i krzyza nitkowego byty zgodne, w przeciwnym razie
konieczne jest dokonanie regulacji w serwisie naprawczym Hilti.

W celu wiaczenia aplikacji Pomiar i zapis nacisna¢ odpowiedni przycisk w menu aplikacii.

A

9.2.2 Aplikacja ,,Pomiar i zapis”

W celu wiaczenia aplikacji ,Pomiar i zapis“ nacisng¢ w menu gtéwnym przycisk Zmierz & zapisz.
1. Okno startowe pomiaru i zapisywania

e Wybor projektu

* Definicja lokalizacji lub ustawienie lokalizacji

i o5

Select Task

Config Info Jobs File

1. Wybér aplikacji "Pomiar i zapis"
2. Okno dialogowe pomiaru ,,Punkt pomiarowy”

Punkte Messen

Startment | Mess Reg | Punkts Messen o0s.08

Pkt

1 P 3 4 5
Cancel Attr Dist M&R

2. Anulowanie i powr6t do poprzedniego ekranu
3. Wprowadzanie lub wy$wietlanie atrybutéw odpowiedniego punktu pomiarowego. Mozliwe wprowadzenie
do pieciu réznych atrybutéw dla kazdego punktu pomiarowego
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4. Pomiar pojedynczej odlegtosci

Pomiar odlegtosci i katéw przez naci$niecie przycisku z jednoczesnym zapisem plikow

6. Po dokonaniu prawidtowego pomiaru odlegto$ci mierzone sg katy, a nastepnie zapisywana jest odlegto$¢
wraz z katem.

7. Wprowadzanie alfanumerycznego okre$lenia punktu

8. Wprowadzanie wysoko$ci reflektora (w przypadku lokalizacji z uwzglednieniem wysokosci)

o

Zapisywanie danych za pomoca "Pomiar i zapis"

Zmierzone punkty mozna odpowiednio oznakowac i zapisac.

Kazdy zapis powoduje automatyczng zmianeg cyfry w nazwie punktu i powiekszenie jej o wartos¢ ,1”.
Zapisane dane punktéw mozna przenies¢ do komputera, prezentowac¢ za pomoca oprogramowania
CAD lub podobnego systemu, przetwarza¢ lub wydrukowaé i archiwizowa¢ w celach dokumentacji.
Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzgledniono wysokosci, dane dotyczace wysokosci oraz wszystkie
zwigzane z tym wskazania, np. wysoko$¢ reflektora, zostang ukryte.

Zapisywanie danych za pomoca "Pomiar i zapis" — Strona 58
Zapisywanie danych za pomoca "Pomiar i zapis"

Numer punktu Nazwa lub okreslenie punktu pomiarowego
Wspoirzgdna pétnocna (dana) Zmierzona wspotrzedna pétnocna
Wspotrzedna wschodnia (dana) Zmierzona wspotrzedna wschodnia
Wysokos$¢ (dana) Zmierzona wysoko$¢

Wspotrzedna wschodnia (warto$é mierzona) Zastosowana korekta atmosferyczna (ppm)
Atrybut 1 - atrybut 5 Atrybuty przyporzadkowane punktowi

9.3 tawa celownicza

Aplikacja tawa celownicza umozliwia wykorzystanie linii i tukdéw. Aplikacja ta pozwala okresli¢ i wytyczyé
osie budowli oraz wspotrzedne, zapisa¢ osie budowli zaznaczone na placu budowy i odpowiednio zmieni¢
ich potozenie. Mozliwe jest rowniez bezposrednie tyczenie punktéw za pomoca wymiaréw wzdtuznych
i poprzecznych odnoszonych do kazdorazowo zdefiniowanej osi budowli.

Najprostszym rozwigzaniem jest wczesniejsze zdefiniowanie osi budowli jako graficznej linii lub krzywej
w oparciu o wspétrzedne. Dzieki temu wybor linii lub tukéw bedzie mozliwy przez nacisniecie palcem, bez
koniecznosci ponownego wprowadzania linii i tukdw przy kazdej zmianie.

9.3.1 Zasada pomiaru z tawg celowniczg
Definicja osi budowli
Metody definiowania osi budowli dla linii i tukéw
* Linie (2 punkty)

Luk (2 punkty + promien)

tuk (3 punkty)

Jesli elementy linii lub tuku zostang zdefiniowane przez punkty o réznej wysokosci, wysoko$¢ zostanie
odpowiednio interpolowana w zaleznosci od wartosci odlegtosci wzdtuznej.

Przesuniecie osi budowli
Po zdefiniowaniu osi budowli mozna te 0$ jeszcze przesunaé w trzech kierunkach i obréci¢ jeden raz.

Przesuwanie i obracanie osi budowli
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* Przesuwanie w kierunku wzdtuznym

* Przesuwanie w kierunku poprzecznym

* Przesuwanie w pionie

* Obracanie wokét punktu poczatkowego

Opcje pomiaru osi budowli

Pomiary osi budowli mozna podzieli¢ na dwie rézne aplikacije:

¢ Tyczenie (wymiaréw wzdtuznych i poprzecznych)
Tyczenie punktéw z wykorzystaniem wymiaréw (wzdtuznych i poprzecznych) odnoszacych sie do osi
budowli.

e Zapis (odlegtos¢ punktu do osi budowli)
Pomiar punktow i wyswietlenie wymiaréw (wzdtuznych i poprzecznych) odnoszacych sie do osi budowli.

X\

W zaleznosci od wyboru funkcji warto$ci wzdtuzne i poprzeczne moga zosta¢ wprowadzone lub zmierzone.

9.3.2 tLawa celownicza z pryzmatem

W tym trybie system EDM jest ustawiony na Autolock, a wyszukiwanie pryzmatu jest aktywowane za
pomoca przycisku sterowania i wyszukiwania pryzmatu na kontrolerze, co umozliwia nawigzanie tagcznosci
optycznej migdzy pryzmatem a tachimetrem.

Przed rozpoczeciem tyczenia nalezy ustawi¢ tachimetr w taki sposob, aby $ledzit potozenie pryzmatu.
Tyczenie za pomoca pryzmatu odpowiada nawigacji do tyczonej pozycji.

Tyczenie za pomoca wartos$ci wzdtuznych i poprzecznych odbywa sie w sposéb opisany przy aplikacji
Tyczenie poziome.

9.3.2.1 Aplikacja tawy celowniczej za pomoca pryzmatu

Aby uruchomi¢ aplikacje kawa celownicza, nacisnij w menu gtéwnym na przycisk Lawa celownicza.
1. Okno startowe ,tawa celownicza”

e Wybor projektu

* Definicja lokalizacji lub ustawienie lokalizacji

¥ Hiipos.

Aufgabe wahlen

g L ot
Abstecken Mess Reg Schnurgeriist
a e mm
> 4 = ]

Kontrolle V-Absteckung Applikationen

1. Wybér aplikacji Lawa celownicza

2. Okno dialogowe wprowadzania definicji osi budowli
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Osie budowli mozna definiowa¢ trzema r6znymi metodami w odniesieniu do tukéw i linii:

* Graficznie przez dotknigcie miejsca na cyfrowej mapie

e Za pomoca wspétrzednych przez ich wprowadzenie lub dokonanie wyboru z listy wspotrzednych
¢ Przez pomiar do dwdch réznych punktow osi na placu budowy

o or . w— .. ==
Schnurgerust :
Proj o dxf2
Station Pkt 17 l
Ori Pkt 20
Instr. Hohe 4.000 m

1 2 8 T4 5
Cancel NeuSta NeuProj OK

2. Powrdét do poprzedniego okna dialogowego

3. Przejecie ostatniej lokalizacji

4. Tworzenie nowej lokalizacji

5. Wybdr projektu

6. Potwierdzenie okna dialogowego

7. Aktualny projekt

Wahl der Achse

Startmen | Schnurgerust | Wahl der Achse. oa12

Noaaad

8. Powrét do poprzedniego okna dialogowego

9. Definicja lub wybdr osi budowli z pliku graficznego

10. Definicja osi budowli z listy wspétrzednych

11. Definicja osi budowli przez pomiar punktu

12. Po zdefiniowaniu osi budowli przej$cie do okna dialogowego przesunie¢

3. Okno dialogowe przesunie¢
¢ Wprowadzanie przesunie¢ wzdtuznych i poprzecznych wraz z katem obrotu
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Achsverschiebungen

Startment | Schnurgerist | Wahl der Achse | Achsverschisbungen

oa13
Langs 0.000 m A

Quer 0.000 m : |
Hohe 0.000 m —— .
Drehung 0° 00' 00"

13. Powr6t do definicji osi budowli

14. Zatwierdzenie wprowadzonych danych przesuniec.
wartosci wzdtuzne, poprzeczne i wysokosci.

Przejscie do dalszej czesci okna dialogowego:

Opcja: Tyczenie wymiarow wzdtuznych i poprzecznych
Okno dialogowe wprowadzania wymiaréow wzdtuz / w poprzek

Wprowadzanie przesunie¢ wzdtuznych i poprzecznych wraz z katem obrotu

e . T (N
Achspunkte % .. @:P e U
‘Startmend | Schnurgerast | Wahl der Achse | Achsverschiebungen | Punkt zu Achse 0a:15
Pkt RLLO
hr ]
Langs 5.366 m||
Quer -8.205 m|
Héhe (Rel) 10.141m

P-Linie

15. Powrét do okna dialogowego przesunie¢
16. Okno dialogowe do wprowadzania parametréw tyczenia
17. Prezentacja graficzna linii odniesienia

18. Przechodzenie pomigdzy wysokoscia bezwzgledna i wzgledna
19. Zatwierdzenie wprowadzonych wartosci

Dalszy przebieg dialogu analogicznie do aplikacji Tyczenie poziome z wys$wietlaniem wartosci
tyczenia oraz zapisem réznic tyczenia i wartosci osi budowli.

Opcja: Zapis (odlegto$¢ punktu do osi budowli)
Okno dialogowe pomiaru wzdtuz / w poprzek

Pomiar punktu z wyswietleniem obliczonych warto$ci wzdtuznych i poprzecznych

Punkt zu Achse %’ l. %:‘:’ ==

Startmend | Schnurgerist | Wahl der Achse | Achsverschiebungen | Punkt 2u Achse

Pkt

RLLO||
hr o
Langs 5.366 m
Quer -8.205 m|
Héhe ( Abs)

1 2
Zuriick L&Q Grafik Speich

20. Powro6t do okna dialogowego przesunieé
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21. Przejscie do opcji Tyczenie wartosci wzdtuznych i poprzecznych
22. Prezentacja graficzna linii odniesienia

23. Przechodzenie pomiedzy wysokoscia bezwzgledna i wzgledng
24. Zapisywanie punktu

¥ Hitipos

Abstecken

Startmen | Schnurgerast | Wahl e Achse | Achsverschiabungen | Achspunkta | Abstecken
B/oaaad
¥ 84338m
= 0.000m
¥ h 0o0om

d 84.338m

25. Powro6t do poprzedniego okna dialogowego
26. Zapisywanie punktu

9.3.3 tawa celownicza z widocznym promieniem lasera

W tym trybie system EDM jest ustawiony na Laser Wk. W praktyce umozliwia to bezposrednie regulowanie
tyczonego punktu oraz zaznaczenie tyczonej pozycji za pomoca czerwonej plamki. W zwigzku z tym, ze
czerwony laser jest lepiej widoczny w ciemniejszym otoczeniu, znajduje zastosowanie przede wszystkim
W pomieszczeniach.

Aby mozliwe byto bezposrednie namierzenie tyczonego punktu w przestrzeni tréjwymiarowej, konieczne jest
ustawienie lokalizacji z zastosowaniem parametru wysokosci.

Istnieje jednak rowniez mozliwo$¢ wykonania tyczenia na podtogach lub sufitach bez parametru wysokosci.
W tym celu nalezy wcze$niej nakierowac laser na dang powierzchnie. Oprogramowanie podejmie probe
odnalezienia pozycji punktu lub odnos$nego pionu na odpowiedniej powierzchni.

Aplikacja Tyczenie z uzyciem czerwonego lasera jest przeznaczona do tyczenia na podtogach i sufitach.
Aplikacja nie nadaje sie do tyczenia na $cianie.

Dalszy przebieg jest taki sam jak w przypadku pryzmatu. Procedure tyczenia lub pomiaru nalezy
poréwnac z opisem tyczenia poziomego.

9.3.4 Zapis danych dotyczacych tyczenia

Numer produktu

Nazwa tyczonego punktu

Wspotrzedna pétnocna (dana)

Wprowadzona wspétrzedna pétnocna w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspoétrzednych

Wspotrzedna wschodnia (dana)

Wprowadzona wspotrzedna wschodnia w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspoétrzednych

Wysokos$¢ (dana)

Wprowadzona warto$¢ wysokosci

Wspotrzedna pétnocna (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wspétrzedna pétnocna w odniesieniu do
referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wspotrzedna wschodnia (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wspotrzedna wschodnia w odniesieniu
do referencyjnego uktadu wspétrzednych

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wysokos$¢é

dPotn. dPoétn = wspotrzedna poétnocna (zmierzona) -
wspotrzedna poétnocna (wprowadzona)

dWsch. dWsch = wspétrzedna wschodnia (mierzona) -
wspotrzedna wschodnia (wprowadzona)

dH dWys = wysoko$¢ (zmierzona) - wysokos$¢ (wpro-

wadzona)

Atrybut 1 - atrybut 5

Atrybuty przyporzadkowane punktowi
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9.4 Kontrola

9.4.1 Zasada kontroli

Kontrole mozna w zasadzie potraktowac jako odwrotno$¢ aplikacji "Tyczenie poziome".

Kontrola umozliwia poréwnanie rzeczywistych pozycji z zatozonymi oraz wyswietlenie i zapisanie odchylen.
W zaleznosci od ustawienia lokalizacji dane z mapy lub poréwnywane pozycje moga byé wykorzystywane
jako wymiary lub odstepy, jako wspotrzedne lub punkty z plikiem graficznym.

Dane z mapy mozna przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybra¢ je do tyczenia
w formie punktu graficznego lub elementu graficznego, co eliminuje konieczno$é pracy z duzymi liczbami i
duzg iloscig parametrow.

Do typowych aplikacji nalezy kontrola $cian, kolumn, szalunkéw, duzych otworéw itd. W tym celu
dokonywane jest poréwnanie z planowanymi pozycjami, a ewentualne réznice sa od razu wyswietlane lub
zapisywane.

W celu wtgczenia aplikacji ,Kontrola” nalezy wybra¢ odpowiedni przycisk w menu aplikacji. Po wywotaniu
aplikacji wy$wietlane sa projekty lub wybdr projektéw oraz wybér lokalizacji lub ustawienie lokalizacji. Po
dokonaniu ustawienia lokalizacji uruchamia si¢ aplikacja ,Kontrola”.

W Hilti PROFIS Layout réznice pozycji zadanej i zmierzonej moga zosta¢ zapisane i przesytane w
formie raportu.

9.4.2 Kontrola za pomoca pryzmatu

W celu dokonania obmiaru punktéw nalezy najpierw zdefiniowa¢ pozycije.

Wprowadzanie punktu kontrolnego

Mozliwosci wprowadzania wspétrzednych punktu

* Reczne wprowadzanie wspétrzednych punktu

e Wybor wspétrzednych punktu z listy zapisanych punktow

*  Wybodr wspdtrzednych punktu z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami.

Bardzo skuteczne jest wprowadzanie pozycji kontrolnej na podstawie plikow graficznych zapisanych
w kontrolerze, z ktérych selekcjonowane sg odpowiednie dane dwu- lub tréjwymiarowe.

9.4.2.1 Aplikacja kontroli za pomoca pryzmatu

1. Okno startowe kontroli
W celu wiaczenia aplikacji "Kontrola" nacisna¢ w menu gtéwnym przycisk "Kontrola".
Przebieg

1. Wybor projektu
2. Definicja lokalizacji lub ustawienie lokalizacji
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¥ iros

Aufgabe wahlen

L ]
Abstecken Mess Re;

3
P 4 A
Kontrolle V-Absteckung

Schnurgeriist

Applikationen

3. Wybor aplikacji kontrola

2. Okno dialogowe "Kontrola"

Mozliwosci okreslenia wspotrzednych punktow do kontroli
* Wprowadz recznie

¢ wybdr z listy zapisanych punktow

¢ wybdr z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami

¥ oS

Punkt wahlen

Startmend | Kontrolle | Punkt wahlen 08:38

| Pkt g -
hr 0.000 mI
N(X) |
E(Y) -
H .

’ 1 2 3 4

Zurick Par: OK

4. Powrdét do poprzedniego okna dialogowego
Wprowadzenie ustawien tyczenia: Kryteria sortowania przy automatycznym wskazywaniu proponowa-
nego punktu, automatycznej kolejnosci punktéw (Wt./Whyt.), tolerancjach tyczenia i opdznieniu pomiaru,
ktore umozliwiajg prawidtowe ustawienie tyczki pryzmatu przed pomiarem odlegtosci

6. Wybdr kolejnego punktu w przypadku ustawienia automatycznego wyboru punktu

7. Potwierdzenie okna dialogowego

8. Wybor punktu

[

Ergebnis speichern

Startmend | Kontrolle | Punkt wahien | Abstecken | Ergebnis speichern o843

Pkt 27
| dN(X) 0.013 m ‘

dE(Y) 0.012 m

I o
dt 1.500 m

9. Powrdét do poprzedniego okna dialogowego
10. Wprowadzanie lub wy$wietlanie atrybutéw przyporzadkowanych punktowi
11. Zatwierdzenie okna dialogowego i zapis danych
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Jesli w ustawieniach lokalizacji nie uwzgledniono wysokosci, dane dotyczace wysokosci oraz wszystkie
zwigzane z tym wskazania zostang ukryte.

Zapis danych dotyczacych tyczenia — Strona 65

Atrybuty to opisy dotyczace punktu, ktére moga byc¢ albo pobierane bezposrednio za pomoca Hilti
Point Creator z programu AutoCAD lub Revit albo wprowadzane recznie.

Dla produktéw Hilti takich jak np. kotki, szyny itd. pobierany jest numer kat., opis, typ warstwy,
element graficzny i kolor za pomoca AutoCAD lub Revit. W tym celu pliki moga zawiera¢ dane CAD
w formacie 2D lub 3D oraz atrybuty.

Zapis danych dotyczacych tyczenia

Numer produktu Nazwa tyczonego punktu

Wspétrzedna pétnocna (dana) Wprowadzona wspétrzedna pétnocna w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wspétrzedna wschodnia (dana) Wprowadzona wspotrzedna wschodnia w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wysokos$¢ (dana) Wprowadzona warto$¢ wysokosci

Wspotrzedna pétnocna (warto$é mierzona) Zmierzona wspétrzedna potnocna w odniesieniu do
referencyjnego uktadu wspétrzednych

Wspétrzedna wschodnia (warto$¢ mierzona) Zmierzona wspétrzedna wschodnia w odniesieniu
do referencyjnego uktadu wspotrzednych

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

dPéin. dPétn = wspétrzedna poétnocna (zmierzona) -
wspotrzedna poétnocna (wprowadzona)

dWsch. dWsch = wspétrzedna wschodnia (mierzona) -
wspotrzedna wschodnia (wprowadzona)

dH dWys = wysoko$¢ (zmierzona) - wysokos$¢ (wpro-
wadzona)

Atrybut 1 - atrybut 5 Atrybuty przyporzadkowane punktowi

9.5 Tyczenie w pionie (tyczenie V)

9.5.1 Zasada tyczeniaV

Tyczenie V pozwala przenie$¢ dane z mapy na pionowa powierzchnig odniesienia, np. na $ciane, fasadeg itp.
Dane z mapy to wymiary odniesione do osi budowli na pionowej powierzchni odniesienia lub pozycje opisane
za pomoca wspotrzednych na pionowej ptaszczyznie odniesienia.

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

Dane z mapy mozna dodatkowo przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybra¢ je do
tyczenia w formie punktu graficznego lub elementu graficznego. Eliminuje to konieczno$¢ pracy z duzymi
liczbami lub duza ilo$cig parametrow.

Do typowych aplikacji nalezy pozycjonowanie punktéw mocujacych na fasadach, $cianach z szynami, rurach
itp.

Aplikacja specjalna przewiduje mozliwo$¢ poréwnania pionowej powierzchni z teoretyczng powierzchnia na
mapie, co pozwala sprawdzi¢ lub udokumentowac jej ptaskos¢.
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W celu wiaczenia aplikacji "Tyczenie pionowe" nalezy wybra¢ odpowiedni przycisk w menu aplikacji.

w 0

DR/P ===
Aufgabe wihlen %nn ses U

v L
Mess Reg

Schnurgeriist

Applikationen

e
V-Absteckung

1. Wybor aplikacji tyczenia w pionie

Po wywotaniu aplikacji wySwietlane sa projekty lub wybdr projektow oraz wybdr lokalizacji lub ustawienie
lokalizaciji.

Po dokonaniu ustawienia lokalizacji uruchamia sie aplikacja Tyczenie pionowe.

W zalezno$ci od wyboru lokalizacji istnieja dwie mozliwosci ustalenia tyczonego punktu:

2. Tyczenie punktow z zastosowaniem osi budowli, tzn. osi na pionowej powierzchni odniesienia

3. Tyczenie punktéw z zastosowaniem wspétrzednych lub w oparciu o rysunek CAD

9.5.2 Tyczenie V z zastosowaniem osi budowli

W przypadku tyczenia V z zastosowaniem osi budowli definiowanie osi odbywa si¢ w drodze pomiaru do
dwadch punktéw referencyjnych z ustawieniem lokalizacji.

Ustawienie lokalizacji

Lokalizacje nalezy ustawi¢ w miejscu potozonym w miare mozliwosci centralnie wzgledem powierzchni
pionowej w odlegto$ci zapewniajacej jak najlepsza widoczno$¢ wszystkich punktéw.

Podczas ustawiania urzadzenia definiowany jest punkt zerowy (1) uktadu osi odniesienia oraz kierunek (2)
pionowej powierzchni odniesienia.
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Optymalne ustawienie lub pozycja urzadzenia sg obecne woéwczas, gdy stosunek poziomej dtugosci
referencyjnej L do odlegtosci Q zawiera sie w zakresie L : Q = 25 : 100 do 7 : 10, w taki sposéb, iz zawarty
pomiedzy nimi kat zawiera sie w zakresie o = 40° -100°.

Ustawianie lokalizacji przebiega analogicznie do ustawiania lokalizacji "Dowolna lokalizacja" z zasto-
sowaniem osi budowli. R6znica polega na tym, ze pierwszy punkt referencyjny wyznacza punkt zerowy
uktadu osi budowli na powierzchni pionowej, a drugi punkt referencyjny okresla kierunek powierzchni
pionowej wzgledem urzadzenia. W kazdym przypadku osie sg prowadzone poziomo lub pionowo od
punktu (1).

Wprowadzanie przesunigcia osi

W celu przesunigcia uktadu osi lub "punktu zerowego" na pionowej powierzchni odniesienia, nalezy
wprowadzi¢ wartosci przesunigcia.

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

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

¥ Hipos. — — -

Achsverschiebungen

Startmend | V-Absteckung | Eingabe Absteckwerte | Achsverschicbungen osias

L/R 0.000 m l
H/T 0.000 m
v/z 0.000 m

1. Powrét do definicji osi budowli

2. Zatwierdzenie wprowadzonych danych przesunie¢. PrzejScie do dalszej czesci okna dialogowego:
wartosci wzdtuzne, poprzeczne i wysokosci.

Wprowadzanie pozycji tyczenia

Wprowadzanie warto$ci tyczenia jako wymiaru odniesionego do osi referencyjnej zdefiniowanej w ustawieniu
lokalizacji lub osi budowli na powierzchni pionowe;j.
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Eingabe Absteckwerte

Startment | V-Absteckung | Eingabe Absteckwerte. 09:27

Pkt

hr

3. Anulowanie i powrét do menu startowego

4. Wprowadzanie przesunig¢ powierzchni odniesienia

5. Potwierdzenie wprowadzonego ustawienia i przejscie do wypoziomowania urzadzenia wzglgdem tyczo-
nego punktu

Kierunek do wytyczonego punktu

Urzadzenie jest ustawiane w kierunku tyczonego punktu przez obracanie urzadzenia do momentu, gdy

czerwony wskaznik kierunku ustawi sie na warto$ci zero.

Krzyz nitkowy wskazuje w tym przypadku kierunek do wytyczonego punktu.

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

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

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

¥ Hiriros

Cancel

6. Powrdt do wprowadzania wartosci tyczenia
7. Wprowadzanie przesunie¢ powierzchni odniesienia

8. Pomiar odlegtosci z wyswietlaniem korekt tyczenia

Korekty tyczenia

Ekran korekt umozliwia zmiane potozenia nos$nika celu lub celu w gére, w dét, w lewo, w prawo.

Pomiar odlegto$ci umozliwia dokonanie korekty do przodu lub do tytu.

Wyswietlane korekty sg aktualizowane po kazdym pomiarze odlegtosci, co pozwala stopniowo zblizyé sig
do ostatecznej pozyciji.
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9. Powrét do wprowadzania wartosci tyczenia
10. Zapisywanie punktu
11. Wybdér nowego punktu (nie dotyczy Smart Layout)

Wskazéwki dotyczace wyswietlania kierunku ruchu mierzonego celu — Strona 69

Wyniki tyczenia

Wyswietlanie réznic tyczenia dotyczacych dtugosci, wysoko$ci i przesunigcia w oparciu o ostatnie pomiary
odlegtosci i katow.

¥ Hiipos.

Ergebnis speichern

Startmena | v-Absteckung | Eingabe Absteckwerte | Abstecken | Ergebnis speichern o0s:27

Pkt 7
dH 0.010 m
L 0.001 m :
B D S
o 649.166 m

Zuriick

12. Powrét do wprowadzania wartosci tyczenia
13. Wprowadzanie warto$ci atrybutéw
14. Zatwierdzenie

Zapis danych tyczenia wraz z osiami budowli — Strona 69
Wskazéwki dotyczace wyswietlania kierunku ruchu mierzonego celu

w przdd Nosnik celu lub cel musza przesuwac sie w kie-
runku powierzchni odniesienia.

wstecz Nosnik celu lub cel muszg przesuwac sie w kie-
runku przeciwnym do powierzchni odniesienia.

w lewo Nosnik celu lub cel muszg przesuwac sie dalej w

lewo w stosunku do urzadzenia o warto$¢ wyswie-
tlona na ekranie.

w prawo Nosnik celu lub cel muszg przesuwac sie dalej
w prawo w stosunku do urzadzenia o warto$¢
wys$wietlong na ekranie.

w gore Nosnik celu lub cel muszg przesuwac sie dalej w
gore w stosunku do urzadzenia o warto$¢ wyswie-
tlona na ekranie.

w dot Nosnik celu lub cel muszg przesuwac sie dalej w
dot w stosunku do urzadzenia o warto$¢ wyswie-
tlona na ekranie.

Zapis danych tyczenia wraz z osiami budowli

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu
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Wzdtuz (warto$¢ wprowadzona)

Wprowadzona odlegto$¢ wzdtuzna w stosunku do
osi referencyjnej

Wysokos$¢ (wartos$¢ wprowadzona)

Wprowadzona warto$¢ wysokosci

Przesuniecie (warto$¢ wprowadzona)

Wprowadzone przesuniecie w pionie do po-
wierzchni odniesienia

Wzdtuz (warto$¢ mierzona)

Zmierzona odlegto$¢ wzdtuzna w stosunku do osi
referencyjnej

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wysoko$¢

Przesunigcie (warto$¢ mierzona)

Zmierzone przesuniecie w stosunku do ptaszczy-
zny odniesienia

dLn Roéznica w wartosci dtugosci w oparciu o 0$ refe-
rencyjng
dL = wzdtuz (odlegto$é zmierzona) - wzdtuz (odle-
gto$é wprowadzona)

dH Réznica w pionie
dWys = wysoko$¢ (zmierzona) - wysokos¢ (wpro-
wadzona)

dOffs Roéznica w wartosci poprzecznej w oparciu o 0$

referencyjng
dOffs = przesuniecie (warto$¢ mierzona) - przesu-
niecie (warto$¢ wprowadzona)

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

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

Wprowadzanie wytyczonych punktow

Wartosci tyczenia ze wspotrzednymi punktu mozna wprowadzié trzema réznymi metodami:

1. Reczne wspétrzedne punktu

2. Wybor wspétrzednych punktu z listy zapisanych punktow

3. Wybodr wspdtrzednych punktu z pliku graficznego CAD z zapisanymi punktami

Eingabe Absteckwerte

Startmenti | V-Absteckung | Eingabe Absteckwerte. 0s:20

Pkt

hr 0.000 m

\ 1 P) 3
Cancel Shifts OK

4. Anulowanie i powrét do menu startowego

5. Wprowadzanie przesunie¢ powierzchni odniesienia

6. Potwierdzenie wprowadzonego ustawienia i przejscie do wypoziomowania urzagdzenia wzgledem tyczo-
nego punktu

Wprowadzanie wartosci tyczenia (z rysunku CAD)

Wytyczone punkty sa wybierane bezposrednio z pliku graficznego CAD.

Punkt jest zapisany w przestrzeni tréj- lub dwuwymiarowej i zostanie odpowiednio wyodrgbniony.
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Aus Liste wahlen

A v-avsteckun | ingave Abstecwerte | Aus Lise wahien

‘-30.214

l-17.214

-17.214

Cancel Manuell

7. Powrét do poprzedniego okna dialogowego

8. Reczne wprowadzanie punktu

9. Potwierdzenie okna dialogowego

10. Wybér punktu z listy

11. Wyszukiwanie punktu

12. Wybér punktu z grafiki

13. Pasek funkciji

Wyniki tyczenia z zastosowaniem wspoétrzednych

Wyswietlanie réznic tyczenia dotyczacych wspétrzednych, opartych na ostatnich pomiarach odlegtosci
i katow

¥ Hipos

Abstecken

Startmena | V-Absteckung | Eingabe Absteckwerts | Abstecken o0:29

P 3 B/ e aaad <l

¥  o0.007m
=  0.007m
¥h 0007m

o = |
£ = &
d 0.010m / e
i |
f

h
£
i
b
£

- 2
Attr Abstck NeuPkt

14. Wyswietlanie atrybutéw

15. Zapisywanie punktu

16. Wyboér nowego punktu (nie dotyczy Smart Layout)
17. Wyswietlanie szczegotowej grafiki tyczenia

18. Kierunki do punktu

19. Prezentacja graficzna pozycji pryzmatu

Abstecktoleranz

Starimen | V-Absteckung | Eingabe Absteckwrte | Abstecken | Abseckiolerans
Einstellung 0.025

Aktuell 1.000

Zuruck

20. Powro6t do poprzedniego okna dialogowego
21. Potwierdzenie okna dialogowego
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Ergebnis speichern

Startment | V-Absteckung | Eingabe Absteckwerte | Abstecken | Ergebnis speichern 0953

Pkt 3

dH 0.007 m

L

22. Powrét do wprowadzania wartosci tyczenia
23. Wprowadzanie wartosci atrybutow
24. Zatwierdzenie

Zapis danych tyczenia wraz ze wspétrzednymi — Strona 72

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

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

Zapis danych tyczenia wraz ze wspoétrzednymi

Numer produktu Nazwa tyczonego punktu

Wspotrzedna pédtnocna (dana)

Wprowadzona wspotrzedna pétnocna w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspoétrzednych

Wspotrzedna wschodnia (dana)

Wprowadzona wspétrzedna wschodnia w odniesie-
niu do referencyjnego uktadu wspoétrzednych

Wysokos$¢ (dana)

Wprowadzona warto$¢ wysokosci

Wspotrzedna pétnocna (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wspétrzedna pétnocna w odniesieniu do
referencyjnego uktadu wspotrzednych

Wspotrzedna wschodnia (warto$é mierzona)

Zmierzona wspotrzedna wschodnia w odniesieniu
do referencyjnego uktadu wspoétrzednych

Wysokos$¢ (warto$¢ mierzona)

Zmierzona wysoko$¢

dPotn. dPotn = wspotrzedna poétnocna (zmierzona) -
wspétrzedna poétnocna (wprowadzona)

dWsch. dWsch = wspétrzedna wschodnia (mierzona) -
wspotrzedna wschodnia (wprowadzona)

dH dWys = wysoko$¢ (zmierzona) - wysokos$¢ (wpro-

wadzona)

9.6 Smart Layout

Smart Layout jest prostym sposobem wyznaczenia punktéw bez koniecznosci jego aktywnego wyboru. W
tym celu funkcja ta musi by¢ uaktywniona w oknie dialogowym parametréw. Nastepnie bedzie dostepna w
graficznym oknie tyczenia.

Po potaczeniu tachimetru z pryzmatem aktualna pozycja pryzmatu zostanie wyswietlona na wyswietlaczu.
Oprogramowanie szuka najblizszego punktu do aktualnej pozycji pryzmatu i wy$wietla nad informacjami
o kierunku uzytkownika przynaleznego do tego punktu. Po osiagnigciu tego punktu i wytyczeniu go,
automatycznie wybierany jest nastepny punkt.

Aby zagwarantowaé optymalng prace zaleca sie ukrycie funkcji warstw wszystkich punktow, ktore
aktualnie nie sa przeznaczone do wytyczenia. Zapobiega to wyborowi niepozadanych punktow, jesli
pryzmat znajdzie sie najblizej tych punktow.

72 Polski

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931/ 000/ 00



=L

9.6.1 Uaktywnianie i uruchamianie funkcji Smart Layout

Po uruchomieniu aplikacji "Uktad poziomy" za pomoca funkcji parametrow (2) mozna uaktywni¢ funkcje
Smart Layout (3).

¥ Hiipos.

Punkt wahlen

Startmena | Absteckung | Punkt wahlen

o -

1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
2. Ustawianie parametrow (wybor Smart Layout)
3. Wybor nastepnego punktu

4. Potwierdzenie okna dialogowego

¥ Hipos.

— 2w N

(BEE
Absteckeinstell. % I. @
Startmend | Absteckung | Punkt wahlen | Absteckeinstell. o03:05
Sort Kriterium ‘Smart Layout 6
Sort Richtung [lnkr

Auto Pkt-Wahl ‘Aus

Absteck Toleranz ‘ZSmm

Messverzégerung ‘Aus

0000

|

5. Powrdt do poprzedniego okna dialogowego

6. Potwierdzenie okna dialogowego

7. Kryterium sortowania

8. Kolejnosé sortowania (nie dotyczy Smart Layout)
9. Automatyczny wybér punktu

10. Tolerancja tyczenia

11. Opdznienie pomiaru

Nastepnie nie trzeba wybiera¢ punktu w oknie wyboru, lecz bezposrednio zamknaé okno dialogowe za
pomoca OK (4).

= - - 2w
Punkt wahlen % Il —

F2) ™0

Startmena | Abstackung | Punkt wahien

Pkt ‘e

hr

N(X)
E(Y)

H

Zuruck

12. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
13. Ustawianie parametrow
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14. Wybor nastgpnego punktu
15. Potwierdzenie okna dialogowego

ﬂ Przycisk OK (4) jest aktywny tylko bez wyboru punktu, jesli uaktywniona zostata funkcja Smart Layout

9.6.2 Smart Layout

W aktywnym oknie Smart Layout wyswietlane sa:

* Aktualna pozycja pryzmatu za pomoca czerwonego okregu z krzyzykiem
¢ Aktualna pozycja tachimetru

* Potgczenie pomiedzy tachimetrem a pryzmatem w formie linii

Po potaczeniu tachimetru z pryzmatem automatycznie wybrany zostanie najblizszy punkt do pryzmatu a
kierunek do tego punktu wyswietlony zostanie w lewym gérnym oknie (4).

¥ rimiros

Abstecken

Startmena | Absteckung | Punkt wahlen | Abstecken o312

it 7 B/ eaaad .

4 o0740m o G

+  os2om 14, 77ZZZR e

th 9.589m° OO ’

d 1.111m
& 50 |

i 0%7 ‘
: 1 = 2 3
Attr Abstck NeuPkt

1. Wyswietlanie / wprowadzanie atrybutéw

2. Tyczenie / zapisywanie punktu

3. Wybodr nowego punktu

4. Wyswietlanie réznic w stosunku do wybranego punktu

Gdy odlegtos¢ spadnie ponizej 1 m, w lewym dolnym oknie (5) wyswietlone zostanie okno dialogowe do
precyzyjnego tyczenia punktu.

¥ riiros

Abstecken
sStartmena | Absteckung | Punkt wahlen | Abstecken 03:16

B/ oraaad
e

§ o0355m

3

= 0.062m
+h 12655m
d 0360m

14 77
Qg

2
Abstck NeuPkt

Wyswietlanie / wprowadzanie atrybutéw

Tyczenie / zapisywanie punktu

Wyboér nowego punktu

Wyswietlanie réznic w stosunku do wybranego punktu
Szczegotowy widok pryzmatu do wybranego punktu

© o N2

Punkt moze zosta¢ rowniez wybrany bezposrednio (poprzez wybér punktu na grafice). Nastepnie
funkcja Smart Layout bedzie wytagczona a oprogramowanie wyswietli kierunki tylko do wybranego
punktu nawet woéwczas, gdy inne punkty beda znajdowac sie blizej pryzmatu. Gdy wybor punktu
zostanie anulowany, funkcja Smart Layout uaktywni sig¢ z powrotem automatycznie.
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9.7 Aplikacje

Pasek funkgciji (6) z prawej strony ekranu moze zosta¢ wysunigty na pomoca palca.
Pasek funkcji zawiera nastepujace funkcje:

¢ Wyodrebnianie punktéw z zaimportowanych plikéw CAD

* Tworzenie / usuwanie nowych punktow / linii

¢ Przeprowadzanie obliczen

*  Wyswietlanie informaciji

¢ Wyswietlanie / ukrywanie warstwy

¥ eos .
Abstecken
e ey | e
BUDEL B/selaqad
¥ 6858m
= 7330 mo o
¥ 0000m
d 10.038 m !
il i 1
1 2
Attr Abstck
1. Wyswietlanie / wprowadzanie atrybutéw
2. Wytyczanie / zapisywanie nowego punktu
3. Wybdr nowego punktu
4. Wyswietlanie roznic w stosunku do wybranego punktu
5. Okno grafiki
6. Pasek funkciji

9.7.1 Wyodrebnianie punktéw

Przycisk wyodrebniania punktow obejmuje nastepujace funkcje:
* Punkty z i bez offsetu

¢ Punkty $rodka okregu

¢ Segmentowanie linii/segment linii

* Utworzenie punktu przeciecia

¢ Usuwanie punktow

e Trybreczny

ﬂ Jesli wybrano funkcje do rysowania lub obliczania Smart Layout (1) jest wytaczony.

¥ Hiiros =

Abstecken
Startmens | Absteckung | Punkt wahien | Abstecken
D B/sroaqaad
1t 7.808 m
-

7.743m
¥ h s5000m
d 97933m

Attr Abstck NeuPkt

ﬂ W celu zakonczenia funkcji (tworzenie / kasowanie elementéw) nalezy wcisna¢ symbol dyskietki (1).
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1t 7.808 m
= 7.743m
¥ h so000m

d 97933m

\uig

W przypadku poszczegdinych funkcji istnieje mozliwo$¢ zdefiniowania dalszych parametrow.

funkcja udostgpnia te mozliwo$¢, symbol (1) jest aktywny.

¥ Hiripos

Abstecken

Startmend | Abstackung | Punke wablen | Abste Qg o135

I;kt 1i808m B/@‘:’QQ@O >VHE’F
"’h 7.743 m ﬁ“&u
5.000 m g m’@’l—':
NS

e

Attr Abstck NeuPkt ‘

d 97933m

9.7.1.1 Wyodrebnianie / tworzenie punktéw

. Jedli jakas

f Tworzy promien / punkt $rodkowy tuku

I..-. Tworzy punkty offsetowe

Dzieli segment linii lub catg linie na odcinki o réwnej dtugosci

Tworzy punkt przecigcia z 2 przecinajacych sie linii

Dowolny wybdr punktéw

Rysowanie tuku z 3 punktami

@ Kasuje wybrane punkty

Rysowanie tuku z 2 punktami i promieniem
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/ Tworzy linie pomigedzy 2 punktami

9.7.1.2 Tworzenie punktéw offsetowych

Niniejsza funkcja pozwala wprowadza¢ numer punktu oraz warto$¢ wzdtuzng i poprzeczna.

9.7.1.3 Czesci segmentu linii lub linii

Segment linii lub linig mozna podzieli¢ na odcinki o réwnej diugosci.
* Pierwsze kliknigcie powoduje wybranie catej linii.

* Drugie klikniecie powoduje wyboér segmentu linii.

* Trzecie klikniecie anuluje wybor

9.7.1.4 Tworzenie punktu z punktu przeciecia linii

Wybér dwoch lub wiecej linii, przecinajacych sie w jednym punkcie. W punkcie przeciecia tworzony jest
nowy punkt. Punkt przeciecia nie zawiera informacji o wysokosci.

9.7.2 Rysowanie

Rysowanie tuku z 3 punktami

Rysowanie tuku z 2 punktami i promieniem

Tworzy linig pomiedzy 2 punktami

NAN

9.7.3 Przeprowadzanie obliczen

Korzystanie z funkcji CoGo nie wymaga potaczenia z tachimetrem.

Aplikacja ta umozliwia wykonanie nastepujgcych obliczen:

* Inverse (inwersja): Obliczanie kata odchylenia, odlegtosci, linii i przesuniecia, réznicy wysokosci na
podstawie podanych punktow lub elementow.

* Przesuniecie: Obliczanie przesunigcia punktow.

¢ Intersection (punkt przeciecia): Obliczanie punktu przeciecia elementow.

* Angle (kat): Obliczanie kata migdzy elementami.

¢ Area (powierzchnia): Obliczanie powierzchni

Obliczenia opieraja sie na:

e punktach okreslonych w projekcie, znanych odlegtosciach lub znanych azymutach

e zmierzonych punktach

e wprowadzonych wspotrzednych

ﬂ Jesli przeprowadzane sa obliczenia, mozna poprzez klikniecie na rezultat w prawym dolnym ekranie
(1) wyswietli¢ jeszcze bardziej szczegdtowe informacje dotyczace rezultatu.
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Abstecken

Startment | Abstackung | Punkt wahlen | Abstacken

PLID 13 B/@«:>QQQO
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¥ 1 0000m
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Abstck NeuPkt

9.7.3.1 Inwersja
Dostepne sa nastepujace metody wykonania obliczen:
¢ 2 punkty: Obliczany jest kat odchylenia oraz odlegtos¢.

¢ Element linii / tuku: Obliczany jest kat odchylenia i dtugos¢ linii / fuku.
¢ Element linii / tuku oraz punkt: Obliczana jest dtugo$¢ linii / tuku oraz przesunigcie.

1. Wybor inwersji CoGo

2. Wybor elementéw

¥ Hitipos =

Abstecken

Abstackung | Punkt wahien | Abstecken o4z

Qw0 | BAseeaad <)

[SIX]A]
O b @I
= Gl

Attr Abstck 2 NeuPkt

I

m
~H

P~

T

O O O @ O
a v s w N

1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
2. Reczne wprowadzanie punktow

3. Zamkniecie okna

Aby rozpocza¢ obliczanie, nalezy zaznaczy¢:
¢ dwa punkty lub

e linie /tuk lub

¢ linie /tuk oraz punkt

Rezultat wySwietlany jest bezposrednio przy prawej doinej krawedzi ekranu. Poprzez kliknigcie na rezultat w
prawym dolnym ekranie (2) mozna wyswietli¢ jeszcze bardziej szczegotowe informacije dotyczace rezultatu.

3. Rezultat
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Aus Liste wahlen

Stertment | Absteckung | Station-Aufst. wahlen | Stationspkt setzen | Aus Liste wahlen
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4. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
5. Zamknigcie okna

9.7.3.2 W poprzek

Za pomoca funkcji "W poprzek" mozna obliczy¢ przesuniecie punktéw wzdtuz linii i tukow.

Aby rozpoczaé obliczanie, nalezy zaznaczyc¢:

e linig lub
e tuk.
1. Wybo6r "W poprzek" CoGo
L )
L} .

2. Wybor elementu

W i pos)

Aus Liste wahlen

Startment | Absteckung | Station-Aufst. wahlen | Stationspkt setzen | Aus Liste wahlen

Q e A/ 0 aaad

1
Cancel \ELUE

1. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
2. Potwierdzenie okna dialogowego
3. Grafika

Aby rozpoczaé obliczanie, nalezy zaznaczyc¢:
¢ linie lub
e tuk.

Nastepnie za pomoca (4) mozna witgczy¢ proces obliczania.
3. Definiowanie przesuniecia
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Startment | Absteckung | Stafion-Aufst. wahlen | Stationspkt setzen | Aus Liste wahien | Offset Parameter 1030

Offset Parameter

Pkt

Linien Intervall

Quer

i
o
o
o
<]
3

Powrét do poprzedniego okna dialogowego
Potwierdzenie okna dialogowego

Wyb6r punktu startu

Wprowadzenie przedziatu

8. Wprowadzenie przesunigcia

No oA

4. Wyswietlanie wynikow

¥ Hiipos

Aus Liste wahlen

Startmand | Abstackung | Station-Aufst. wahlen | Stationspkt setzen | Aus Liste wahlen

Q > @A/ ®a’aad

2
Manuell

9. Powro6t do poprzedniego okna dialogowego
10. Potwierdzenie okna dialogowego

11. Zapisywanie nowych punktow

12. Elementy z przesunieciem punktéw

9.7.3.3 Przeciecie

Funkcja "Punkt przeciecia" umozliwia obliczenie punktu przeciecia 2 elementéw.
Aby rozpocza¢ obliczanie, nalezy zaznaczy¢:

¢ zaznaczy¢ dwie linie lub

* jedna linie oraz tuk lub

e dwa tuki.

1. Wybor "Punkt przeciecia" CoGo

2. Wybor elementu
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Stertment | Absteckung | Station-Aufst. wahlen | Stationspkt setzen | Aus Liste wahlen

B/ ocaaad

Powrét do poprzedniego okna dialogowego
Potwierdzenie okna dialogowego

. Grafika

. Pasek funkgciji

mw o

Aby rozpoczaé obliczanie, nalezy zaznaczy¢:

e zaznaczy¢ dwie linie lub

* jedna linie oraz tuk lub

e dwa tuki.

Nastepnie za pomoca (4) mozna witgczy¢ proces obliczania.
3. Definiowanie nazw nowych punktow

Aus Liste wahlen

Startmend | Abstackung | Station-Aufst. wahlsn | Stationspkt sstzsn | Aus Liste wahlen

B/ ealad

Cancel d

Powrét do poprzedniego okna dialogowego
Potwierdzenie okna dialogowego

. Grafika

Pasek funkcji

. Tworzenie punktu przecigcia

5.
6.
7
8.
9

9.7.3.4 Kat

Funkcja Kat umozliwia okreslenie kata miedzy 2 elementami.
Aby rozpocza¢ obliczanie, nalezy zaznaczyé trzy punkty.

1. Wybor kata CoGo

2. Wybor punktow
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Startmend | Absteckung | Station-Aufst, wahlen | Ststionspkt setzen | Aus Liste wahlen o848

Q - B/ eocaead | <)
— )
® 2 iand r— 1
. jmmy //A—l -y
o - [J’"/KD/ 'Ljo
} ’ ’ 45% P

1. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego

2. Reczne wprowadzanie punktow

3. Potwierdzenie okna dialogowego

4. Pasek funkgciji

5. Wyswietlanie rezultatéw w formie graficznej

6. Wyswietlanie rezultatéw w formie numerycznej

Aby rozpoczg¢ obliczanie, nalezy zaznaczy¢ 3 punkty.
Nastegpnie za pomoca (4) mozna wiaczy¢ proces obliczania.
3. Wyswietlanie wynikow

¥ ipos.

Winkel anzeigen

Startmen | Absteckung | Punkt wahlen | Aus Liste wahlen | Winkel anzeigen 11:01

Pkt 2
Pkt o 22
Pkt 19
Winkel rechts 45° 00' 00"

Winkel links 315°00' 00"

Cancel

7. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
8. Potwierdzenie okna dialogowego

9. Wyswietlanie punktow

10. Wyswietlanie kata

9.7.3.5 Obliczanie powierzchni

Funkcja ta umozliwia obliczenie pola powierzchni.

Aby rozpocza¢ obliczanie, nalezy zaznaczy¢ co najmniej 3 punkty i co najwyzej 99 punktow.
Wiaczenie pomiaru pola powierzchni powoduje automatyczne zamknigcie linii.

1. Wybor powierzchni CoGo

2. Wybor elementu
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W i ps)

Startmen | Abstackung | Station-Aufst. wahien | Stationspkt satzen | Aus Liste wahlen

Qe A/ eaaad

Manuell

1. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
2. Potwierdzenie okna dialogowego
3. Grafika

Ponowne kliknigcie na wybrany punkt powoduije jego usuniecie.
3. Wyswietlanie rezultatow

Flichenpkt wihlen % BE %‘:‘: ==

Startment | Absteckung | Punkt wahlen | Aus Liste wahlen | Flachenpkt wahlen

Fliche e 302.00 m?
Flache 0.03 ha -
Umfang 111.501 m
h
Umfang 0.11 km

Anz. Pkte 5

4. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
5. Zapisz

6. WysSwietlanie rezultatow

9.7.4 Warstwa

Za pomoca funkcji warstwy mozliwe jest wiaczanie lub wytaczanie poszczegdinych warstw.

¥ Faip0s.

B 2 W =
Abstecken
S | A | R AR e —
PtiD 2 -~ N T
o seaad o v
t 179em R
= 0000m wall
¥ hooooom . ) siock 0
d 1.798m 4
o
oK
Att Abstck NeuPkt

Rozréznia sie pomiedzy warstwami punktu / elementu (1) i warstwami zaimportowanymi z programu

CAD (2). Dzieki temu mozliwe jest wiaczanie lub wytaczanie punktow / elementoéw niezaleznie od warstw
programu CAD.

Wytaczone punkty nie beda wykorzystywane dla funkcji Smart Layout.

ﬂ Edycja lub usuniecie warstwy importowane;j z pliku CAD nie jest mozliwe.
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9.7.5 Pomiar czotowek

Aplikacja "Czotéwka" umozliwia dokonanie pomiaru 2 dowolnie potozonych punktéw w przestrzeni, aby
okresli¢ odlegto$¢ pozioma, odlegtos¢ skosna, roznice wysokosci i nachylenie migdzy danymi punktami.

Symbole — Strona 85
T iros — . .
Abstecken
Starimen | Absteckung | Purkt wéhien | Abstecken
PtID 2 @ >aaad
1t 1798 m . v

* 0.000m
¥ h 0000m
d 1.798m

Attr Abstck NeuPkt
1. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
2. Potwierdzenie okna dialogowego
3. Punkty / elementy ze zlecenia
4. Punkty elementy z plikéw CAD

Pomiar czotéwek odbywa sie za pomoéa dwéch réznych metod pomiarowych:

*  Wyniki pomiaru miedzy pierwszym a wszystkimi kolejnymi mierzonymi punktami
Wyniki pomiaru miedzy dwoma mierzonymi punktami

1. Radialny pomiar czotéwki z odniesieniem do punktu bazowego

N
| |

— P,
L// o
Py

Po dokonaniu pomiaru pierwszego punktu wszystkie kolejne pomiary punktéw sg odnoszone do pierwszego
punktu.

2. Liniowy pomiar czotowki z odniesieniem pomiedzy pierwszym a drugim punktem
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Pomiar pierwszych dwéch punktow.
Po uzyskaniu wyniku wybra¢ nowa linig oraz nowy punkt bazowy i wykonaé pomiar nowego, drugiego punktu.
Symbole

Rysowanie fuku z 3 punktami

Tworzy linig pomiedzy 2 punktami

Rysuije tuk z dwoma punktami i promieniem

Dowolny wybor punktow

Tworzy promien lub $rodek tuku

Dzieli segment linii lub cata linie na odcinki o réwnej dtugosci

i Vel L Vel AN )

Kasuje wybrane punkty
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Wybér warstw CAD

Wyswietlanie wszystkich informacji dotyczacych wybranego obiektu

Punkt przesuniecia

-9

L

9.7.5.1 Przebieg aplikacji pomiaru czotéwek

W celu wiaczenia aplikacji "Czotowki" nacisnaé w menu gtéwnym przycisk "Czotowki'".
1. Okno startowe pomiaru czotéwek

¥ iipos =

Aufgabe wahlen

Startmend | Aufgabe wahien 112
= T
Spannmass Fliche V-Ausrichten
& —
Theodolit Ind. H6he
Zurick

1. Wybor aplikacji pomiaru czotowek
2. Okno dialogowe pomiaru ,,Punkt pomiarowy 1”

1. Pkt messen U
e e
hr 1.650 m
Hz 0°00' 00"

v 90° 00' 00" ‘

HD 10.002 m

/
2. Powro6t do okna dialogowego projektu
3. Rozpoczecie pomiaru
4. Po zakonczeniu pomiaru przejscie do kolejnego okna dialogowego
3. Okno dialogowe pomiaru ,,Punkt pomiarowy 2”
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2. Pkt messen

Startment | Aufgabe wahien | Projekidetails | 1. Pkt messen | 2. Pk messen. 1128

hr 1.650 m
Hz 0°00' 00"
Vi 90° 00' 00" I
HD 10.002 m

Powrét do poprzedniego okna dialogowego

Wprowadzanie lub wy$wietlanie atrybutow przyporzadkowanych punktowi
Rozpoczecie pomiaru

Wyswietlanie wynikéw

© N2 o

W przypadku radialnego pomiaru czotéwek pomiar kazdego kolejnego punktu (P,) odnosi si¢ zawsze
do pierwszego punktu (P,).

W przypadku ciagtego pomiaru czotéwek kazdy nowy pomiar (P,) odnosi si¢ do ostatnio zmierzonego
punktu (P,,.,).

Wyswietlanie wynikdw lub zapis danych pomiaru czotéwek — Strona 87
Wyswietlanie wynikéw lub zapis danych pomiaru czotéwek

Odlegto$c¢ skosna Odlegto$¢ skosna migdzy dwoma ostatnimi punk-
tami pomiarowymi

Odlegto$¢ pozioma Odlegto$¢ pozioma miedzy dwoma ostatnimi
punktami pomiarowymi

Roznica wysokosci Roéznica wysokosci miedzy dwoma ostatnimi
punktami pomiarowymi

Nachylenie % Nachylenie w procentach (%)

Kat nachylenia % Kat nachylenia w procentach (%)

9.7.6 Zasada pomiaru powierzchni

Z maksymalnie 99 kolejnych zmierzonych punktéw urzadzenie wyznacza ograniczong powierzchnig pozioma
lub pionowa.

Kolejnos¢ pomiaru punktéw mozna ustali¢ w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara lub w kierunku
przeciwnym.

Pomiary punktow nalezy wykona¢ w taki sposéb, aby linie taczace miedzy mierzonymi punktami nie
przecinaly sie, w przeciwnym razie obliczenia dotyczace powierzchni beda btedne.
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ﬂ Ustawienie lokalizaciji nie jest tu konieczne.

Pomiar powierzchni poziomej dokonywany jest przez rzutowanie zmierzonych punktéw na powierzchnie

pozioma.
Punkty nalezy zmierzy¢ w takiej kolejnosci, aby otaczaty powierzchnie.

W celu wykonania obliczen powierzchnia jest zamykana zawsze od ostatniego do pierwszego mierzonego

punktu.

9.7.6.1 Aplikacja pomiaru powierzchni

W celu wiaczenia aplikacji ,Pomiar powierzchni“ nacisnaé w menu gtéwnym przycisk pomiaru powierzchni.

1. Okno startowe ,,Pomiar powierzchni”

¥ riipos

Aufgabe wahlen

Startment | Aufgabe wahlen o122

Spannmass

V-Ausrichten

‘ Theodolit ‘

Zuruck

1. Wybor aplikacji do pomiaru powierzchni
2. Okno dialogowe pomiaru ,,Punkt pomiarowy”
]|

==

Aufgabe wahlen % %:ZP =35 U

Startment | Aufgabe wahlen | Aufgabe wahlen ox01

/@? O

Horiz. Flache Vert. Fliche

2. Powro6t do poprzedniego okna dialogowego
3. Obliczanie powierzchni pionowej
4. Obliczanie powierzchni poziomej

R . — =
Vert. Flache
Startmena | Aufgabe wahlen | Aufgabe wahlen | Projektdetalls | Vert. Flache o1:02
| Flache =
| Umfang -
Anz. Pkte 0/99 ‘

1 2 3 4
Ent Mess E

5. Powrdét do poprzedniego okna dialogowego
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6. Usun ostatni punkt
7. Pomiar punktu
8. Wyswietlanie wynikow

Vert. Flache
‘Startmend | Aufgabe wahlen | Aufgabe wahlen | Projektdetails | Vert. Flache 01:20
Flache 53.36 m?
Umfang 60.630 m
d
Anz. Pkte 3/99 |

Cancel

9. Powrét do poprzedniego okna dialogowego

10. Usun ostatni punkt

11. Pomiar punktu

12. Wyswietlanie wynikéw

Wyniki

Rezultaty zapisywane sa w wewnegtrznej pamigci i moga zostaé wyswietlone lub wydrukowane na komputerze
za pomoca Hilti PROFIS Layout.

Zapis danych pomiaru powierzchni — Strona 89

Zapis danych pomiaru powierzchni

Powierz. Powierzchnia w jednostkach bazowych, np. m?, ft?,
itp.

Powierz. Powierzchnia w wigkszych jednostkach, np. ha,
akrach itp.

Zakres Zakres w jednostkach bazowych, np. m, ft, itp.

Obwod Obwod w wiekszych jednostkach, np. km, milach
itp.

Liczba punktéw pomiarowych Liczba punktéw pomiarowych stosowanych do
obliczania powierzchni

9.7.7 Teodolit

Aufgabe wahlen

Startmen | Aufgabe wahlen o122

Spannmass Flache V-Ausrichten
Theodolit ‘ Ind. H6he ‘

1. Wybér aplikacji "Teodolit"

9.7.7.1 Zerowanie wskazan z kota
Opcja kota poziomego Zero umozliwia fatwe i szybkie wyzerowanie odczytu wskazania na kole poziomym.
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Theodolit
Starimen | Aufgabe wahlen | Theodoli e
Hz 32° 00' 00"
v 180° 00' 00"
HD 0.015m
SD 5.000 m
i
I a -
i

1 2 3
Zurick Theo K. M. V%

Powrét do poprzedniego okna dialogowego

1.

2. Ustawianie katow

3. pomiar ciagty

4. Wyswietlanie kata pionowego w procentach

5. Rozpoczegcie pomiaru

(4 wmaros - N - ™ [
Hz setzen % .l %:ZP 5s U

Startmend | Aufgabe wahlen | Theodolit | Hz setzen o147
I Hz 133° 00' 00"
[ v .

1 2 3
Halt Hz Hz OK

6. Zatrzymanie biezagcego wskazania na kole poziomym.
7. Ustawienie biezgcego kata poziomego na zero.
8. Potwierdzenie okna dialogowego

VoS — e ==

Hz Null setzen

Startmen | Aufgabe wahlen | Theodolit | Wz setzen | Hz Null setzen on:a9

Hz (alt) 32° 00’ 00" l

Hz (neu) 0° 00' 00"

Mit [OK] Hz = O setzen.

aiheee—a

9. Anulowanie i powrét do poprzedniego ekranu bez zmiany wartos$ci poziome;j.
10. Ustawienie warto$ci kota poziomego na 0.

9.7.7.2 Ustawianie odczytu wskazania na kole poziomym

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

Startment | Aufgabe wahien | Theodolit | Hz setzen on:47

| Hz 133°00' 00"

v -

Halt Hz

1. Zatrzymanie biezacego wskazania na kole poziomym.
2. Ustawienie biezgcego kata poziomego na zero
3. Potwierdzenie okna dialogowego

.

2 . (BEE
Hz Halten und Setzen @

Startmena | Aufgabe wahien | Theodolit | Hz setzen | Hz Halten und Setzen ouss

Hz 133° 00' 00"

Hz festgehalten.
Ziel anvisieren, dann [OK] driicken und Hz freigeben.

4. Anulowanie i powrét do poprzedniego ekranu bez zmiany wartosci poziome;.
5. Ustawianie na wyswietlaczu warto$ci poziomej

9.7.7.3 Reczne wprowadzanie wskazan z kota
Dowolne wskazanie z kota mozna wprowadzi¢ recznie w kazdej pozyciji.
¥ Hili POS. e 29 e ™ [

Hz setzen = .. %:ZP

ova7
133°00' 00"

Halt Hz

Zatrzymanie biezacego wskazania na kole poziomym.
Ustawienie biezacego kata poziomego na zero.
Potwierdzenie okna dialogowego

Reczne wprowadzanie wartosci kata poziomego

oo

9.7.7.4 Wskaznik nachylenia w pionie

Kazdy odczyt wskazania na kole pionowym mozna wyswietli¢ w stopniach lub w procentach.
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heodolit 02:06

Hz 32° 00’ 00"

v 180° 00' 00"
HD 0.015

5.000

1. Zmiana wskazania na kole pionowym pomigdzy stopniami a procentami.

9.7.8 Posredni pomiar wysokosci

9.7.8.1 Zasada posredniego pomiaru wysokosci

Metoda posredniego pomiaru wysokosci stosowana jest w przypadku okreslania réznicy wysokosci do
niedostepnych miejsc lub punktéw, jesli bezposredni pomiar odlegtosci nie jest mozliwy.

Posredni pomiar wysokos$ci umozliwia ustalenie praktycznie dowolnej wysokosci lub gtebokosci, np.
wysokosci wierzchotkéw zurawi, gtebokosci wykopow budowlanych i wielu innych.

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

Vi vos T - - ==

=

, Spannmass Fliche V-Ausrichten
@ Qo —
Theodolit Ind. H6he

1. Wybor aplikacji "Bezposredni pomiar wysokosci"
Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sa projekty lub wybor projektow.
Ustawianie lokalizacji nie jest tutaj konieczne. Ustawianie lokalizaciji nie jest tutaj konieczne.
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9.7.8.2 Posrednie wyznaczanie wysokosci

Pomiary do pierwszego punktu referencyjnego

Do pierwszego punktu pomiarowego przeprowadzany jest pomiar kata i odlegtosci.

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

T 5 N . )
1. Pkt messen
Strtmen | Aufgabe watien | rojekidetas | 1. Pkt messen oo
hr 25.000m 2 i
T 7 ‘
Hz 0°00'00" 4 | / I
v 90° 00' 00" /
‘ HD 10.002 m '
|
i 1 2 )
Zurtck Mess Weiter

1. Powr6t do wyboru projektu

2. Uruchamianie pomiaru do danego punktu

3. Przejscie do nastepnego pomiaru

Pomiary do kolejnych punktéw

Pomiary do kolejnych punktow dokonywane sg wytacznie przez pomiar katéw pionowych. Réznica wysokosci
do pierwszego punktu referencyjnego wyswietlana jest ciggle.

T rmros -

T

Zielpkt Messen @

Startmena | Aufgabe wahien | Projektdetalls | 1. Pkt messen | Zielpkt Messen

vV 180° 00' 00"

HD 0.015m

dH 1.679 m

4. Zapis wynikéw
5. Nowy (kolejny) posredni pomiar wysokosci w oparciu 0 nowy punkt referencyjny

9.7.9 Ustawianie w pionie

9.7.9.1 Zasada ustawienia w pionie
Ustawianie w pionie umozliwia pionowe osadzenie elementéw w przestrzeni lub ich przenoszenie w pionie.

Warto tu podkresli¢ korzysci zwiazane z pionowym oszalowaniem stupdw, jak réwniez mozliwos¢ tyczenia
lub kontroli punktéw rozmieszczonych w pionie jeden nad drugim na przestrzeni kilku pieter.
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Zasadniczym celem kontroli dwéch zmierzonych punktow jest ustalenie, czy sa one ustawione
w przestrzeni pionowo jeden nad drugim.

ﬂ Pomiary mozna wykonywaé z tyczka do reflektora lub bez, zaleznie od potrzeb.

s e ==

Aufgabe wahlen

Startment | Aufgabe wahlen o022

P
Spannmass Fliche V-Ausrichten

‘ Theodolit ‘ Ind. Hhe

= —

1. Wybor aplikacji "Ustawianie w pionie"

Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sa projekty lub wybor projektow.

Ustawienie lokalizacji nie jest tu konieczne.

Pomiary do pierwszego punktu referencyjnego

Do pierwszego punktu pomiarowego przeprowadzany jest pomiar kata i odlegto$ci.

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

1. Pkt messen

Y —

hr 25.000m 2 s
E 4

Hz o000 4| 4

v 90° 00' 00"

HD 10.002 m //

2
Zuruck d Mess Weiter

1. Powrét do wyboru projektu
2. Uruchamianie pomiaru do danego punktu
3. Przejscie do nastepnego pomiaru
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Pomiary do kolejnych punktow

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

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

¥ riti POs I B ==

2. Pkt messen

Startmena | Aufgabe wahien | Projektdetais | 1. Pkt messen | 2. Pkt messan

hr 0.000 m (=] dDffs
ER e

dHz 0° 00' 00" d

| Rechts 0.000 m

Zuriick 0.000 m

dH

Zurick

4. Powrét do pomiaru do pierwszego punktu referencyjnego
5. Zapis wynikéw
6. Pomiar katow i odlegtosci oraz aktualizacja wskazania z uwzglednieniem wartosci korekty

10 Dane oraz ich wykorzystywanie

10.1 Wstep

Tachimetry firmy Hilti zapisuja dane przede wszystkim w pamieci wewnetrznej.

Dane to wartos$ci pomiarowe tzn. wartosci katéw i odlegto$ci, w zaleznosci od ustawien lub aplikacji wartosci
okreslane w odniesieniu do osi budowli, jak np. odlegto$ci wzdtuzne i poprzeczne, lub do wspétrzednych.
Oprogramowanie komputerowe umozliwia wymiane danych z innymi systemami.

Wszystkie dane zapisane w tachimetrze nalezy w zasadzie traktowac jako dane punktu, z wyjatkiem danych
graficznych, w przypadku ktérych punkty sa powiazane z plikami graficznymi.

Mozliwos$¢ wyboru lub wykorzystania dotyczy odpowiednich punktéw, a nie grafiki, ktéra stanowi jedynie
informacje dodatkowa.

10.2 Dane punktowe

Dane punktu moga dotyczy¢ zaréwno nowo zmierzonych punktow, jak i istniejacych punktéw. Tachimetr
mierzy przede wszystkim katy i odlegtosci.

Za pomocag ustawienia lokalizacji obliczane sa wspotrzedne punktu celowniczego.

Tym samym kazdy punkt, ktory jest namierzany za pomoca krzyza nitkowego lub laserowego wskaznika celu
i do ktorego wykonywany jest pomiar odlegtosci, jest obliczany przez tachimetr jako punkt tréjwymiarowy.
Odpowiednie oznaczenie punktu umozliwia jednoznaczng identyfikacje tréjwymiarowego punktu.

Kazdy punkt podawany jest wraz z oznaczeniem, wspotrzedna Y, wspoétrzedna X i ewentualnie wysokoscia.
Dane punkty sa definiowane przez swoje wspotrzedne lub punkty z elementami graficznymi.

10.2.1 Punkty jako punkty pomiarowe

Dane pomiarowe to zmierzone punkty, generowane i zapisywane w tachimetrze w oparciu o takie aplikacje
jak Tyczenie H, Tyczenie V, Kontrola oraz Pomiar i zapis.

Punkty pomiarowe wystepuja w danej lokalizacji tylko raz.

Jesli taka sama nazwa zostanie uzyta w przypadku kolejnego punktu pomiarowego, istniejacy punkt
pomiarowy mozna zastapi¢ nowym lub nada¢ mu inng nazwe.

Punktow pomiarowych nie mozna edytowac.

10.2.2 Punkty jako punkty o danych wspétrzednych

W przypadku postugiwania sie uktadem wspotrzednych, wszystkie pozycje sa z reguty okreslane za pomoca
nazwy punktu i wspotrzednych. Opis pozyciji punktu wymaga co najmniej podania nazwy punktu i dwéch
poziomych wartosci wspétrzednych X, Y lub E, N itp.

Wysokos¢ jest na ogét niezalezna od wartos$ci wspotrzednych XY.
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Punkty wykorzystywane w tachimetrze petnia funkcje punktéw o danych wspoéfrzednych, tak zwanych
punktéw kontrolnych lub punktéw statych oraz punktéw pomiarowych ze wspoétrzednymi.

Punkty state to punkty z podanymi wspétrzednymi, ktére sa recznie wprowadzone na tachimetrze lub
przesytane za pomoca Hilti PROFIS Layout za posrednictwem pamigci masowej USB albo bezposrednio za
pomoca przewodu danych USB.

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

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

10.2.3 Punkty z elementami graficznymi

Na urzadzeniu moga by¢ pobierane, wyswietlane i wybierane pliki graficzne za pomoca Hilti PROFIS Layout
z otoczenia CAD.

System Hilti umozliwia tworzenie punktéw i elementéw graficznych na rézne sposoby za pomoca Hilti
PROFIS Layout i przesytanie ich do tachimetru oraz korzystanie z nich w tym urzadzeniu.

Punkty z zataczonymi elementami graficznymi nie moga by¢ edytowane na tachimetrze, lecz jedynie w
komputerze za pomoca Hilti PROFIS Layout.

10.3 Tworzenie danych punktu

10.3.1 Tachimetr

Kazdy pomiar generuje odpowiedni rekord danych lub punkt pomiarowy. Punkty pomiarowe definiowane sa
jako wartosci katow i odlegtosci, nazwy punktéw z warto$ciami katow i odlegtosci lub nazwy punktow ze
wspotrzednymi.

10.3.2 Za pomoca Hilti PROFIS Layout

1. Tworzenie punktow na podstawie wymiaréw podanych na mapie przez wykreslanie linii oraz
krzywych, jak rowniez prezentacje w formie elementéw graficznych

W programie Hilti PROFIS Layout mozna wygenerowa¢ plik graficzny odwzorowujacy projekt budowlany,
bazujac na wymiarach podanych na mapie lub w projekcie budowlanym.

Oprogramowanie umozliwia graficzne odtworzenie w komputerze projektu w uproszczonej formie, przedsta-
wiajac linie, krzywe itp. jako punkty o okreslonym potozeniu graficznym.

Mozliwe jest tworzenie nawet specyficznych krzywych, z ktérych generowane beda punkty rozmieszczone
na przyktad w regularnych odstepach.

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

Za pomoca Hilti PROFIS Layout pliki CAD przesytane sg do komputera w formacie DXF lub kompatybilnym
z programem AutoCAD formacie DWG.

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

W programie Hilti PROFIS Layout na podstawie graficznych elementéw CAD mozna wygenerowaé dane
punktow koncowych i punktéw przeciecia linii, punktow srodkowych odcinkéw, punktéw na okregu itd.

Do wygenerowanych danych punktu dotgczane sa zrédtowe elementy graficzne z CAD.

Dane przechowywane w CAD moga by¢ dostepne na réznych warstwach. W programie Hilti PROFIS Layout
te dane faczone sg przy przesytaniu do urzgdzenia w jedng warstwe.

Szczegolng uwage nalezy poswigci¢ organizacji danych na komputerze i dopilnowaé, aby przed
transmisja danych do urzadzenia zachowana byta zadana gesto$¢ punktéw.

3. Import danych punktu z tabel lub plikow tekstowych
Dane punktu moga by¢ importowane z plikéw tekstowych lub plikéw XML do programu Hilti PROFIS Layout,
edytowane i przesytane do tachimetru.

10.3.3 Za pomoca Hilti Point Creator

Oprogramowanie Hilti Point Creator jest wtyczka, ktéra moze zosta¢ zainstalowana w programie AutoCAD
w wersji od 2010. Za pomoca Hilti Point Creator wyodrebnia sie punkty ze wspotrzednymi z rysunkéw 2D i
3D. Dodatkowo z modelu AutoCAD 2D/3D pobierane sa opisy (atrybuty) dotyczace tych pozycji. Atrybuty
pobierane sg z produktow Hilti - patrz biblioteka BIM/CAD firmy Hilti. W odniesieniu do produktéw Hilti
mozliwe jest pobranie numeru artykutu produktu Hilti, oznakowania produktu oraz typu produktu. Dostepne
sa rowniez atrybuty ogdine, jak np. nazwa warstwy i kolor elementu graficznego w modelu AutoCAD.

Dane punktu mozna wygenerowaé bezposrednio z modelu 2D lub 3D. Te dane punktéw eksportowane sa z
oprogramowania AutoCAD za pomoca Hilti Point Creator w r6znych formatach.

Formaty wyjscia punktow w Hilti Point Creator
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* Format tekstowy z atrybutami (.txt)

* Format Excel z atrybutami (.csv)

* Format CAD; tylko punkty, brak atrybutow (.dxf)
¢ Format pliku Hilti z atrybutami (.oml)

10.4 Pamiec¢ danych

10.4.1 Pamieé wewnetrzna tachimetru

Tachimetr Hilti zapisuje w aplikacjach dane, ktére sa odpowiednio posegregowane.

Dane punktu lub pomiarowe maja w systemie pozycje nadrzedng w stosunku do projektow i lokalizacji
urzadzenia.

Projekt

Projekt zawiera pojedynczy blok punktéw kontrolnych (punktéw statych) lub punktéw tyczonych.

Projekt moze uwzglednia¢ kilka lokalizacji.

Lokalizacja urzadzenia plus orientacja (jesli ma istotne znaczenie)

Statym elementem lokalizacji jest orientacja.

Lokalizacja obejmuje punkty pomiarowe z jednoznacznym oznaczeniem.

ﬂ Projekt mozna traktowaé podobnie jak plik.

10.4.2 Pami¢¢ masowa USB

Pamig¢ USB umozliwia wymiane danych migdzy komputerem a tachimetrem. Nie nalezy jej uzywac jako
dodatkowej pamigci danych.

ﬂ Funkcje aktywnej pamieci danych w tachimetrze petni wewnetrzna pamieg¢ tachimetru.

11 Menedzer danych tachimetru

11.1  Zestawienie

Menedzer danych umozliwia dostep do danych zapisanych w wewnetrznej pamieci kontrolera.

Mozliwosci Menedzera danych:

* Import i eksport danych

*  Wyswietlanie, tworzenie i usuwanie projektow

¢ Wyswietlanie, tworzenie, kasowanie, edytowanie statych punktéow / wyswietlanie, kasowanie punktéw
pomiarowych

*  Wyswietlanie, tworzenie, usuwanie i edycja grafiki, np. elementéw graficznych takich jak linie, tuki

11.2 Aplikacja Menedzer danych

Dostep do zarzadzania danymi odbywa sie bezposrednio przez strone startowa.
1. Okno startowe ,,System”
T riros B ~ T

Aufgabe wahlen

Startmena. o2:a6

{oog =
Abstecken Mess Reg

Schnurgeriist

L L1
Applikationen

i

Kontrolle V-Absteckung

- ‘ '

1. Informacje o projekcie
2. Wyboér menadzera projektu
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3. Wybdr Menedzera importu/eksportu

2. Okno startowe info

* Menedzer importu/eksportu (import/eksport danych punktu)

* Menedzer projektu (wy$wietlanie, tworzenie, usuwanie opcji projektu)

¢ Menedzer punktu (wyswietlanie, tworzenie, usuwanie i edycja punktéw statych oraz wy$wietlanie
i usuwanie punktéw pomiarowych)

* Menedzer grafiki (wy$wietlanie, tworzenie oraz usuwanie linii i tukéw) de 89

. A ™ (W

% I I (B

@

Startment | Projektdetails o241

¥ Hiniros

Projektdetails

Proj Besprechungsra
DXF Datei Meeting room 16.E.30.dwg
Datum 08.04.16 10:12
Anz. Pkte 48

Anz. Stat

Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
Wybor wyswietlacza graficznego

Wybor menedzera punktu

Potwierdzenie okna dialogowego

No oA

Startmena | Aufgabe wahlen

[ & ° [
Proj. kopieren Import Export
DXF anhdngen

Zuriick

Powr6t do poprzedniego okna dialogowego
Potwierdzenie kopiowania danych w pamigci wewnetrznej
Kopiowanie danych

Opcja Import danych

Opcja Eksport danych

Opcja Import danych DXF

1.
2.
3.
4.
5.
6.
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11.2.1.1 Import punktow
¥ s I @420 M 2 S =]

Startmend | Aufgabe wahlen | Import Fixpunkte | Datel auswahlen | Login o501

User Name

Password

1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
2. Potwierdzenie okna dialogowego

3. Wprowadzanie nazwy uzytkownika

4. Wprowadzanie hasta

Import Fixpunkte

Startmend | Aufgabe wahlen | Import Fispunkte 0500

Datei auswahlen e ‘ ‘

Einheit Datei o ‘Meter © \l

Nach Projekt e ‘ ‘ '

o o

1. Powrét do poprzedniego okna dialogowego
2. Potwierdzenie okna dialogowego

3. Wybdr pliku importu

4. Ustalenie jednostek dla pliku importu

5. Ustalenie katalogu docelowego

W Autodesk '

m Carlson Projects

M FocusUpdatelog
= intel '

M MicroSurvey

Cancel 1 2

Powrét do poprzedniego okna dialogowego
Potwierdzenie okna dialogowego

Wybor pliku importu

Powrét do poprzedniego katalogu

Eal i .

Ta opcja umozliwia zatadowanie danych z podtagczonego nos$nika danych USB bezposrednio do wybranego
projektu. Wszystkie punkty ze wspoétrzednymi sg importowane jako punkty state, tzn. punkty te moga
by¢ wykorzystane do pozycjonowania, tyczenia oraz w grafice (linie, tuki). Podczas importu punkty sa
poréwnywane w oparciu o numery punktéw z numerami punktéw zapisanych w projekcie.
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W zwiagzku z tym, ze w ramach jednego projektu kazdy numer punktu moze tylko raz wystepowac jako punkt
staty, w przypadku pokrywajgcych sie¢ numeréw mozna wykorzystac¢ jedng z czterech ponizszych opcji:
Opcje dotyczace pokrywajacych sie¢ numeréw punktéw

¢ Nienadpisywanie poszczegdlnych indywidualnie wybranych punktéw

* Nadpisanie poszczegdlnych indywidualnie wybranych punktéw

¢ Nienadpisywanie zadnych istniejacych

* Nadpisanie wszystkich istniejacych punktow

Dane moga by¢ importowane w formacie plikow .csv lub .txt. Poszczegdlne elementy danych muszag

zachowac ustalong wcze$niej kolejnosé. Nastepujace elementy moga by¢ importowane jako dane punktéw
statych w tej kolejnosci: Nr pkt., N(X), E(Y), H(Z), atrybuty 1-5.

Punkty, ktore nie sa uwzglednione w projekcie, zostang importowane bez komunikatu. Jesli poza
wymienionymi importowanymi elementami istniejg jeszcze inne elementy, zostang zignorowane.

11.2.1.2 Eksport punktow

Export Design Points

Home | Select Task | Export Deslgn Points o447

From Job

| Select Location

To File

File Units Meters
i
i

Data Format *.csv - ‘
Cancel 1 oK ‘

Funkcja eksportu umozliwia eksportowanie wszystkich punktéw projektu na podtaczony nosnik danych USB,
przy czym wszystkie punkty traktowane sa jednakowo. Mozna poda¢ dowolng nazwe eksportowanego pliku.
Zaleznie od typu punktu w projekcie zréznicowane sg eksportowane elementy danych:

1. Powr6t do poprzedniego okna dialogowego

Potwierdzenie okna dialogowego

Wybor zrédta eksportu dla punktow

Wybor celu eksportu dla punktéw

Ustalanie formatu danych

¢ Eksport punktow statych z: Nr pkt., N(X), E(Y), H(2), atrybuty 1 -5

¢ Eksport punktéw pomiarowych z: Nr pkt., N(X), E(Y), H(2), atrybuty 1 - 5, HA, VA, HD, hr, ppm

o h o

Kazdemu plikowi okreslonego typu nalezy nadaé jednoznaczng nazwe. Jesli plikowi tego samego typu
zostanie ponownie nadana taka sama nazwa, istniejacy juz plik zostanie nadpisany, czyli usunigty.

Eksport i ponowny import punktéw pomiarowych moze przeksztatci¢ punkty pomiarowe w punkty
state.
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11.2.1.3 Wewnetrzne kopiowanie danych

| meE . . (W)
Projekt kop.
Startmend | Aufgabe wahlen | Projekt op. os02
Basis Speich e Int Speich - ‘
Ziel Speich ° ‘Int Speich - \
Proj e ‘ ,,,‘l
Neu Proj e -

|

Cancel 1 oK 2

Ta opcja umozliwia duplikowanie projektu w pamieci wewnetrznej. Wszystkie dane projektu zostang zapisane
pod nowa nazwa.

Powrét do poprzedniego okna dialogowego

Potwierdzenie okna dialogowego

Wybor zrédta eksportu

Wybér celu do skopiowania

Wybér zrédta do skopiowania

Nadawanie nowej nazwy projektu

IS NS

11.2.1.4 Importowanie / dotaczanie pliku .dxf lub .dwg
Ta opcja umozliwia zaimportowanie lub dotgczenie pliku .dxf lub .dwg do projektu.

¥ Hiipos

DXF anhangen

Startment | Aufgabe wahlen | DXF anhangen o445

Nach Projekt ‘e ,,,‘
Dateiformat ‘o dxf‘

Extrahiere Punkte olEin - ‘

1 Cancel 2

Anulowanie okna dialogowego

Potwierdzenie okna dialogowego

Wybér projektu

Format importowanego pliku

Uaktywnienie automatycznego wyodregbniania punktow

o pr D
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11.2.2 Menedzer projektu

¥ Hitipos

Projekt Funktionen

Startment | Projekt Funktionen

Besprechung
Besprechungsrau
Demo
Demonstration
Meeting room 2
Meeting room
Neu

Outside

Pseudo data
test project

test

Vorlage Gru

Zuruck

Powrét do startowego okna dialogowego Menedzera danych
Informacje o projekcie

Tworzenie nowego projektu

Usuwanie projektu

Ustawienie zaznaczonego projektu jako aktualnego projektu

I

11.2.3 Menedzer punktu

Aufgabe wahlen

Startmen | projektdetalis | Aufgabe wahien o245

SQa@a

3 4
MessPkt AllePkt

Powr6t do startowego okna dialogowego Menedzera danych
Opcja Punkty state

Opcja Punkty pomiarowe

Opcja Wyswietlanie wszystkich punktéw

Eal Sl

11.2.3.1 Punkty state

Punkty state mozna wys$wietla¢, usuwac, edytowac i ponownie wprowadzaé. W przypadku nowo wprowadzo-
nych punktéw statych mozna wprowadzi¢ oprécz numeréw i wspotrzednych rowniez do 5 opisow (atrybutow).
Elementy danych dotyczacych punktow statych

¢ Nr punktu
* N
L =\%)
* H@

e Atrybuty1-5

Punkty state, ktérym przyporzadkowany jest element graficzny, np. linia, tuk itp., mozna usuna¢
dopiero po usunieciu elementu graficznego.

11.2.3.2 Punkty pomiarowe

Punkty pomiarowe sg zawsze przyporzadkowane do lokalizacji. Po dokonaniu wyboru lokalizacji mozna
wyswietli¢ i usunaé wszystkie punkty pomiarowe danej lokalizacji.
Mozliwosci usuwania punktéw pomiarowych

¢ Kazdy punkt pomiarowy mozna usuna¢ indywidualnie po dokonaniu wyboru lokalizacji
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* Wszystkie punkty pomiarowe mozna usunaé jednoczes$nie, usuwajac lokalizacje

Podczas usuwania punktéw pomiarowych nalezy postepowaé z najwigkszg starannosciag. Usuniecie
np. lokalizacji, a tym samym wszystkich podtaczonych punktéw pomiarowych moze zniweczy¢ wiele
godzin pomiaréw lub efekty catego dnia pracy.

Elementy danych dotyczacych punktéw pomiarowych
* Nazwa punktu

* NX

* EW

*+ H@

e Atrybuty1-5
» OPOZ

* OPION

« HD

e w.rdl

¢ ppm

Dla wybranego punktu pomiarowego mozna wyswietli¢ przyporzadkowane mu atrybuty z aplikacji
Pomiar & zapis.

Punkty pomiarowe mozna wykorzysta¢ do lokalizacji oraz orientacji, ale nie do przyporzadkowywania
elementoéw graficznych, np. linii i krzywych, do aplikacji Lawa celownicza.

11.2.3.3 Wyszukiwanie celu

¥ Hiipos =

Zielsuche

Startmend | Aufgabe wahien | Zislsuche os:32

| Plan °
A =10
Y o

Suchen

Sortowanie wedtug numeréw wszystkich punktow statych oraz wszystkich punktéw pomiarowych z odpo-
wiednim oznaczeniem typu (punkt staty lub punkt pomiarowy). Punkty moga by¢ wyswietlane w formie
grafiki, listy lub po kolei.

Obracanie urzadzenia w celu wyboru punktu
Ustawianie osi poziomej i osi pionowej

Wybor pryzmatu

Potwierdzenie okna dialogowego

Zmiana perspektywy w widoku mapy

Przejscie do wyszukiwania GPS

Wybér trybu pomiaru

Uruchamianie automatycznego wyszukiwania pryzmatu

O N ORON

Okno dialogowe "Wyszukiwanie celu" pomaga odnalez¢ pryzmat po
Istniejq 3 rozne tryby:
9. Joystick - Uzy¢ joysticka na wyswietlaczu.
Alternatywnie mozna skorzystac z przyciskdéw u gory z prawej strony do ustawiania.
10. Widok mapy - Wybra¢ punkt.
Alternatywnie mozna ustawi¢ na biata powierzchnig widoku mapy.
Urzadzenie wypoziomuije sie samo a 0$ pionowa zostanie ustawiona automatycznie na 90°.
11. Wyszukiwanie pryzmatu - Wybra¢ wyszukiwanie pryzmatu.
Wybra¢ Szukaj celu.
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Urzadzenie ustawi sie na POC 200.

Wyszukiwanie pryzmatu dziata tylko przy obecnym sygnale GPS i jesli pryzmat byt $ledzony (10 s -
2 min).

12 Wymiana danych

121  Wstep
Mozliwosci wymiany danych pomiedzy systemem tachimetru POS 150 / 180 a komputerem

¢ Potaczenie z programem komputerowym Hilti PROFIS Layout
Przesytane dane sg danymi binarnymi i nie mozna ich odczyta¢ bez odpowiedniego oprogramowania.
Wymiana danych jest mozliwa dzieki dotaczonemu kablowi danych USB lub pamieci USB.

* Nosnik danych USB
Za pomoca no$nika danych USB mozna wymienia¢ pliki w formatach .csv i .txt zarébwno w celu importu
danych jak réwniez w celu eksportu danych bezposrednio z kontrolera.
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BIM 3D data sets (Acad, Revit)
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Point Creator

12.2  Hilti PROFIS Layout

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

Projekt moze zawiera¢ tylko punkty kontrolne lub state z elementami graficznymi lub bez, jak rowniez

by¢ powiazany z punktami kontrolnymi, statymi i pomiarowymi (danymi pomiarowymi), tacznie z wynikami
obliczen odpowiednich aplikaciji.

12.2.1 Typy danych

Dane punktu (punkty kontrolne lub punkty tyczone)

Punkty kontrolne sg jednoczes$nie punktami tyczonymi i moga by¢ uzupetnione elementami graficznymi, co
utatwia identyfikacje lub umozliwia sporzadzenie szkicu sytuacyjnego.

W przypadku przesytania z komputera do tachimetru punktéw wraz z elementami graficznymi, prezentacja
danych na tachimetrze uwzgledni grafike.

W przypadku pozniejszego recznego wprowadzenia do tachimetru punktéw kontrolnych lub tyczonych, na
tachimetrze nie mozna przyporzadkowac im ani podtaczy¢ elementéw graficznych.

Dane pomiarowe

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

Przestane punkty pomiarowe moga zosta¢ przekonwertowane jako dane punktu w formacie tekstowym
dzielonym spacja, przecinkiem (.csv) lub na inne formaty jak .dxf i AutoCAD-.dwg i by¢ dalej przetwarzane
w innych systemach.

Rezultaty aplikaciji jak np. réznice tyczenia, rezultaty powierzchni itd. moga by¢ eksportowane z Hilti PROFIS
Layout w formacie tekstowym w formie raportow.

Podsumowanie

Pomigdzy tachimetrem a Hilti PROFIS Layout moga by¢ w obie strony wymieniane nastepujace dane.
Wymiana danych miedzy tachimetrem a Hilti PROFIS Layout

¢ Dane pomiarowe: nazwa punktu, katy i odlegto$é
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¢ Dane punktu: nazwa punktu, wspotrzedne i wysokos$¢
Hilti PROFIS Layout do tachimetru

* Dane punktu: nazwa punktu, wspétrzedne i wysoko$¢
* Dane graficzne: wspétrzedne z elementami graficznymi

Nie przewiduje sie bezposredniej wymiany danych miedzy tachimetrem a innymi systemami kompu-
terowymi, jest to mozliwe wytacznie za pomoca Hilti PROFIS Layout.

12.2.2 Eksport danych Hilti PROFIS Layout

W ponizszych aplikacjach zapisywane sa dane i moga by¢ eksportowane za pomoca Hilti PROFIS Layout w
réznych formatach:

Formaty danych wyjsciowych Hilti PROFIS Layout

* Tyczenie poziome

* Tyczenie pionowe

* Kontrola

e Pomiar i rejestracja

* Pomiar powierzchni (wynik)

Dane wyjsciowe

Hilti PROFIS Layout odczytuje zapisane dane z tachimetru i ekstrahuje nastepujace dane.
Ekstrahowane dane

* Nazwa punktu, kat poziomy, kat pionowy, odlegto$é, wysoko$¢ reflektora, wysoko$¢ instrumentu
* Nazwa punktu, wspétrzedna wsch, wspotrzedna ptn, wysokos$é

*  Wyniki aplikaciji takie jak roznice tyczenia i pomiary powierzchni

Formaty danych wyjéciowych — Strona 106

Formaty danych wyjsciowych

Format CSV Pojedyncze dane oddzielone przecinkiem.

Format tekstowy Odstepy wypetnione spacjami, pojedyncze dane
znajdujg sie¢ w kolumnach.

Format DXF Format wykorzystywany do wymiany danych z
programoéw CAD.

Format DWG Binarny format danych kompatybilny z AutoCAD.

12.2.3 Wprowadzanie danych (import) Hilti PROFIS Layout
Dane wejsciowe

Hilti PROFIS Layout moze odczytywaé¢ nastepujace dane, przetwarzaé je, przesyla¢ na pamiec
masowa USB lub za posrednictwem przewodu do tachimetru:

¢ Nazwy punktéw (punkty state) ze wspotrzednymi i wysokosciami.
* Polilinie (linie, krzywe) z innych systemow

Formaty danych wejsciowych — Strona 106

Formaty danych wej$ciowych

Format CSV Pojedyncze dane oddzielone przecinkiem.

Format txt Dane oddzielone spacjg

Format tekstowy Odstepy wypetnione spacjami, pojedyncze dane
znajdujg sie¢ w kolumnach.

Format DXF Projektowanie CAD za pomoca linii i tukdw jako
podstawowy format wymiany danych z programu
CAD.

Format DWG Rysunek CAD z liniami i tukami jako format kompa-
tybilny z programem AutoCAD

12.3  Hilti Point Creator

Oprogramowanie Hilti Point Creator jest wtyczka, ktéra moze zosta¢ zainstalowana w programie AutoCAD
w wersji od 2010. Za pomoca Hilti Point Creator wyodrebnia sie punkty ze wspotrzednymi z rysunkéw 2D
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i 3D Dodatkowo z modelu AutoCAD 2D/3D pobierane sg opisy (atrybuty) dotyczace tych pozycji. Atrybuty
pobierane sg z produktéw Hilti - patrz biblioteka BIM/CAD firmy Hilti. W odniesieniu do produktow Hilti
mozliwe jest pobranie numeru artykutu produktu Hilti, oznakowania produktu oraz typu produktu. Dostepne
sa réwniez atrybuty ogdline, jak np. nazwa warstwy i kolor elementu graficznego w modelu AutoCAD.

12.3.1 Przeglad funkciji Hilti Point Creator

L]
ARG

Home Sclid Suface Mesh Render Parametric Inset Annotate View  Manage Output Plug-ins  Online  Express Too

L

General Settings  Single Mode Block Mode Ling, Intersections, ., Mode | Export  Hilti BIM/CAD Library Online

Hitti Point Creator for AutoCAD

[=11Top] [2D Wireframe]

Hilti Point Creator zawiera nastepujace funkcje:

Ustawienia

* General Settings

Import danych

* Import punktéw zgodnie z ustawieniami z réznych formatéw danych.
Metody wyznaczania punktéw

e Single mode
Poszczegdlne punkty okreslane sg za pomoca funkcji przechwytu programu AutoCAD
* Block mode
Punkty sg pobierane z blokéw danych. Punkty te sg najpierw identyfikowane w bloku referencyjnym.
¢ Line mode
Wyznaczanie punktow z elementoéw takich jak linie lub tuki. Punkty sa wyznaczane na koncu lub na
$rodku elementéw, na przecieciu tukow i linii, na przecieciu linii z liniami lub tukéw z tukami.
Data Export
e Eksport ekstrahowanych punktéw zgodnie z ustawieniami w réznych formatach
Link do biblioteki Hilti BIM/CAD

* Pobiera z internetu obiekty Hilti BIM/CAD i wstawia je do programu AutoCAD Ilub Revit albo innego
oprogramowania do projektowania.

Wygenerowane punkty z atrybutami otrzymajg oznaczenie identyfikujace punkt. Zostang one skopiowane
na zdefiniowang przez uzytkownika warstwe (standardowo jest to Hilti) i moga byé zapisywane w réznych
formatach danych.

Pomoc

*  Wyswietlanie pomocy oraz informacji o wersji programu.
Formaty wyjsciowe punktéw Hilti Point Ceator

* Format tekstowy z atrybutami (.txt)

* Format Excel z atrybutami (.csv)

* Format CAD, tylko punkty, brak atrybutow (.dxf)
* Format pliku Hilti z atrybutami (.oml)

Typowe pliki tworzone w Hilti-Point-Creator (.txt, .csv):
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PtiD N(x) E(y) Height Layer ltemNo Naming Element Color
Ins 1 | 2024597 | 72509 3.05% | Pipe 15 | 285927 HIL-23 | INSERT | white
Ins 2 2020.597 72,509 3.036 Pipe 15 285927 HIL-24 INSERT white
Ins 3 | 2016597 | T72.509 14234 | Pipeds | 285927 HIL-25 | INSERT | white
Ins 4 | 2012597 | 72.509 14.230 | Piped7 | 285927 HIL-26 | INSERT | white
Ins 5 2008.597 72.509 14.000 Pipe 18 285927 HIL-27 INSERT white
Ins 6 | 2004597 | 72509 1.002 Water 285921 HIL:28 | INSERT | white
Ins 7 2004245 73.31 1.100 Water 285927 HIL-29 INSERT white
Ins § | 2004245 | 75172 1.345 Water 285927 HIL-30 | INSERT | white

REF 1 2025.837 72.89 1.632 | Control Pts Inside Ref | Ref Tape | black
REF 2 | 2002.445 1.5 1.724 | Control Pts Inside Ref |  Prism black
REF 3 1971.17 71.918 1.773 | Control Pts Inside Ref | Ref Tape | black

13 Podtaczenie danych za pomoca RS 232

Tachimetr firmy Hilti jest wyposazony w ztacze danych RS 232, do ktérego mozna podtaczyé rejestrator
danych. W celu uzyskania szczeg6towych informacji nalezy skontaktowa¢ sie z doradca Hilti.

14 Kalibracja i regulacja

14.1  Zestawienie kalibracji

Urzadzenie w momencie wysytki jest prawidtowo nastawione. Wskutek wahan temperatury, ruchéw podczas
transportu oraz zuzywania sig istnieje mozliwos$é, ze nastawy urzadzenia zmienig si¢ wraz z uptywem czasu.
Z tego wzgledu urzadzenie posiada funkcje sprawdzenia nastaw i dokonania ewentualnej kalibracji w terenie.
W tym celu nalezy ustawi¢ urzadzenie w bezpieczny sposoéb na dobrej jakosci statywie i uzy¢ dobrze
widocznego oraz dobrze rozpoznawalnego pryzmatu w zakresie +3 stopni wzgledem poziomu w odlegto$ci
ok. 50-70 m.

ﬂ Nastepnie postgpowac zgodnie z instrukcjami na wys$wietlaczu.

Parametry urzadzenia kontrolowane przez kalibracje w terenie i justowane elektronicznie:
* Btad osi celowej

* Btad indeksu pionowego

* Btad nachylenia czujnika nachylenia (kompensator)

* Btad osi systemu automatycznego namierzania pryzmatu (tracker pryzmatu)

Btad laserowego wskaznika celu w stosunku do krzyza nitkowego mozna sprawdza¢ w obrebie pola.
Jesli odchylenie jest zbyt duze, nalezy zwréci¢ sie do serwisu urzadzen lub serwisu napraw firmy Hilti,
gdyz btad taki trzeba skorygowaé mechanicznie.

W zwiazku z tym, ze pomiary w aplikacjach systemu tachimetrow Hilti dokonywane sa przede wszystkim
w jednym potozeniu, wskazane jest przeprowadzanie w regularnych odstepach czasu kalibracji w terenie lub
na placu budowy. Dotyczy to szczegdlnie czestych pomiaréw przy stromych wizurach.
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14.2 Kontrola punktu lasera w stosunku do krzyza nitkowego

W celu sprawdzenia ustawienia punktu laserowego wzgledem krzyza nitkowego nalezy wykonaé
nastepujace czynnosci:

1. Ustaw ptytke celownicza POAW 82 w odlegtosci okoto 30 m.

2. Ustaw krzyz nitkowy na $rodku plytki celowniczej. Celuj mozliwie w poziomie.

3. Wiacz wskaznik laserowy celu.

Odchylenie punktu laserowego wzgledem $rodka tarczy nie moze przekracza¢ 5 mm (przy odlegtosci
30 m).

ﬂ Jesli odchylenie jest wieksze, nalezy zwroci¢ sie do serwisu sprzetowego lub serwisu firmy Hilti.

14.3 Przebieg aplikacji kalibracji

ﬂ Urzadzenie nalezy obstugiwaé ostroznie, w sposoéb eliminujacy drgania.

W przypadku kalibracji w terenie nalezy zachowa¢ szczegoélng starannos$é i doktadnos$é. Niedoktadne
namierzanie lub wstrzagsy moga by¢ powodem uzyskania btednych wartoéci kalibracji, konsekwencija
ktorych beda pomiary obcigzone btedem.

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

Przygotowanie kalibracji

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

1. Okno startowe ,,System”

e Zapomoca przycisku "Konfig" wybraé menedzera danych
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3. Wywolywanie kalibracji za pomoca "Konfig"
2. Okno startowe konfiguracji
* Uruchomienie kalibracji w menu konfiguracji

%, i i () owre

F2) ™D
Startment | Konfiguration o2us

2 =@

Einstellungen Kalibrierung

Sl = =
Zielsuche Zuweis F1/F2 EDM & Ziel
p
DDD R
Funk Tastatur

Zurick 1

Konfiguration

SW-Versionen

4. Powro6t do okna dialogowego systemu
5. Wiaczenie kalibracji

W kolejnych rozdziatach opisana jest kolejnos¢ i sposob postepowania w przypadku réznych kalibracji.

14.3.1 Kalibracja czujnika nachylenia

Czujnik nachylenia jest waznym elementem tachimetru, stuzacym zapewnieniu doktadnych pomiaréw
w przypadku stromych wizur.

- (B
il o

Kalibrierwerte

Startmend | Konfiguration | Kalibrierwerte | Kalibrierwerte

Mit Fadenkreuz das Ziel in 30 - 50 m mit + 5°
horiz. anzielen.

H-Kolli (Zielachse / V-Index) vor P-Kolli
bestimmen.

P-Kolli benétigt ein Einzelprisma.

Powré6t do menu konfiguraciji

Opcja Kalibracja kompensatora

Opcja Kalibracja osi celowej i wartosci indeksu V
Opcja Kalibracja trackera pryzmatu

1.
2.
3.
4.

Sposob postepowania

5. Wybra¢ opcje 2 w celu przeprowadzenia kalibracji kompensatora.
6. Nie dotykac tachimetru.
7. Tachimetr sam wykona pomiary i kilkakrotnie obroci sie.

110  Polski

Printed: 08.05.2018 | Doc-Nr: PUB / 5426931/ 000/ 00



=L

8. Proces kalibracji zakonczy polecenie zatwierdzenia nowych odchylen lub zachowania poprzednich
wartosci.

14.3.2 Kalibracja btedu osi celowej oraz wartosci indeksu V

Btad osi celowej jest odchyleniem wizury optycznej (osi celowej) od mechanicznej / optycznej osi lunety.
Warto$¢ indeksu V jest odchyleniem ,kierunku zerowego“ kota pionowego od mechanicznej osi pionowej.
Kalibracja ta jest niezbedna do uzyskania wiarygodnych i doktadnych pomiaréw wysokosci.

= on

¥ Hiipos.

T (BEE
@

Kalibrierwerte

Startmen | Konfiguration | Kalibrierwerte | Kalib

Mit Fadenkreuz das Ziel in 30 - 50 m mit + 5°
horiz. anzielen.

H-Kolli (Zielachse / V-Index) vor P-Kolli
bestimmen.

P-Kolli bendtigt ein Einzelprisma.

Powrét do menu konfiguracii

Opcja Kalibracja kompensatora

Opcija Kalibracja osi celowej i wartosci indeksu V
. Opcja Kalibracja trackera pryzmatu

1.
2.
3.
4

Sposob postepowania

5. Po skalibrowaniu kompensatora wybra¢ opcje 3 Kalibracja osi celowej i wartosci indeksu V. Postepowac
zgodnie ze wskazéwkami na ekranie kontrolera.

6. Za pomoca krzyza nitkowego starannie namierzy¢ wybrany cel w potfozeniu lunety 1, a nastgpnie
postepowac zgodnie ze wskazdéwkami na ekranie.

7. Po dokonaniu pomiaru w potozeniu lunety 1 tachimetr automatycznie obréci sie w potozenie lunety 2.

8. Za pomoca krzyza nitkowego starannie namierzy¢ wybrany cel w potozeniu lunety 2, a nastepnie
postepowac zgodnie ze wskazdéwkami na ekranie.

9. Tachimetr powrdci do potozenia lunety 1 oraz obliczy i wySwietli nowe wartosci korekt.

10. Nalezy podja¢ decyzje o wykorzystaniu nowych wartosci lub zachowaniu poprzednich wartosci kalibracji.

14.3.3 Kalibracja trackera pryzmatu

Tracker pryzmatu umozliwia automatyczne namierzanie oraz $ledzenie pryzmatu. Btad trackera pryzmatu
to odchylenie osi celowej trackera pryzmatu od optycznej osi celowej. Kalibracja wymaga uzycia jednego
z pryzmatéow oferowanych przez firme Hilti. Najbardziej niezawodny jest duzy pryzmat 360° POA 20
w odlegtosci 50-70 m bez bezposredniego nastonecznienia pryzmatu lub otworu obiektywu.

Kalibracja trackera pryzmatu wymaga wczesniejszego przeprowadzenia kalibracji osi celowej oraz
wartosci indeksu V.

¥ riti POs N . " ===

Kalibrierwerte

Startmena | Konfiguration | Kalibrierwerte | Kalibrierwerts

Mit Fadenkreuz das Ziel in 30 - 50 m mit + 5°
horiz. anzielen.

H-Kolli (Zielachse / V-Index) vor P-Kolli
bestimmen.

P-Kolli benétigt ein Einzelprisma.

1 3
L Cancel P-

1. Powr6t do menu konfiguracii
2. Opcja Kalibracja kompensatora
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3. Opcja Kalibracja osi celowej i warto$ci indeksu V

4. Opcja Kalibracja trackera pryzmatu

5. Po skalibrowaniu osi celowej i warto$ci indeksu V aktywowany zostanie przycisk Opcja 4 Tracker
pryzmatu.

6. Zapomoca krzyza nitkowego starannie namierzy¢ pryzmat w potozeniu lunety I, a nastepnie postepowac
zgodnie ze wskazéwkami na ekranie kontrolera.

7. Po wykonaniu pomiaru w potozeniu | tachimetr obréci sie w potozenie Il. Za pomoca krzyza nitkowego
starannie namierzy¢ pryzmat a nastepnie postepowac¢ zgodnie ze wskazéwkami na ekranie kontrolera.

8. Tachimetr powrdci do potozenia | oraz obliczy i wy$wietli nowe warto$ci korekt.

9. Nalezy podja¢ decyzje o wykorzystaniu nowych wartosci lub zachowaniu poprzednich wartosci kalibraciji.

Jest to ostatni etap kalibraciji.

14.3.4 Serwis Hilti

Serwis Hilti przeprowadza kontrolg urzadzenia, a w razie stwierdzenia odchylenia dokonuje przywrdcenia
funkcjonalnosci oraz przeprowadza ponowng kontrole zgodnosci urzadzenia ze specyfikacja. Zgodno$c¢
ze specyfikacja w momencie przeprowadzania kontroli jest potwierdzana na pismie w formie certyfikatu
serwisowego (Service Certificate).

Zalecenie

¢ W zaleznosci od przecietnego wykorzystania urzadzenia dobra¢ odpowiednig czestotliwos¢ kontroli.

* Przynajmniej raz do roku zleca¢ kontrole w serwisie Hilti.

e W przypadku ponadprzecietnego stopnia wykorzystania urzadzenia zleci¢ kontrole serwisowi Hilti.

* Przed przystapieniem do waznych prac / zlecen zleci¢ kontrole serwisowi Hilti.

Przeprowadzenie kontroli w serwisie Hilti nie zwalnia uzytkownika z obowiazku kontrolowania urzgdzenia
przed i podczas eksploataciji.

15 Konserwacja i utrzymanie urzadzenia we wtasciwym stanie technicznym

ﬂ Wymiane uszkodzonych czesci nalezy zlecié¢ serwisowi Hilti.

15.1  Czyszczenie i suszenie

Zdmuchnag kurz ze szklanych elementow.

ﬂ Nie dotyka¢ szkta palcami.

Urzadzenie nalezy czysci¢ wytacznie czysta, migkka Sciereczka. Jesli to konieczne, mozna jg lekko zwilzy¢
czystym alkoholem lub woda.

ﬂ Nie stosowac¢ innych ptyndéw oprocz alkoholu i wody. Moga one uszkodzi¢ czesci z tworzywa
sztucznego.

Wymiane uszkodzonych czesci nalezy zlecié¢ serwisowi Hilti.

15.2 Przechowywanie

Urzadzenia nie wolno przechowywac w stanie wilgotnym. Przed zapakowaniem i sktadowaniem nalezy
umozliwi¢ jego wyschnigcie.

Przed przechowywaniem nalezy zawsze wyczy$ci¢ urzadzenie, pojemnik transportowy i wyposazenie.

Po dtuzszym sktadowaniu lub transporcie przed uzyciem urzadzenia nalezy wykona¢ pomiary kontro-
Ine.
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ﬂ Wyjmij baterie, jesli urzadzenie miatoby by¢ przez dituzszy czas nieuzywane. Wyciek z baterii lub
akumulatoréw moze uszkodzi¢ urzadzenie.

ﬂ Podczas przechowywania urzadzenia nalezy przestrzega¢ granicznych warto$ci temperatury, zwtasz-
cza zima i latem, szczegdlnie w przypadku przechowywania urzadzenia wewnatrz pojazdu (-30°C do
+70°C / -22°F do +158°F).

15.3 Transport

Przed wysytka urzadzenia nalezy zaizolowa¢ lub wyjaé akumulator. Wyciek z baterii lub akumulatorow
moze uszkodzi¢ urzadzenie.

Do transportu lub wysytki urzadzenia nalezy stosowaé karton transportowy Hilti lub opakowanie o podobnych
wiasciwosciach.

16 Utylizacja

/A| OSTRZEZENIE

Niebezpieczenstwo obrazen ciata. Zagrozenie w wyniku nieprawidtowej utylizaciji.

» Niewtasciwa utylizacja sprzetu moze mie¢ nastepujace skutki: Podczas spalania elementéw z tworzywa
sztucznego powstajg trujgce gazy, ktére moga zagraza¢ zdrowiu. W przypadku uszkodzenia lub silnego
rozgrzania baterie moga eksplodowac i spowodowaé zatrucia, oparzenia ogniem lub kwasem oraz
zanieczyszczenie $rodowiska. Lekkomysine pozbywanie sie sprzetu umozliwia niepowotanym osobom
uzytkowanie go niezgodnie z przeznaczeniem. Moze to spowodowaé powazne obrazenia ciata oraz
zanieczyszczenie srodowiska.

& Produkty Hilti wykonane zostaty w znacznej mierze z materiatdw nadajacych sie do powtdrnego
wykorzystania. Warunkiem recyklingu jest prawidtowa segregacja materiatéw. W wielu krajach firma Hilti
przyjmuje zuzyte urzadzenia w celu ponownego wykorzystania. Informacje na ten temat mozna uzyskaé
w punkcie serwisowym Hilti lub u doradcy handlowego.

Zgodnie z Europejska Dyrektywa w sprawie zuzytego sprzetu elektrotechnicznego i elektronicznego oraz
dostosowaniem jej do prawa krajowego, zuzyte elektronarzedzia nalezy posegregowac i zutylizowac
w sposoéb przyjazny dla srodowiska.

ﬁ » Nie wyrzucac elektronarzedzi z odpadami komunalnymi!

17 Gwarancja producenta na urzadzenia

» W razie pytan dotyczacych warunkéw gwarancji nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
Hilti.

18 Wskazéwka FCC / Wskazéwka IC

OSTROZNIE Niniejszy produkt spetnit w testach warto$ci graniczne, opisane w rozdziale 15 przepiséw FCC
dla urzadzen cyfrowych klasy B. Te wartosci graniczne przewidujg dla instalacji na obszarach mieszkalnych
wystarczajaca ochrone przed promieniowaniem wywotujacym zaktécenia. Produkty tego typu wytwarzajg
i wykorzystujg wysokie czestotliwosci oraz moga je emitowaé. Dlatego tez moga, jesli nie sg zainstalowane i
eksploatowane zgodnie z zaleceniami, powodowac zaktdcenia fal radiowych.

Nie ma gwarancji, ze w okreslonych instalacjach nie wystapia zaktécenia. Jesli produkt powoduje zakidcenia
odbioru fal radiowych lub telewizyjnych, co mozna stwierdzi¢ wytaczajac i ponownie wtaczajac urzadzenie,
uzytkownik powinien usunaé zaktécenia wykonujac nastepujace czynnosci:

» Na nowo ustawi¢ lub przestawi¢ antene odbiorcza.

» Zwiekszy¢ odstep miedzy produktem a odbiornikiem.

» Podtaczy¢ produkt do gniazda innego obwodu pradu, niz ten, do ktérego podtaczony jest odbiornik.

» Zwrdcic¢ sie o pomoc do sprzedawcy lub doswiadczonego technika RTV.

Zmiany i modyfikacje, ktérych dokonywanie nie jest wyraznie dozwolone przez firme Hilti, moga spowodowaé
ograniczenie praw uzytkownika do dalszej eksploatacji urzadzenia.
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Ten produkt spetnia wymagania wynikajace z paragrafu 15 przepiséw FCC oraz jest zgodny z norma IC
RSS 210.

Eksploatacja produktu zalezy od spetnienia nastepujacych warunkow:
» Produkt nie powinien wytwarza¢ szkodliwych zaktdcen.

» Produkt musi pochtania¢ wszystkie odbierane zakidcenia, tacznie z promieniowaniem powodujacym
niepozadane reakcje.
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