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ORYGINALNA INSTRUKCJA OBStUGI

Tachimetr POS 15/18

Przed uruchomieniem urzadzenia nalezy ko-
niecznie przeczytac instrukcje obstugi.

Niniejszg instrukcje obstugi przechowywac
zawsze z urzadzeniem.

Urzadzenie przekazywaé innym uzytkowni-
kom wytacznie z instrukcja obstugi.

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

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

(@ Sruba poziomujaca spodarki

(3) Blokada spodarki

(4) Panel obstugi z ekranem dotykowym
®

Sruba ogniskujaca
(6) Okular

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

Elementy obudowy z przodu H

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

Sruba ruchu pionowego
a

(14 Sruba poziomujgca spodarki

(15) Spodarka
(6) Pion laserowy

(1) Wspomaganie tyczenia
(18) Obiektyw
@

Uchwyt do przenoszenia

Sruba ruchu poziomego lub leniwego

Elementy obudowy z tytu El

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

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

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

OSTROZNIE

Wskazuje na mozliwo$é powstania niebezpiecznej sytu-
acji, ktéra moze prowadzi¢ do lekkich obrazen ciata lub
szkod materialnych.
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WSKAZOWKA
Wskazéwki dotyczace uzytkowania i inne przydatne in-
formacije.



1.2 Objasnienia do piktograméw i dalsze

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

Symbole klasy lasera Il / class 2

Laser Radiation

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

1EC60825-1:2001

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

Symbole klasy lasera lll / class 3

A\ Laser Radiation
Avokd drect aye expostrs

Class 3R Laser Product
Po: Bonm

sec 00LHz
1EC60825-1: 2007

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

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

Otwor wylotowy promienia lasera

4

LASER APERTURE

Otwér wylotowy
promienia lasera

Miejsce umieszczenia szczeg6tow identyfikacyjnych
na urzadzeniu

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

Typ:

Generacja: 01

Nr seryjny:

2.1 Uzycie zgodne z przeznaczeniem

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

Aby unikna¢ niebezpieczenstwa obrazen ciata, stosowac
wytacznie oryginalne wyposazenie i cze$ci zamienne Hilti.
Przestrzega¢ wskazdwek dotyczacych eksploataciji, kon-
serwacji oraz utrzymania urzadzenia we wtasciwym stanie
technicznym, zawartych w instrukcji obstugi.
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Uwzgledni¢ wptyw otoczenia. Nie uzywaé urzadzenia
tam, gdzie istnieje niebezpieczenstwo pozaru lub eks-
plozji.

Dokonywanie modyfikacji i zmian w urzadzeniu jest nie-
dozwolone.

2.2 Opis urzadzenia

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




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

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

2.3 W sktad wyposazenia standardowego wchodza

Tachimetr

Zasilacz sieciowy z kablem do prostownika
Prostownik

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

Klucz nastawczy POW 10

Tabliczki ostrzegawcze

Certyfikat producenta

Instrukcja obstugi

Walizka Hilti

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

J U IO | Oy

1 Opcjonalnie: klucz sprzetowy do oprogramo-
wania PC

1 Opcjonalnie: kabel danych USB

Rysunek Nazwa

Opis

Akumulator POA 80

Zasilacz sieciowy POA 81

Prostownik POA 82
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Rysunek Nazwa

Opis

Tyczka do reflektora (metryczna)
POA 50

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

Tyczka do reflektora (imperialna)
POA 51

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

Folia odblaskowa POAW-4

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

Statyw PUA 35

Klucz nastawczy POW 10

Wytacznie do uzytku przez wykwalifi-
kowany personel!

HILTI PROFIS Layout

Oprogramowanie uzytkownika, ktére
umozliwia tworzenie punktoéw pozy-

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

/ow Klucz sprzgtowy POA 91

<

ol !I

Kabel danych POW 90

4 Dane techniczne

Zmiany techniczne zastrzezone!

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

Pomiar odlegtosci

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

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

Wspomaganie tyczenia
Kat otwarcia 1,4°

Typowy zasigeg 70 m (230ft)
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Pion laserowy
Doktadnosc

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

Klasa lasera

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

Pamie¢ danych
Rozmiar pamieci (bloki danych)

10.000

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

Podswietlenie

5-stopniowe

Kontrast

Przetaczanie trybu dzien / noc

Klasa ochrony IP

Klasa IP 56
Sruby ruchu leniwego

Typ Ciagty
Gwint statywu

Gwint spodarki 5/8"

Akumulator POA 80
Typ

Litowo-jonowy

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

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

kund)

Ciezar

0,1 kg (0,2 Ibs)

Wymiary

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

Zasilacz POA 81 i prostownik POA 82

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

Ciezar (zasilacz POA 81)

0,25 kg (0,6 Ibs)

Ciezar (prostownik POA 82)

0,06 kg (0,1 Ibs)

Wymiary (zasilacz POA 81)

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

Wymiary (prostownik POA 82)

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

Temperatura
Temperatura robocza

-20...+50 °C (-4°F do +122°F)

Temperatura sktadowania

-30...+70 °C (-22°F do +158°F)
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Wymiary i ciezar
Wymiary

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

Ciezar

4,0 kg (8,8 Ibs)

5 Wskazowki bezpieczenstwa

5.1 Podstawowe informacje dotyczace

bezpieczenstwa

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

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

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

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

Dokonywanie modyfikacji i zmian w urzadzeniu jest
zabronione.

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

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

Urzadzenia nie wolno stosowacé w przestrzeni za-
grozonej wybuchem.

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

Nie zezwala¢ na zblizanie sie dzieci do urzadzen
laserowych.

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

Pomiary dokonywane przez szyby szklane lub inne
obiekty moga fatszowac¢ wyniki pomiaru.
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Czeste zmiany warunkéw pomiaru, np. osoby prze-
cinajagce promien lasera, moga prowadzi¢ do zafat-
szowania wynikow pomiaru.

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

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

5.3 Prawidiowa organizacja miejsca pracy

a)

b)

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

Nalezy przestrzega¢ lokalnych przepisow dotycza-
cych zapobiegania wypadkom.

5.4 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

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

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

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

5.4.1 Klasyfikacja lasera dla urzadzen klasy 2

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

5.4.2 Klasyfikacja lasera dla urzadzen klasy 3R

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

1

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



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

a)
b)
°)

d)

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

Promienie lasera nalezy kierowaé wysoko nad lub
pod linig wzroku.

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

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

Promieniowanie laserowe nie powinno wykracza¢
poza kontrolowany obszar.

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

5.5 Ogolne srodki bezpieczenstwa

a)

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

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

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

e

uzyciem odczekac, az urzadzenie sie zaaklimaty-
2uje.

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

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

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

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

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

5.6 Transport

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

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

W przypadku watpliwosci nalezy skonsultowac sig z pro-
ducentem.

6 Opis systemu

6.1 Pojecia ogolne
6.1.1 Wspoétrzedne

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

N{x)

E(Y)
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6.1.2 Osie budowli

3000 1500 4500 | 5800 9500

| 13350 | 5800 | 4500

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

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

Dla kazdej osi budowli zaznaczane sg dwa konce na ziemi.

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

6.1.3 Pojecia specjalistyczne
Osie urzadzenia
a  O$celowa

b O$ obrotu instrumentu

c  Pozioma o$ obrotu

12
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Koto poziome / kat poziomy

0 p=30°

o
y

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

Koto pionowe / kat pionowy

v =50° /
0° .

Y

al
/% 180°

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

6.1.4 Potozenia lunety 1

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

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

Os$ celowa

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

Pozioma o$ obrotu

O$ obrotu lunety.

O$ obrotu instrumentu

O$ obrotu catego urzadzenia.

Zenit

Zenit odpowiada kierunkowi sity cigzenia odwréconemu do gory.

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

Koto pionowe

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

Kierunek pionowy

Jako kierunek pionowy okresla sie odczyt na kole pionowym.

Kat wertykalny (Wk)

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

Kat wysokosci

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

Koto poziome

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

Kierunek poziomy

Jako kierunek poziomy okresla sig odczyt na kole poziomym.

Kat horyzontalny (Hk)

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

Dystans ukosny (Ud)

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

Dystans Horyzontalny (Hd)

Zmierzony dystans uko$ny zredukowany do linii poziomej.

Alidada

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

Spodarka

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

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

Stanowisko urzgdzenia

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

Stacja Wysokos$¢ (Stat H)

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

Wysokos¢ instrumentu (w.ist)

Wysokos$¢ od punktu poditoza do $rodka lunety.

Wysokos¢ reflektora (w.rfl)

Odlegtosc¢ od $rodka reflektora do wierzchotka tyczki.

Punkt orientacyjny

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

EDM

Dalmierz elektroniczny

Wschod (Wsch)

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

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

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

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

Wysokos¢ (H) Wiele wartosci okresla sig¢ pojeciem wysokosSci.
Wysokos$¢ to odlegtosé w pionie w stosunku do punktu odniesienia lub
powierzchni odniesienia.
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6.1.6 Skroty i ich znaczenie

Hk Kat horyzontalny

Wk Kat wertykalny

dHk Delta Kat Horyzontalny
dWk Delta Kat Wertykalny
Ud Dystans ukosny

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

h Wysokosé

Wsch Wschod

Poin Pétnoc

W Poprz. Offset

Ln Linia

dWys Delta Wysoko$¢
dWsch Delta Wschéd

dPéin Delta Pétnoc

dOffs Delta Offset Horz

dLn Delta Linia

6.2 System pomiaru katow

6.2.1 Zasada pomiaru

Urzadzenie oblicza miary katow na podstawie odczytu z dwoch kot.

Pomiar odlegto$ci dokonywany dzigki wysytanym poprzez widoczny promien lasera falom pomiarowym, ktére odbijaja
sie od danego obiektu.

Odbite fale stanowia podstawe pomiaru odlegtosci.
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Za pomoca elektronicznych poziomnic (kompensatoréw) korygowane sg nachylenia urzadzenia oraz odczyty z két, jak
réwniez dokonywane jest przeliczenie odlegtosci ukosnej na odlegtos¢ pozioma i réznice wysokosci.

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

6.2.2 Kompensator 2-osiowy H

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

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

6.3 Pomiar odlegtosci
6.3.1 Pomiar odlegtosci @

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

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

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

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

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

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

WSKAZOWKA

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

6.3.2 Cele

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

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

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

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

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

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

POA 50 (me- 100 mm 400 mm 700 mm 1.000 mm 1.300 mm
tryczna)
POA 51 (impe- 4" 16" 28" 40" 52"
rialna)
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L4

L2

91

6.4 Pomiary wysokosci

C _de
le
|
<

6.4.1 Pomiary wysokosci

Urzadzenie umozliwia dokonywanie pomiaréw wysokosci lub réznicy wysokosci.

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

dWys|

w.ist

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

dWys = cos(Wk)*Ud+w.ist—w.rfl+(kor)

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

Wys = Stat H + dWys

6.5 Wspomaganie tyczenia
6.5.1 Wspomaganie tyczenia

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

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

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

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

6.6 Laserowy wskaznik celu @

Urzadzenie umozliwia witgczenie promienia lasera na state.

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

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

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

6.7 Punkty danych

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

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

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

6.7.1 Wybor punktéw

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

1. Zmapy
2. Zlisty
3. Reczne wprowadzanie

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

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

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

Wybér punktu przez wprowa-
dzenie reczne.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Axis_1

Prezentacja wszystkich punktéw
w polu wyswietlacza.

‘IHU
£ »| o
- -~

ol QPSS

2 m

Cofhij

Mapa‘ Lista ‘Recz.‘ OK
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Wybierz z mapy

AplrZazad=z. danymifProjehkt

Wybor punktu z listy.

Powiekszenie widoku.

AL
4

. 2
X3 IO Q
Q

| e— =]

Cofnij [Mapa] Lista [Recz.| oK

WSKAZOWKA

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

Zmniejszenie widoku.

Powigkszenie wybranego ob-
szaru.

operacje mozna wykona¢ wytacznie za pomoca Hilti PROFIS Layout.

Punkty z listy

Wybierz z listy

Apl.rZarzadz. danymifProjekt

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

Cofnij |Mapa| Lisia |Recz| OK

Punkty wprowadzane recznie

Wybierz wprowadzanie recz. DD

Apl.rZazadz. danymifProjekt

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

Cofnij |Mapa‘Lista ‘Recz.‘ oK
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Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Wybor punktu z mapy.

Wybor punktu przez wprowa-
dzenie reczne.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Anuluj

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Wybor punktu z mapy.

Lista

Wybor punktu z listy.

2EE

K

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.




7 Pierwsze kroki

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

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

tadowac akumulatory przez ok. 4 godziny.

7.3 Wkiadanie i wymiana akumulatoréw B

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

7.4 Sprawdzanie dziatania
WSKAZOWKA

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

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

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

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

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

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

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

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

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

7.5 Panel obstugi

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

7.5.1 Przyciski funkcyjne
Przyciski funkcyjne stuza do ogdlinej obstugi.

Wiaczenie lub wytaczenie urza-
dzenia.

Wiaczenie lub wytaczenie pod-
Swietlenia wys$wietlacza.

Wywotanie menu FNC do usta-
wien pomocniczych.

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

74 mm (2.9 inch)

A
(your z'z) widi g5

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

v

Wiersz instrukcji wskazuje, co nalezy zrobi¢

IO

4R

Wskaznik stanu akumulatora i laserowego
wskaznika celu

Wyswietlanie i wprowadzanie godziny i daty

Hierarchia pozioméw menu

Oznaczenia pél danych w (5)

@PEPEE®@| e

Pola danych

Pomocnicze szkice pomiarowe

Wiersz z maksymalnie 5 przyciskami "soft"

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

Klawiatura jest podzielona zgodnie z ponizszym schematem graficznym.

N
N
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Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

oK Potwierdzenie i zastosowanie

wprowadzonego ustawienia.

Przesuwanie podswietlonego

Przesuwanie podswietlonego
elementu w prawo.

Usuwanie znakéw z lewej strony
podswietlonego elementu. Jesli

il
Lok |
i 4+ | elementu w lewo.
—
fa

1 2 3 +

4 ] 6

7 8 9 0
Anuluj | ABC | abc | 123

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

Swietlony znak.

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

klawiatura.

Klawiatura jest podzielona zgodnie z ponizszym schematem graficznym.

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Przetaczanie na mate litery.

Przetaczanie na klawiature nu-

meryczna.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Przesuwanie podswietlonego

ABC

abc

123

elementu w prawo.

OK

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

Przesuwanie podswietlonego
4= elementu w lewo.
—

7.5.6 Ekran dotykowy - Ogélne elementy obstugi

Zarzadz. danymi

Aplikacja / Program - przycisk umozliwiajgcy wtgczenie programu lub
funkcii.

19° 08' 50712

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

RAF_78...";|

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

MOG 143 T3

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

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

Cofnij

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

Laserowy wskaznik celu Wi.

Laserowy wskaznik celu Wyt

7.5.8 Wskazniki natadowania akumulatora

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

Przetaczenie z jednego akumulatora na drugi odbywa sie automatycznie.

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

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

7.6 Wiaczanie/wylaczanie

7.6.1 Wiaczanie

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

WSKAZOWKA

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

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

przedniego ekranu.

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

wzbudzenie systemu i powrdt

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

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

Tachimetr zostanie ponownie

Apl.=Menu Start

©
G

©

©

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

sane.

Nacisna¢ przycisk wt. lub wyt.

WSKAZOWKA

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

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

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

24

Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01



7.7.2 Ustawianie urzadzenia El

1. Ustawic statyw tak, aby srodek gtowicy statywu znajdowat sie mozliwie nad punktem odniesienia w podtozu.

2. Urzadzenie przykreci¢ do statywu i wiaczy¢.

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

4. Nastgpnie wbi¢ nogi statywu w ziemie.

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

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

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

8. Aby wigczy¢ urzadzenie, nalezy za pomoca $rub poziomujacych ustawi¢ elektroniczng libelle okragta na srodku
z mozliwie jak najwieksza doktadnoscia.
WSKAZOWKA Strzatki wskazuija kierunek obrotu $rub poziomujacych spodarki, powodujacego przesuwanie sie
pecherzykow do srodka.
Kiedy to nastgpi, urzadzenie jest gotowe do uruchomienia.

Zwigkszenie intensywnosci

pionu laserowego
(stopnie 1-4).

Zmniejszenie intensywnosci
pionu laserowego (stopnie 1-4).

A el

o Potwierdzenie niwelaciji.

Looft2g”

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

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

L 00" 46"

007 25"

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

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

7.7.3 Ustawianie wedtug rur i pionu laserowego

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

7.8 Aplikacja Teodolit

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

mym.

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

Hk 10" 25' 52"

Wk 86° 57' 04"

Hd 4977 m

Teodol. | V% | zmierz | Apl.

7.8.1 Ustawianie odczytu wskazania na kole poziomym

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

Zatrz. Hk Zatrzymanie biezacego wskaza-
J nia na kole poziomym.
Apl.>TeodolfUstam Hic
Hk 86° 15' 39"|12;|
Wk 70° 16' 55"
|zatz. Hi| Hk=0 | oK
Zatrz. Hk i ustaw 04061 1 Anului Anulowanie i powr6t do po-
:l przedniego ekranu bez zmiany
Apl.zTeodol fZatrz. Hifustaw wartos$ci Hk.
Hk g86° 16" 05" OK Ustawianie na wyswietlaczu war-
- tosci Hk.

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

Anuluj OK

7.8.2 Reczne wprowadzanie wskazan z kota
Dowolne wskazanie z kota mozna wprowadzi¢ recznie w kazdej pozyciji.
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19° 08 5012

Apl=>Teodal fstam Hio

Reczne wprowadzanie wartosci

kata poziomego.

Zatwierdzenie ekranu.

Hk 86° 15' 39"|12;|
Wk 70° 16' 55"

|Zatrz. Hk| Hk = 0 \ OK

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

Apl.=Teodal MUstam Hi

Ustawienie biezacego kata po-
ziomego na 0.

Hk 22° 27' 46"|12;|

Wytaczenie funkciji.

Wk 70° 16' 57"

|Zatrz. HI<| Hk = 0 \ OK

DD 0ait ! E

Apl.>TeodolZerj Hi

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu bez zmiany
warto$ci Hk.

Hk (stary) 22°27' 17"

Ustawienie wartosci Hk na
"zero"

Hk (nowy) 0° 00' 00"

Za pomocg [OK] ustaw Hikk = 0.

Anuluj OK

7.8.4 Wskaznik nachylenia w pionie [l

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

WSKAZOWKA
Wskaznik % jest aktywny tylko dla tego wskazania.

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

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

m Wk 35.838%
Hd 4977 m

Teodol. | V% | zmierz | Apl.

8 Ustawienia systemu

8.1 Konfiguracja

W menu programu przycisk Konfiguracja powoduje przejscie do menu konfiguraciji.

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

Cofnij

8.1.1 Ustawienia

Ustawienia katéw i odlegtosci, rozdzielczosci katowej oraz zerowanie wskazan na kole poziomym.
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Zmien ustawienia Dajen | Anuluj Anulowanie i powrét do po-
j przedniego ekranu.

Apl.=KonfiguracjaflUstawienia

; Przejscie do nastepnego ekranu
Jednostki kata GMS (°'" - @ z kolejnymi ustawieniami.
Rozdz kqtowa " OK Zakonczenie i zapisanie usta-
g > wien.
\ zerowy Zenit v m
Jedn. odl. metry =]
Format dzies. 1000.0 v

Anuluj | Daiej | oK

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

Anuluj Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Zmien ustawienia

Apl.=KonfiguracjaflUstawienia

Aut. wh.Aargt. Wiyt v ——
oK Zakonczenie i zapisanie usta-

Dzwigk Wiyt v wien.

Jezyk Polski =)

Anulyj | Comnij | OK

Mozliwe ustawienia

Jednostki kata GMS (°'")

Grady
Rozdzielczos¢ katowa 1",5", 10"

5cc, 10cc, 20cc
V zerowy Zenit

Horyzont
Odlegtosc Metry

Stopa US, stopa Int, Ft/In-1/8, Ft/In-1/16
Format dziesigtny 1000.0

1000,0
Aut. wt./wyth Wt

Witacza tryb wytaczania czasowego. Po uptywie ok. 5
minut urzgdzenie przechodzi w tryb czuwania.
Wyt
Wytacza tryb wytgczania czasowego.
Dzwigk wt./wyt. Wi.
Wiacza sygnat akustyczny w przypadku wystapienia
usterek.
Wyt

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

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

Wywotanie menu wprowadzania
daty i godziny.

Wybierz zadanie

Apl.=hMenu Start

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

Teodol.| V% |Zmierz‘ Apl.

Wprowadzanie godziny i daty na ekranie ponizej

Zmien date/czas DQ ) ! Wywotanie wprowadzania strefy

czasu i automatycznego przeta-
czania czasu zimowego na letni.

Apl.=Ust, datyfezazu

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

przedniego ekranu.

Apl.=Ust. datyfezaszu

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

Formaty podawania czasu 12 godz.

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

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

Wiyt.

9 Menu funkciji (FNC

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

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

: l : | : z menu FNC.

Jsw. wskaz.: Wyl fskaZnik laser.: W

~0- =

Jashosé: 575 Poziomnhica

9.1 Kontrolka

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

migania (poziom wyt., 1 (wolno)

| do 4 (szybko)).

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

1,
~O: =1
Jasnosé: 5716 Poziomnica

31
Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01



9.2 Laserowy wskaznik celu @

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

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

9.3 Podswietlanie wyswietlacza

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

sza jasno$c¢, tym wieksze jest

“ % zuzycie pradu.

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

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

9.5 Korekty atmosferyczne

Urzadzenie wykorzystuje widzialny laser do pomiaru odlegtosci.

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

Nasilenie wptywu tego czynnika zalezy od gestosci powietrza.

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

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

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

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

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

Apl.zKonfiguracial/Funkeje

Zastosowanie ustawien i wyjscie
“ * z menu FNC.

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

Jasnosé: 5715 Poziomnica

ppm OK

1. Wybrac¢ opcje ppm.

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

Apl=Konfiguracia/Funkcje

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

Anuluj OK

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

mmHg

mbar

inHg

psi
Jedn. (temp.) °C

°F

10 Funkcje aplikacji

10.1 Projekty

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

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

Wszystkie dane sa przyporzadkowywane aktywnemu projektowi i odpowiednio zapisywane.

10.1.1 Ekran aktywnego projektu

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

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

Widok
Foundation FRp— -

Nowy ybor lub sporzadzenie nowego
Layout_New_Bldg [owy_ projektu.

Potwierdzenie wybranego pro-
OK

A N ot

Basement_Parking Garage_1

Cofnij | Widok | Nowy OK

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

10.1.3 Utworzenie nowego projektu

Wszystkie dane sa zawsze przyporzadkowane jednemu projektowi.

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

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

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

Anuluj OK

WSKAZOWKA

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

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

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

Projekt Layout_New Bldg

Data 18/02/11

Godzina 13:29

Il. punkt. 320

Il. lokal. 87

-

Ten rozdziat nalezy przeczyta¢ ze szczeg6lng uwaga.

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

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

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

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

10.2 Lokalizacja i orientacja

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

10.2.1 Przeglad

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

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

Proces ten nazywany jest ustawianiem lokalizacji.

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

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

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

Proces ten nazywany jest orientacja.

Mozliwosci ustalenia lokalizacji mozna wykorzysta¢ w dwoch uktadach.

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

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

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

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

Wysok. Wyl B wysok Wl = przedniego ekranu.

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

Anuluj OK Anuluj OK

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

Wysok. Wiyt. H Wysok. Wiyt.

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

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

Anuluj oK Anulyj oK

WSKAZOWKA
Proces ustawiania lokalizacji zawsze obejmuje ustalenie pozycji i orientacje.

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

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

Podsumowanie mozliwosci ustawiania lokalizacji (6 opcji)

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

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

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

10.2.2 Ustawianie lokalizacji nad punktem z zastosowaniem osi budowli

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

Apl=Tyczenie HiUstamw lokalizacje

Potwierdzenie wyboru i przejécie

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

Anuluj OK

Ustawianie urzadzenia nad punktem na osi budowli

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

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

&

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

10.2.2.1 Wprowadzanie punktu lokalizacji

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

Wprowad2 Iokalizacj@ 0 l i= Wprowadzanie nazwy lokalizacji.
AplETyczenie Hillstaw lokalizacjg Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
i=|| H
Stac Pkt IC R54 é E Potwierdzenie wprowadzonej
N lokalizacji i kontynuowanie orien-
taciji.
E
Cofnij Dalej
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10.2.2.2 Wprowadzanie punktu celowniczego

Wprowadzone oznaczenie punktu orientacyjnego musi umozliwia¢ jednoznaczng identyfikacje podczas zapisywania
danych.

Wprowadz p. orient.

Apl.>Tyczenie Hilstamw lokalizacjg

NOOE_S E Wprowadzanie nazwy punktu

Stac Pkt ID Lok

Ori Pkt R1|s,|

Cofhij Dalej

Po wprowadzeniu punktu orientacyjnego nalezy wykona¢ "pomiar" do punktu orientacyjnego. W tym celu nalezy
mozliwie doktadnie namierzyé punkt orientacyjny lub celowniczy.

orientacyjnego.
@ Powr6t do poprzedniego ekranu.
E Przej$cie do pomiaru orientaciji.
@ Pomiar katéw i odlegtosci. Kon-

tynuowanie wy$wietlania po-
nownie obliczonej wysokosci
lokalizacji.

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

Ustaw lokalizacje

Apl.>Tyczenie Hilstamw lokalizacjg

Stac Pkt ID R54|%.|

H
Ori Pkt R55 :”
E

Cofnij | Widok ‘ Ustaw

WSKAZOWKA

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

Cofnij Powrét do pomiaru orientacii.
Widok Wyswietlanie danych lokalizacji.

Ustaw Ustawianie lokalizacji.

Po ustawieniu lokalizacji kontynuowana jest praca z wybrana aplikacja gtéwna.

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

d

Przesuniecie linii ref. DI o

Apl.#Przesuf tyczenie .aa
Wzdtuz ME .

W poprzek 0.000 m|'z;|

Reczne wprowadzanie przesu-

niecia osi.

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

stang wartosci pomiaru osi, od-

stepu i wysokosci. Wartosci te

mozna indywidualnie opisac.

Obrot osi.

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

Cofnij | Obro¢ | Zmierz | Dalej

Obrot osi

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

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

7 8 9 0

Anuluj OK

Po ustawieniu lokalizacji kontynuowana jest praca z wybrana aplikacja gtéwna.

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

Apl=Tyczenie HiUstamw lokalizacje

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

Anuluj OK

Dowolne ustawienie urzadzenia z zastosowaniem osi budowli

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

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

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

£

P, |

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

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

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

Zmierz Ref Pkt 1 et Xﬁz’ﬁiijﬁi’;‘s nazwy punktu
Apl 7 Tyczenie AEmier= Pe Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Ref Pkt1 R1|%
J Zmierz Pomiar katéw i odlegtosci.
i Przejscie do pomiaru do dru-
Dale|
Hk 19 11" 10" [I giego punktu referencyjnego.

Wk 70255 A,
Hd -

Cofnij | Zmierz ‘ Dalej

10.2.3.2 Pomiar do drugiego punktu referencyjnego

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

szego punktu referencyjnego.

Apl=Tyczenie HiUstam. lokalizacji

Ref Pkt2 18 g H @ Pomiar katéw i odlegtosci.
N
|L .

[E szejécie do ustawiania lokaliza-
Hk 16471131 A

o 1 " Sprawdzanie odlegtosci migdzy
Wk 727 36'15 }_/‘_I’A_,_L punktami referencyjnymi.

Hd 3111 m

Cofnij | Spr.D | Zmierz | Dalej

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

10.2.3.3 Ustawianie lokalizaciji
Bezposrednio po zakonczeniu pomiaru katéw do orientacji nastepuje ustawienie lokalizacji.

Ustaw lokalizacje

Lok. Hﬁ] Alfanumeryczne pole do wpro-

wadzania nazwy lokalizaciji.
Apl.=Tyczenie HiUstaw lokalizacje

i Lok
i Powrét do poprzedniego ekranu.
Stac Pkt ID Lok.|"s| _com |
= [widok
[ustew_

. Widok Wys$wietlanie danych lokalizaciji.
Ori Pkt

Listaw, Ustawianie lokalizacji.

Cofnij | Widok \ Ustaw

WSKAZOWKA

Lokalizacja jest zawsze zapisywana w pamieci wewnetrznej. Jesli w pamieci istnieje juz okreslona nazwa lokalizacji,
nalezy zmieni¢ nazwe lokalizacji lub nadac¢ lokalizacji nowa nazwe.
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Kontynuowac¢ obracanie i przesuwanie osi zgodnie ze wskazéwkami podanymi w odpowiednich rozdziatach.

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

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

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

Apl.>Tyczenie Hilstamw lokalizacjg

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

Ust. lok. Nad punktem

Anuluj OK

Ustawianie urzadzenia nad punktem z zastosowaniem wspoétrzednych

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

N(X)

F 1

L P,
B,

*= E(Y)

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

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

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

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

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

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

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

Wprowadz lokalizacje

Stac Pkt IC R54|:5)

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

A
ApleTyozenie Hillstaw lokalizasjg Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

L.
it

Cofnij Dalej

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

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

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

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

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

orientacyjnego.

Apl.>Tyczenie Hilstamw lokalizacjg

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

Cofnij | Spr. D | Dalej

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

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

Opcjonalne sprawdzanie odlegtosci miedzy lokalizacjg a punktem orientacyjnym

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

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

Opcja ta wspomaga kontrole prawidtowosci wyboru punktu oraz namierzenia tego punktu, jak réwniez wskazuje
poziom zgodnos$ci odlegto$ci zmierzonej i odlegtosci obliczonej na podstawie wspétrzednych.

43
Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01



Zmierz odl. L 1 Cofni Powrét do poprzedniego ekranu.

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

m Ori Pkt R55 o
E

dHd 3.219m

Cofnij | Zmierz |

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

10.2.4.3 Ustawianie lokalizacji

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

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

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

Ustaw Ustawianie lokalizacji.

.
YAN—

Cofnij | Widok ‘ Ustaw

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

Apl=Tyczenie HiUstamw lokalizacje

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

Anuluj OK

Dowolne ustawienie urzadzenia z zastosowaniem wspétrzednych

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

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

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

-

» E(Y)

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

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

WSKAZOWKA

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

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

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

orientacyjnego.
Apl=Tyczenie HZmiaez Pht 1

Ref Pkt1 R1["%] =

Zmierz Pomiar katéw i odlegtosci.

Powr6t do poprzedniego ekranu.

Dalej Przejscie do pomiaru do dru-
giego punktu referencyjnego.

Hk 19° 11' 10"

Wk 70255 A,
Hd -

Cofnij | Zmierz ‘ Dalej

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

10.2.5.2 Pomiar do drugiego punktu referencyjnego

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

szego punktu referencyjnego.

Apl>Tyczenie HiUstan. lokalizacii

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

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

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

Hd 3111 m

Cofnij | Spr. D | Zmierz ‘ Dalej

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

10.2.5.3 Ustawianie lokalizacji

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

Ustaw Iokalizacje : _1|fe, Wprowadzanie nazwy lokalizacji.

Apl.=Tyczenie HiUstaw lokalizacje

Powr6t do pomiaru orientaciji.

BC
Ori Pkt 41

Ustawianie lokalizacji.

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

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

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

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

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

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

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

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

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

lokalizacji.

w. Il 0.800 m

Cofnij |Recz. W \ OK

1. Reczne wprowadzanie wysokosci lokalizacji

w.ist 0.500 m K///i
I

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

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

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

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

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

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

przedniego ekranu.

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

w.ref 0.400 m|'z;) oz
Wk 70° 14' 43" ’i
w.ist 0.500 m|'2s)|
w.rfl 0.800 m|'z;| /i

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

ApleTyezenie HAYznacz wys. lokalizacji

Ekran obliczonej na nowo wysokosci lokalizacji po wykonaniu pomiaru

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

Ustaw wys. lokaliz. ol Anuluj Anulowanie i powrét do po-

— = :] przedniego ekranu.

2ol Tyreerie PR ac v oaleed) Ustaw Potwierdzenie wysokosci lokali-

Stac Pkt ID Lok. zaciji. Kontynuowanie ustawiania
lokalizacji.

Stac Wys 0492 m

w.ist 0.500 m

w.Hl 0.800 m

Anuluj Ustaw

Ustawianie lokalizacji

Ustaw lokalizacje

Cofnij Powrét do pomiaru orientacii.

Apl.>Tyczenie H/Ustaw lokalizacig Reczne wprowadzanie wysoko-
Stac Wys:
Stac Pkt ID Lok |7e $ci lokalizaciji lub reczne wpro-
: CI wadzanie znacznikow wysokosci
R1

f lub wybor zapisanego punktu
Ori Pkt wysokosci z pomiarem kata pio-
Stac Wys 0.400 m nowego i odlegtosci.
i Wyswietlanie danych lokalizaciji.
. Widok
w.ist 0500m| f——— ‘I
Ustaw Ustawianie lokalizacji.

Cofnij [Stac Wys| Widok | Ustaw

WSKAZOWKA

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

WSKAZOWKA

Lokalizacja jest zawsze zapisywana w pamieci wewnetrznej, jesli w pamiegci istnieje juz okreslona nazwa lokalizacji,
nalezy zmieni¢ nazwe lokalizacji lub nadac¢ lokalizacji nowa nazwe.
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Po ustawieniu lokalizacji kontynuowana jest praca z wybrana aplikacja gtowna.

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

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

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

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

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

Cofnij | Pkt Wys [Recz. W| oK

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

Anuluj Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

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

Apl.zTyezenie HAzn acz wys. |okalizacji

Listaw, Ustawianie lokalizacji.

il

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

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

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

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

przedniego ekranu.

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

ApleTyezenie HAYznacz wys. lokalizacji

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

Wk 70° 14' 43"

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

Anuluj | Zmierz ‘ Ustaw

Ekran obliczonej na nowo wysokosci lokalizacji po wykonaniu pomiaru

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

Ustaw wys. lokaliz.

Anulyj Anulowanie i powrét do po-

przedniego ekranu.
Apl=Tyczenie HAYZn acz wys. lokalizacji

il

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

Anuluj Ustaw

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

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

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

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

Wybierz punkt wys. 0 : E Wprowadzanie nazwy punktu

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

nownie obliczonej wysokosci
{ lokalizaciji.

w.ist 0.000 m|'zs)

w.rfl 0.800 m| 2|/

Anuluj Zmierz

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

Ustaw wys. lokaliz.

Anuluj Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Apl=Tyczenie HAYZn acz wys. lokalizacji

il

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

Anuluj Ustaw

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

Ustaw Iokalizacje 0 | Cofnij Powrét do pomiaru orientacji.

Apl.rTyozenie Hilstaw lokalizacie Stac Wys Reczne wprowadzanie wysoko-

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

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

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

Ustaw Ustawianie lokalizaciji.

Cofnij [stac Wys| Widok | Ustaw

WSKAZOWKA

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

11.1 Tyczenie w poziomie (tyczenie H)
11.1.1 Zasada tyczenia H
Tyczenie pozwala przenie$¢ dane z mapy do warunkow terenowych.
Dane z mapy to wymiary odniesione do osi budowli lub pozycje opisane za pomoca wspdtrzednych.
Dane z mapy lub pozycje tyczenia mozna wprowadzi¢ w formie wymiaréw lub odlegto$ci, uzupetni¢ wspotrzednymi
lub wykorzystac jako dane przestane wcze$niej z komputera.
Dane z mapy mozna dodatkowo przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybrac¢ je do tyczenia
w formie punktu graficznego lub elementu graficznego.
Eliminuje to konieczno$¢ pracy z duzymi liczbami lub duzg iloécig parametrow.
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W celu wiaczenia aplikacji "Tyczenie poziome" nalezy wybra¢ odpowiedni przycisk w menu aplikacji.

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

+*
+*
+

\..
1‘o
d‘o'

Tyczenie V Pomiar odlegt.

Cofhij Dalej

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

Po ustawieniu lokalizacji uruchamia sie aplikacja "Tyczenie poziome".

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

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

11.1.2 Tyczenie z zastosowaniem osi budowli

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

Wprowadzanie wytyczonego punktu do osi budowli

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

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

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

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

Péin
Wys

Cofnij

WSKAZOWKA

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

Kierunek do wytyczonego punktu

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

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

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

Cofhij Zmierz
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PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.

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

Uchwyt reflektora znajduje sie mozliwie jak najblizej obliczonej odlegtosci.

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

Korekty tyczenia po wykonaniu pomiaru odlegtosci

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

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

Tyczenie H Cofnij Powrét do wprowadzania war-

tosci tyczenia.

Wynik Wyswietlenie i zapisanie wyni-

Apl.xTyczenie HPunkt tyezenia

kow.

Zmierz Pomiar odlegtosci i nanoszenie
korekt tyczenia.

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

Pkt ID

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

W lewo 0.000 m

W dot 0470 m

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

nowego punktu P1.

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

w przéd

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

wstecz

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

w lewo

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

W prawo

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

w gore

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

w dot

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

Wyniki tyczenia

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

Wyniki tyczenia

Apl.=Tyczenie HAYRiki tyezenia

Pkt ID R72
dWsch -3.797 m
dPéin -4.066 m |—¢5—
dWys -0.376 m e
-dulisc
Cofnij | Zapisz \ N. Pkt
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Cofnij qu_rét do wprowadzania war-
tosci tyczenia.
Zapisz ngis yyaﬁoéci tyczenia i ostat-
nich réznic.
N. Pkt Wprowadzenie kolejnego
punktu.
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WSKAZOWKA
Jesli w ustawieniach lokalizacji nie wybrano zadnej opcji wysoko$ci, dane dotyczace wysokoéci oraz wszystkie
zwigzane z tym wskazania zostang ukryte.

Zapis danych dotyczacych tyczenia wraz z osiami budowli

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

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

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

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

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

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

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

dOffs Roznica wartosci poprzecznej w odniesieniu do osi bu-

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

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

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

11.1.3 Tyczenie z zastosowaniem wspoétrzednych

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

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

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

AplrTyezenie HAUprowadz wart. tyczenia Potwierdzenie Wprowadzonego

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

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

Wsch 7.000 m

Péin 6.800 m

WWys 2.746 m

Cofnij OK
Wprowadzanie wytyczonych punktow (z rysunku CAD)

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

Wybierz z mapy

AplrZazad=z. danymifProjehkt

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

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

4
M

EY)

PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.

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

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

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

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

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

Wprowadzenie kolejnego

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

dP étn
d\fys -0.376m
-dilisc]

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

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

Zapis danych tyczenia wraz ze wspotrzednymi

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

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

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

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

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

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

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

dPéin Réznica wartosci wspétrzednych pétnocnych w oparciu

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

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

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

WSKAZOWKA

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

11.2 Tyczenie w pionie (tyczenie V)

11.2.1 Zasada tyczenia V
Tyczenie V pozwala przenie$¢ dane z mapy na pionowa powierzchnig odniesienia, np. na $ciane, fasade itp.
Dane z mapy to wymiary odniesione do osi budowli na pionowej powierzchni odniesienia lub pozycje opisane za
pomoca wspotrzednych na pionowej ptaszczyznie odniesienia.
Dane z mapy lub pozycje tyczenia mozna wprowadzi¢ w formie wymiaréw lub odlegtosci, uzupetni¢ wspotrzednymi
lub wykorzysta¢ jako dane przestane wczesniej z komputera.
Dane z mapy mozna dodatkowo przesta¢ z komputera do tachimetru w postaci rysunku CAD i wybra¢ je do tyczenia
w formie punktu graficznego lub elementu graficznego.
Eliminuje to konieczno$¢ pracy z duzymi liczbami lub duzg iloécig parametréw.
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Do typowych aplikacji nalezy pozycjonowanie punktéw mocujacych na fasadach, $cianach z szynami, rurach itp.
Aplikacja specjalna przewiduje mozliwo$¢ poréwnania pionowej powierzchni z teoretyczna powierzchnig na mapie, co
pozwala sprawdzi¢ lub udokumentowac jej ptaskosc.

Wysok. (Wys)

- =

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

/! . 113 Wywotanie aplikacji Tyczenie

At pionowe.
Tyczenie H Obmiar Tyczenie V
-
]

Tyczenie V Pomiar odlegt.

Cofhij Dalej

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

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

11.2.2 Tyczenie V z zastosowaniem osi budowli

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

Ustawianie lokalizacji

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

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

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

WSKAZOWKA

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

Wprowadzanie przesunigcia osi

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

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

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

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

ustawienia i kontynuowanie
wprowadzania wartosci tycze-

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

Anuluj OK

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

Apl=Tyozenie WAllant. tyezenia

Anuluj

Anulowanie i powrét do menu
Start.

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

Anuluj | Przesun. |

Kierunek do wytyczonego punktu

=T

Przesun.

Woprowadzanie przesunie¢ po-
wierzchni odniesienia.

OK

i

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

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

Krzyz nitkowy wskazuje w tym przypadku kierunek do wytyczonego punktu.

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

WSKAZOWKA

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

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

Wypoziomuj i zmierz
Apl.=Tyoezenie WPunkt tyczenia

"

w.rfl 1.800 m|'z;)
V1

Pkt ID

dil 37903 29"

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

Korekty tyczenia

Cofnij

Powr6t do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Zmierz

Pomiar odlegtosci z wyswietla-
niem korekt tyczenia.

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

ostatecznej pozycji.
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Tyczenie V
Apl=Tyczenie WP unkt tyczenia

w.rfl 0.400 m|'2;|
V1

Pkt ID

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

Cofnij | Wynik | Zmierz | N.Pki

Powr6t do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Wyswietlenie i zapisanie wyni-
kow.

Pomiar odlegtosci i nanoszenie
korekt tyczenia.

N. Pkt Wprowadzenie kolejnego
punktu.

Wskazéwki dotyczace wyswietlania kierunku ruchu mierzonego celu.

w przod

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

wstecz

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

w lewo

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

W prawo

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

w gore

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

w dot

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

Wyniki tyczenia

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

i katow.

Wyniki tyczenia

Apl=Tyczenie WAlniki tyczenia

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

Zapis danych tyczenia wraz z osiami budowli
Pkt ID

Powrét do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Cofhnij

Zapis wartosci tyczenia i ostat-
nich réznic.

Zapisz

N. Pkt Wprowadzenie kolejnego
punktu.

Nazwa tyczonego punktu.

Wzdtuz (wartos¢ wprowadzona)

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

Wysokos¢ (warto$¢ wprowadzona)

Wprowadzona warto$¢ wysokos$ci.

Przesuniecie (warto$¢ wprowadzona)

Wprowadzone przesuniecie pionowo do powierzchni
odniesienia.

Wozdtuz (warto$¢ mierzona)

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

Przesunigcie (warto$¢ mierzona) Mierzone przesunigcie w stosunku do ptaszczyzn od-
niesienia.

dLn Roznica wartosci wzdtuznej w oparciu o o$ referen-
cyjna. dLn = warto$¢ wzdtuzna (mierzona) - wartosé

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

wysokos$¢ (wprowadzona)

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

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

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

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

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

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

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

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

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

Wzdtuz 7.000 m|2;|

Wys 6.800 m|'z;|

Odst. poz. 0.746 m|12;|

Anuluj | Przesun. | OK

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

Wskazuje wybrany punkt z pre-
zentaciji graficznej.

Wybierz z mapy

Apl.rZazadz. danymifProjekt

LEC

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

AT

O

Reczne wprowadzanie wspot-
rzednych.

ol QPSS

Potwierdzenie wybranego
punktu.

| e— e ]

Mapa‘ Lista ‘Recz.‘ OK

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

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

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

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

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

WSKAZOWKA

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

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

11.3 Obmiar
11.3.1 Zasada obmiaru

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

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

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

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

64

Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01



Do typowych aplikacji nalezy kontrola $cian, stupéw, szalunkéw, duzych otworéw itd. W tym celu dokonywane jest
poréwnanie z planowanymi pozycjami, a ewentualne roéznice sg od razu wysSwietlane lub zapisywane.

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

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

Cofhij Dalej

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

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

11.3.2 Obmiar z zastosowaniem osi budowli

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

Wprowadzanie pozycji obmiaru

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

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

Apl.>0bmiarflprowadz dane obmian

i’

Powr6t do poprzedniego ekranu.

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

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

Cofnij oK
WSKAZOWKA

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

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

Kierunek do punktu obmiaru

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

poblizu "zera".

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

i zidentyfikowa¢ punkt obmiaru.

WSKAZOWKA

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

Wypoziomuj i zmierz
Apl=Tyczenie H/Punkt tyczenia

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

Cofnij

Wyniki obmiaru

Zmierz

Powrét do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Pomiar odlegtosci z wyswietla-
niem odchylen.

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

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

Apl=0bmiarfiifyniki obmiarg

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

Cofnij | Zapisz | N. Pk
WSKAZOWKA

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

Zapis danych obmiaru z osiami budowli

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

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

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

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

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

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

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

dOffs Rdéznica wartosci poprzecznej w odniesieniu do osi bu-

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

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

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

11.3.3 Obmiar z zastosowaniem wspoétrzednych

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

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

Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Apl.>0bmiarflprowadz dane obmian

b

Potwierdzenie wprowadzonego

il Re3):=| taviene] o o e
w.Ifl 0.400 m|123| dem mierzonego punktu.
Wsch 0.800 m

Pdin 0.900 m

Wys 0400 m

Coffij oK

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

Wskazuje wybrany punkt z pre-
zentacji graficznej.

Wybierz z mapy

Apl.sZa=ad=z. danymifProjehkt

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

WSKAZOWKA

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

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

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

Wyniki obmiaru

Cofnij Powrét do wprowadzania war-
tosci tyczenia.

Apl.r0bmiariyniki obmiaro

ik

Zapisz Zapis wartoéci tyczenia i ostat-
Pkt ID RE9 nich réznic.
Wprowadzenie kolejnego
dwsch -1.655 m Rl punktu,
dPoin -0.805m &
dPétn
d\fys 1.613 m
-dllizcl

Cofnij | Zapisz | N.PK
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Zapis danych tyczenia wraz ze wspétrzednymi

Pkt ID Nazwa tyczonego punktu.

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

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

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

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

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

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

dPdéin Réznica wartosci wspétrzednych pétnocnych w oparciu

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

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

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

WSKAZOWKA

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

11.4 Pomiar odlegtosci
11.4.1 Zasada pomiaru odlegtosci

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

Powrét do poprzedniego ekranu.

Menu aplikacii ' Cofnij
Przejscie do wyboru kolejnych

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

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

Tyczenie V Pomiar odlegt.

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

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

m 1. Mozliwos¢ - odniesienie do punktu bazowego
@

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

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

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

Zmierz Pkt 1

Apl.Pomiar odlegtEmier=z punkt

w.rfl 0.400 m|'2;

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

Cofnij

| Zmierz ‘ Dalej

Pomiar do drugiego punktu referencyjnego

Zmierz Pkt 2

Apl.Pomiar odlegtEmier=z punkt

w.Hl 0.400 m|'2;

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

Cofnij

Wyswietlanie wynikow

Pomiar odlegt.

| Zmierz ‘ ;Nynik

Apl.zPomiar odleghfitniki

Ud 3.050 m

Hd 3.025 m

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

Cofnij

11.5 Pomiar i zapis

| N.Ln \ N. Pkt

11.5.1 Zasada pomiaru i zapisu

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

Powrét do wyboru projektu.

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

Przejscie do nastepnego po-
miaru.

Cofhnij

Powrét do poprzedniego ekranu.

Zmierz

Pomiar katéw i odlegtosci.

Ik

Wynik

Wyswietlenie wyniku pomiaru
odlegtosci.

Cofhnij

Powrét do poprzedniego ekranu.

Zapisz

Zapis wynikow.

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

L

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

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

powierzchnie.

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

nych i/lub za pomoca wysokosci.

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

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

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

Cofnij Dalej

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

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

11.5.2 Pomiar & zapis z zastosowaniem osi budowli

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

PO oznacza pozycje urzadzenia po ustawieniu.

Jesdli pomiar celéw obejmuje katy i odlegtosci, wykonywane sa obliczenia lub zapis odpowiednich odstepéw osi
budowli Ln i Offs.

72

Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01



Pomiar punktéw z zastosowaniem osi budowli
Bezposrednio po zakonczeniu ustawiania lokalizacji mozna przystapi¢ do wykonywania pomiaréw.

Cofnij Anulowanie i powrét do menu

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

Pkt ID 1%,

dystansu horyzontalnego, kata
horyzontalnego oraz kata werty-

Hk 130° 53' 10" kalnego.

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

% Zmierz Pomiar odlegtosci.
1

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

$ci osi budowli.

FEE B B

Katy Przetaczenie ekranu na wartosci
katowe.

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

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

E

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

11.5.3 Pomiar & zapis z zastosowaniem wspoétrzednych

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

NOX)
A

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

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

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

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

E

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

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

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

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

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

Zapis danych aplikacji Pomiar & zapis

Pkt ID Nazwa mierzonego punktu

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

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

Wysokos$¢ (warto$é mierzona) Zmierzona wysokosé

11.6 Ustawianie w pionie
11.6.1 Zasada ustawiania w pionie

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

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

jeden nad drugim.

WSKAZOWKA

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

Menu aplikaciji

Aplivbar aplikacii

Cofhnij

Powrét do poprzedniego ekran

u.

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

Cofnij Dalej

Po wywotaniu aplikacji wyswietlane sa projekty lub wybor projektow.

Ustawienie lokalizaciji nie jest tu konieczne.

Pomiary do 1. punktu referencyjnego

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

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

zalezno$ci od dostepnoséci 1. punktu referencyjnego.

Wypoziomuj ¥

AplFifypoziomuj WEZmierz Podst. Pkt

w.rfl 0.400 m|'2;

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

Cofnij | Zmierz | Dalej
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Powrét do wyboru projektu.

Pomiar katéw i odlegtosci do 1.
punktu referencyjnego.

Przejscie do nastepnego po-
miaru.
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Pomiary do kolejnych punktow

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

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

Wypoziomuj V ! | Cofnij Powrét do pomiaru do pierw-

szego punktu referencyjnego.

Apl=hypoziomuj WiNamierz punkt ref,

Zapisz Zapis wynikow.

2 [zepisz_

W Ridlun J [Zmierz_ Pomiar katéw i odleglosci

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

W lewo 3.150m korekty.

W przéd 0.000 m

d\fys -1.096 m

Cofhij Zmierz
11.7 Pomiar powierzchni

11.7.1 Zasada pomiaru powierzchni

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

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

) (S
® /—\n
f{‘ \s /‘\/
v'? - ! \v

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

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

Cofnij Dalej

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

WSKAZOWKA
Ustawienie lokalizaciji nie jest tu konieczne.

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

WSKAZOWKA

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

Pomiary umozliwiajace wyznaczenie powierzchni

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

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

Powrét do wyboru projektu.

Pomiar powierzchni

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

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

Wyswietlenie wyniku pomiaru
powierzchni.

144 Cofnij

Apl.=Pow.Pomiany Usuwanie ostatnio zmierzonego
Zmierz
Wynik

Cofnij |Usun Pkt| Zmierz | wiynik

Wyniki

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

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

Obwod 19.340 m

Obwéd 0.02 km

Il. punkt. 5

Cofnij Zapisz

11.8 Posredni pomiar wysokosci

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

WSKAZOWKA

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

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

Cofhij Dalej

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

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

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

miaru.

Wk 74° 26' 14"
Hd 4631 m

Cofnij | Zmierz | Dalej

Pomiary do kolejnych punktow

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

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

Aplriys. posr s, posr.

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

Nowa W/

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

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

Aplikacja uwzglednia 2 operacje:
1.  Zdefiniowanie osi.

2. Wybdr lub pomiar punktu referencyjnego.

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

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

Zmierz Pt. Ref. 1

Apl.=Punkt dao linii

Pkt ID

Hk
Wk
Hd

LnPkt1|"s,|

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

Cofhij

| Zmierz ‘ Dalej

Pomiar lub wybér drugiego punktu osi

Zmierz Pt. Ref. 2

Apl.=Punkt dao linii

Pkt ID

Hk
Wk
Hd

LnPkt2|"s.|

g2° 59' 50"
76° 48' 45"
4132 m

Cofhij

Przesunigcie osi

| Zmierz ‘ Dalej

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

Powrét do pomiaru orientacji.

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

I EE L

Przejscie do nastgpnej czynno-
Sci.

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

Powrét do pomiaru pierwszego
punktu.

Uruchamianie pomiaru do da-
nego punktu.

EEE

Przejscie do nastepnej czynno-
Sci.

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

Przesuniecie linii ref.

Apl.rPresun tyezenie

Wazdtuz
W poprzek

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

Powrét do poprzedniego ekranu.

Reczne wprowadzanie przesu-
niecia osi.

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

Obrot osi.

Cofnij | Obro¢ | Zmierz | Dalej

Obrot osi

Przejscie do nastgpnej czynno-
Sci.

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

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

OK Potwierdzenie obrotu.

7 8 9 0

Anuluj OK

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

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

Cofhij | Zapisz | Zmierz ‘ N.Ln

12 Dane oraz ich korzystywanie

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

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

81

Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01




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

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

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

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

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

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

12.3 Tworzenie danych punktu
12.3.1 Tachimetr

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

12.3.2 Za pomoca Hilti PROFIS Layout

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

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

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

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

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

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

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

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

12.4 Pamiegé¢ danych

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

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

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

WSKAZOWKA
Projekt mozna traktowa¢ podobnie jak plik.

12.4.2 Pamigé USB

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

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

13 Menedzer danych tachimetru

13.1 Zestawienie

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

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

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

WSKAZOWKA

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

Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Wybierz projekt

AplrZazadz. danymilProjeht Info Ogladanie szczegdtow projektu.

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

BL 1

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

Cofnij | Info | Kop [Usun | Nowy

Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Szczegoty proj.

Apl.rZazqdz. danymilProjekt Wybdér funkciji dla punktow sta-

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

Projekt BLD
Data 28/06/11

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

Cofhij | Punkty |P. pom. ‘

13.2.1 Punkty state (kontrolne lub tyczone)
Po dokonaniu wyboru odpowiedniego projektu mozna wybra¢ opcje Punkty, ktéra umozliwia wprowadzenie punktow
opisanych za pomoca wspotrzednych, jak réwniez edycje lub usuniecie istniejacych punktéw wraz ze wspétrzednymi.
13.2.1.1 Wprowadzanie punktéw z zastosowaniem wspoéirzednych

Reczne wprowadzanie nazwy punktu oraz wspétrzednych.
Jesli dana nazwa punktu juz istnieje, pojawia sie komunikat sugerujacy zmiane nazwy punktu.
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Wybierz wprowadzanie rec Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl=Zazadz. darymilProj ekt Wybér punktu z mapy.

il

T B ybor punktu z listy.

Pkt ID 24/%, | YV ——

1
Wsch 18.000 m| 23' Reczne wprowadzanie punktu.

A 1

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

Cofnij |Mapa| Lista [recz| oK

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

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

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

Recz. Wybér punktu przez wprowa-

dzenie reczne.

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

wprowadzonego ustawienia.

v
Fd|3
O oK. Potwierdzenie i zastosowanie

| — ]

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

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

Cofnij |Mapa| Lista [Recz.| oK

13.2.1.3 Usuwanie i edycja punktéw

Nastepny ekran umozliwia usuniecie lub modyfikacje punktu, ktory zostat wcze$niej wybrany i potwierdzony.
Modyfikacja moze dotyczy¢ wspotrzednych i wysokosci, jednak nie nazwy punktu.
W celu modyfikacji nazwy punktu nalezy wprowadzi¢ punkt z nowg nazwa.
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Wyswietl dane punktu 10/06M Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.

Apl.rZazadz. danymiflane punkiu - Usuwanie wys$wietlonego
Usun
it Do
Pkt ID 13 — -
Edycja Edycja wyswietlonych punktow.
m Wsch 0.000 m

Pétn 1.500 m

Wys - "
E

Cofnij | Usun | Edycja |

WSKAZOWKA

Punktow z dotaczona grafika nie mozna modyfikowac ani usuwac. Taka operacja jest mozliwa wytacznie na komputerze
za pomoca Hilti PROFIS Layout.

13.2.2 Punkty pomiarowe

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

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

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

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

10/06/11 " Anulowanie i powr6t do po-
iD 08:44 Anuluj

przedniego ekranu.

Apl.>Zarzadz. danymi/Projekt

-m Wybor punktu z mapy.
Pkt ID Fd_3|"%,| e
> suwanie lokalizacji i wszystkic
Pkt ID | Wsch | Pétn | Wys odnosnych punktéw pomiaro-
O|Fd_3 (20279 (37445 |0.000

wych.
O|Fd_4 (6279 |[37444 (0.000
C|GOW... |1.000 (0500 |1.650

Wybor punktu z listy.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Cofnij |Mapa| Lista [Recz.| OK

iD 10/06/11
08:46

Apl.>Zarzadz. danymi/Projekt

-
lian m

Cofnij

Wapa | Lista [Recz.| O

86

Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01



13.2.2.2 Wybor punktéw pomiarowych

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

iD 10/06/11
08:45

Apl.>Zarzadz. danymi/Punkty pomiar.

Anulowanie i powrét do po-
przedniego ekranu.

Pkt ID ||
Pkt ID | Wsch | Péin Wys

&1 1.000 0.500

X114 1.000 -2.351 1408

Wybor punktu z mapy.

Usuwanie punktu.

Wybor punktu z listy.

Potwierdzenie i zastosowanie
wprowadzonego ustawienia.

Anulyj | Mapa | Lista | oK

ilj 10/06/11
08:46

Apl.>Zarzadz. danymi/Projekt

-
b 4
v

B0 8

-
|—_L130 m

Cofnij

Mapa| Lista [Recz.| OK

13.2.2.3 Usuwanie i wyswietlanie punktéw pomiarowych

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

oraz usunigcia punktu pomiarowego.

Punkty pomiar.

Apl.rZazadz. danymifPunkty pomiar.

Stac ID 10|=
Pkt ID 14):=
Hk 138° 02" 12"
Wk 72° 35' 20"
Hd 3.851m

Cofnij | Usun |

Wspétrz.

13.3 Usuwanie projektu

Powrét do poprzedniego ekranu.

Usuwanie punktu.

Wys$wietlanie danych pomiaro-
wych.

Wyswietlenie wspotrzednych.

Wyswietlanie odlegtosci osi bu-
dowli.

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

projektu.

Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01

87




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

13.4 Utworzenie nowego projektu

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

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

Anuluj OK

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

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

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

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

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

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

przedniego ekranu.

Zapisz cel Pam. wewn. Potwierdzenie i zastosowanie

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

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

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

14.2 HILTI PROFIS Layout

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

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

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

Dane pomiarowe

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

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

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

Z tachimetru do Hilti Profis Layout:

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

Z Hilti Profis Layout do tachimetru:

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

14.2.2 Eksport danych za pomoca Hilti PROFIS Layout

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

Tyczenie poziome
Tyczenie pionowe

Obmiar

Pomiar i zapis

Pomiar powierzchni (wynik)

arwD=

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

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

Formaty danych wyjsciowych

Format CSV Pojedyncze dane oddzielone przecinkiem.

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

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

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

14.2.3 Wprowadzanie danych (import) za pomoca Hilti PROFIS Layout

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

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

Formaty danych wejsciowych

Format CSV Dane oddzielone przecinkiem.

Format txt Dane oddzielone spacja

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

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

Format DWG Projektowanie CAD za pomoca linii i tukdw jako format

kompatybilny z programem AutoCAD.
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15 Kalibracja i regulacja

15.1 Kalibracja w terenie

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

zmienig sie wraz z uptywem czasu.

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

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

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

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

Ta aplikacja kalibruje i justuje nastepujace 3 osie instrumentu:

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

15.2 Przeprowadzanie kalibracji w terenie

WSKAZOWKA
Urzadzenie nalezy obstugiwa¢ w sposoéb eliminujacy drgania.

WSKAZOWKA

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

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

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

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

Cofnij

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

Apl=Kanfiguraciakalibracia Potwierdzenie wy$wietlonych

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

m Q% celowa 0° 00' 02"

| Nowy | oK

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

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

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

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

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

Hk 314° 36' 04"
Wk 87° 13' 00"

Cofhij Zmierz

6.  Wykona¢ pomiar w potozeniu lunety 1.
Nastepnie pojawi sie polecenie zmiany ustawienia na potozenie lunety 2.
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7.

Pomiar w pof. 2 Cofnij Powrét do poprzedniego ekranu.
Apl.=Konfiguraciaskalibrasia ‘: Wykonanie pomiaru w potozeniu
Zmierz
lunety 2.

kalibracja urzadz.
Doktadnie namierz ten sam cel.

dHk 0° 00' 00"
dWk 0° 00' 09"

Cofnij Zmierz

8.

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

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

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

Wykona¢ pomiar w potozeniu lunety 2.

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

Ustaw nowe wart. 1 Anuluj Anulowanie i zachowanie po-

Apl.zKonfiguraciafkalibracia

przednich wartos$ci.

Ustaw Woprowadzenie i zapisanie no-

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

Anuluj Ustaw

10. Wprowadzi¢ i zapisa¢ nowe wartosci kalibracji.

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

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

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

przynajmniej raz w roku.

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

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

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

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

16 Konserwacja i utrzymanie urzadzenia

WSKAZOWKA
Wymiane uszkodzonych czesci nalezy zleci¢ serwisowi
Hilti.

16.1 Czyszczenie i suszenie

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

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

OSTROZNIE

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

WSKAZOWKA
Wymiang uszkodzonych czesci nalezy zleci¢ serwisowi
Hilti.

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

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

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

OSTROZNIE

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

WSKAZOWKA

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

16.3 Transport

OSTROZNIE

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

Do transportu lub wysytki urzadzenia nalezy stosowac
karton transportowy Hilti lub opakowanie o podobnych
wiasciwosciach.

17 Utylizacja

OSTRZEZENIE

Niefachowa utylizacja sprzetu moze mie¢ nastepujace skutki:
Przy spalaniu elementéw z tworzywa sztucznego powstajg trujace gazy, ktére sa niebezpieczne dla zdrowia.
W razie uszkodzenia lub silnego rozgrzania, baterie moga eksplodowac i spowodowaé przy tym zatrucie, oparzenia

ogniem i kwasem oraz zanieczyszczenie $rodowiska.

Lekkomyslne usuwanie sprzetu umozliwia niepowotanym osobom uzywanie go niezgodnie z przeznaczeniem. Moze
to doprowadzi¢ do powaznych okaleczen oso6b trzecich oraz do zatrucia $rodowiska.
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Urzadzenia Hilti wykonane zostaly w znacznej mierze z materiatéw nadajacych sie do powtérnego wykorzystania.
Warunkiem recyklingu jest prawidtowa segregacja materiatéw. W wielu krajach firma Hilti jest juz przygotowana
na przyjmowanie zuzytych urzadzen w celu ich utylizacji. Informacje na ten temat mozna uzyska¢ u doradcow

technicznych lub w punkcie serwisowym Hilti.

Dotyczy tylko panstw UE

Nie wyrzucac elektrycznych urzadzen mierniczych wraz z odpadami z gospodarstwa domowego!

Zgodnie z Europejska Dyrektywa w sprawie zuzytego sprzetu elektrotechnicznego i elektronicznego oraz
dostosowaniem jej do prawa krajowego, zuzyte elektronarzedzia i akumulatory nalezy posegregowac

i zutylizowac w sposob przyjazny dla Srodowiska.

Baterie utylizowa¢ zgodnie z przepisami krajowymi. Nalezy chroni¢ $rodowisko naturalne.

18 Gwarancja producenta na urzadzenia

Hilti gwarantuje, ze dostarczone urzadzenie jest wolne
od btedéw materiatowych i produkcyjnych. Ta gwarancja
obowigzuje pod warunkiem, ze urzadzenie jest wtasciwie
wykorzystywane, obstugiwane, konserwowane i czysz-
czone zgodnie z instrukcjg obstugi Hilti, oraz ze za-
chowana jest techniczna jedno$é urzadzenia, tzn. ze
w urzadzeniu stosowane sa wytacznie oryginalne mate-
riaty, akcesoria i cze$ci zamienne Hilti.

Ta gwarancja obejmuje bezptatng naprawe lub bezptatng
wymiane uszkodzonych czesci podczas catego okresu
zywotnosci urzadzenia. Czesci, ktore podlegaja normal-
nemu zuzyciu, nie sg objete ta gwarancja.

Dalsze roszczenia sa wykluczone, o ile nie zachodzi
tu sprzeczno$¢ z obowigzujacymi przepisami krajo-

wymi. Firma Hilti nie odpowiada przede wszystkim za
szkody bezposrednie i posrednie powstate na skutek
wad lub szkody nastepcze, straty lub koszty zwigzane
z zastosowaniem lub brakiem mozliwosci zastoso-
wania urzadzenia do jakiegokolwiek celu. Milczace
przyzwolenia dotyczace zastosowania lub przydat-
nosci do okreslonego celu sa wyraznie wykluczone.

W celu naprawy lub wymiany urzadzenie lub uszkodzone
czesdci nalezy przesta¢ bezzwiocznie po stwierdzeniu
wady do przedstawicielstwa Hilti.

Niniejsza gwarancja obejmuje wszelkie zobowigzania
gwarancyjne ze strony Hilti i zastepuje wszystkie
wczedniejsze lub réwnoczesne o$wiadczenia, oraz
pisemne i ustne uzgodnienia dotyczace gwaranciji.

19 Wskazowka FCC (w USA) / wskazowka IC (w Kanadzie

OSTROZNIE

Podczas testow urzadzenie to zachowato wartosci gra-
niczne, okredlone w rozdziale 15 przepisow FCC dla
cyfrowych urzadzen klasy B. Te warto$ci graniczne prze-
widuja dla instalacji w obszarach mieszkalnych wystar-
czajaca ochrone przed promieniowaniami zaktécajacymi.
Urzadzenia tego rodzaju wytwarzaja i stosuja wyso-
kie czestotliwosci, a takze moga je emitowaé. Dlatego
w przypadku instalacji oraz eksploatacji niezgodnej ze
wskazdwkami urzadzenia te moga powodowac zaktdce-
nia odbioru fal radiowych.

W przypadku niektérych instalacji nie mozna zagwaranto-

wag, ze nie dojdzie do zaktdcen. Jesli urzadzenie powo-
duje zakiocenia odbioru fal radiowych lub telewizyjnych,

Printed: 20.04.2017 | Doc-Nr: PUB / 5135726 / 000/ 01

co mozna stwierdzi¢ wytaczajac i ponownie wiaczajac
urzadzenie, uzytkownik powinien usuna¢ zakidcenia wy-
konujac nastepujace czynnosci:

Na nowo ustawi¢ lub przestawi¢ antene odbiorcza.
Zwigkszy¢ odstep pomigdzy urzadzeniam a detektorem.

Zwroci¢ sie o pomoc do sprzedawcy lub do$wiadczo-
nego technika RTV.

WSKAZOWKA

Zmiany lub modyfikacje, ktérych dokonywanie nie jest
wyraznie zezwolone przez firme Hilti, moga spowodowaé
ograniczenie praw uzytkownika do dalszej eksploataciji
urzadzenia.
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m Rok konstrukgiji:

20 Deklaracja zgodnosci WE (oryginat)

Nazwa: Tachimetr
Oznaczenie typu: POS 15/18
Generacja: 01

2010

Deklarujemy z petna odpowiedzialnoscia, ze niniejszy
produkt jest zgodny z nastepujacymi wytycznymi oraz
normami: 2011/65/UE, 2006/95/WE, 2004/108/WE.

Hilti Corporation, Feldkircherstrasse 100,
FL-9494 Schaan

Ly Cw,;;

(/(ﬂaﬂ@,'@( o™

Paolo Luccini Matthias Gillner
Head of BA Quality and Process Mana- Executive Vice President
gement

Business Area Electric

Tools & Accessories
01/2012

Business Area Electric Tools & Acces-

sories
01/2012

Dokumentacja techniczna:

Hilti Entwicklungsgesellschaft mbH
Zulassung Elektrowerkzeuge
Hiltistrasse 6

86916 Kaufering

Deutschland

A
Akumulator . . . .. ... ... .. ..., 2,6,21,24
POABO . . ... . . 6
C
Cele . ... .. . . . e 2,17
D
Dowolna lokalizacja . . . . . ... ...... 3,44, 46
E
Ekran aktywnego projektu . . . . ... ... ... 3,33
Ekran dotykowy
Klawiatura alfanumeryczna . . . ... ... .. 2,23
Klawiatura numeryczna . . ... ... ... .. 2,22
Ogodlne elementy obstugi . . . . . .. ... ... 2,28
Podziat . . ... ... ... ... . 2,22
Wymiary . ... ... 2,22
Elektroniczna poziomnica . . . . ... ...... 2,32
F
Folia odblaskowa
POAW-4 . . . . . 7
G
Godzinaidata. . . ... .............. 2,30
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Hilti PROFISLayout . . ... ........... 4,89
Eksportdanych . . . . .. ... ... ...... 4,90
Wprowadzanie danych (import) . . .. ... .. 4,90
1
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