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1 CONFIGURAZIONE SISTEMA GPS Hiper pro

1.1 SETTAGGIO RICEVITORI (BASE/ROVER)

1. accendere il palmare (FC 100) premendo il tasto verde per qualche secondo

2. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull'icona di meridiana ce (delle volte

potrebbe comparire la seguente icona !)

Fid ‘uiu@» 1:24pm|ﬁ|‘%

3.

4. premere il tasto crea nuovo lavoro

Benyenuto....

Cr2a un nuovo progetto,

) /{ﬁ’/
ﬁ--( COH

Crea un nuovo progetto.
[j Apri un progetto esistente.

Escl
85| mercurio | 13> 24em 53| B

dalla figura che segue selezionare cf card |2ICF Card ¢ poi la cartella lavori R4 avari GPS

MName: |

inserire il nome del progetto
Type: |CE Files { *.fce ) e

in type selezionare CE Files (*.fce)

5
6
7. inname
8
9. premere il tasto OK posto in alto destra %K

Sav... J’"||E| k? OK X ||say... 5 3‘“3 A2 oK X ||sav.. T ,"’||E| K? OK X |[sav... (T ,’5'||E| K? 0K X
@y (2 \CF cardy (2 \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY

5 spplication Data [ profiles P lavor GRS

%] CF Card | Program File: & CEan0_FC100

= My Documents = Temp -

(2] Network 155 windaws

< |

2

Mame: | Name: [PROVAL

Type: |CE Files { *.fca ) Type: |CE Files [ *.fca ) v

|¢

5 -
shiftf z[x[c[v[b[n[m][, [. Ij'[c—l
ctfai[~ V] L]t]e]>

10. |MerldCE ||3|®> 1:30 AM |@ |% & ‘MeridCE |m@» L:51 AM |@ |% Fid |MendCE |@|o|> 1:52 AM |@ |‘% Fd |MeridCE |@|E|> 1:52 AmM |@ |‘%,

i . 2l .

11. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona ' |, l'icona I serve per accedere alla cartella
superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella CF Card)

12. selezionare il profilo, ossia base hiper pro
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13. premere il tasto usa Coum

Profilijutente

Scelta del proflo utente

rmobile hiper pro

S
—

14. &4 || Meridce |<|3|973:55AM|@|‘%
15. premere il tasto connetti

Configura Ricevitore

Connessione

Porta seriale ICOMB d
Welocita I 115200 e

Porta testata I

i
|

welocia testata

Connetti | sToP

B ..
TR\

16. &% || MeridcE |<|3|Qf 3:55 AM |@ |‘%
17. 'FC100 esegue la scansione di tutti i dispositivi bluetooth attivi presenti nel suo raggio di azione

Device Name

Bluetooth Device Search

@@ Looking For Bluetooth devicels). ..

Time rernaining:

Save selection For Future use,

Seleck Refresh Cancel

18, & |meridce |@|3|> 1:59 AM|@|%

19. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth individuati

Dievice Marn

41 - u

Choose the desired device and tap Select.

To perform the search again, tap Refresh.
Tap Cancel to abandon this operation.

|:| Save selection For Future use,

l Seleck ] l Refresh ] [ Cancel ]

20, #||Meridce |@|3|> 1:59 AM|@|%
21. selezionare il ricevitore base (€ il ricevitore con prefisso T341-xxxx)

. Select
22. premere il tasto Select

23. si udira un conto alla rovescia come indicazione di avvenuta comunicazione (comparira la schermata
visualizzata i basso)
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Positioning Instruments

Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale W
Welocita I 115200

Porta testata l—
welocia testata l—

| Annulla | b
24. £9/ [MeridcE ||3|@ b 1:59 AM |@ |‘%

25. premere il tasto ===

26. selezionare inclinata

Configura Ricevitore Configura Ricevitore

Altezza Misurata Altezza Misurata

(®) verticale [m] |2 () verticale [m] |2
Omeinataml -~ [0 @idnataimi o

| 222 | EEr | << | s

27. & |Meriace ||3|®> 1:59 AM|@|% £ |MeridcE ||3|®> 1:59 AM |@|%
28. cliccare nel campo numerico, comparira la tastiera virtuale

| LaE | EEE

30 & IMeridCE ||3|@> 1:59 AM |@ i%

31. premere il tasto per confermare

32. premere il tasto =2

Configura Ricevitore

>

Stazione Base

Nome
T
o [ F®
Quota Antenna CF |
Quota Terrano |
FSahaDaHY | acouisect | | Rcevtore

Media dopo n. epoche |5 E

| L | I

33. 7| MeridcE ||3|®> 2:00 AM|@ |%

|

<

<

34. cliccare nel campo del Nome, apparira la tastiera virtuale, ricliccare su

stazione base,

B |

& TOPCON

, inserire il nome della
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Stazione Base

MNome I Mome

H+-v/e E| 4

[ Acouisiscl || Ricesitare

Stazione Base

Ibase

Acquisisc | | Ricewitors

| z<< ‘ EES | Lt

Media dopo n. epoche IS B Media dopo n. epoche t=] E

| EEE

35, #|meriace i1 @) 200 am G2 (B, £ weriace

36. premere il tasto

Acquisisci

37. premere il tasto acquisisci per far leggere le coordinate geografiche dal ricevitore GPS

1-3-9»2:00 M ‘@i%

per confermare

CEOTOP

Positioning Instruments

NN

N.B:se disponete delle coordinate geografiche (latitudine, longitudine e quota ellissoidica) della stazione
base, inserite i valori nei campi corrispondenti

Configura Ricevitore

Stazione Base

Marme lbase—
Y kit el
PNt a3

7

£

Quota &ntenna CF I
_ Arquisisci Ricevitore
Media dopo n. epoche S E

| e | FEE

38. £9/ [MeridcE ||3|@ b 2:00 AM |@ |‘%

Quota Terreno

Configura Ricevitore

Stazione Base

Mome  fpase
lon i3 0 [0 ¢ pEaEm " E v
[is528771
[tz0287
[Savabati| | acoussa [ Rcevtore

Media dopo n. epoche |5 E

‘ Lad | =2z

&% |MeridcE ||:|®> 2:00 AM ‘@ |%

Cuota Antenna CF

Cuota Terreno

39. premere il tasto as

Opziohe Walore A
Mome Profilo base hiper pro.d.
Post Proc Digattivo
Real Time Attivo =
Tipa Ric. Base
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Porta Ric C
Messaggio RTE RTK-CMR
Metodo RTK Ritardo
Liv Ambiguita Medio 3
RTM car - —
< | >

| << | Conferma__|

40. £ |Meridce ||3|®> 2:00 AM|@ |%
41. vengono mostrati tutti i settaggi
42. dainviare al ricevitore

43. premere il tasto Conferma
G B@oo Sowo WA
[Fle_Cont_Stum 5% ¥ M

Configurazione

.( A ! e

44, 3 fwerscs 2 2

'||3|@> 2:01 AM

45. premere il tasto Sl per configurare il ricevitore mobile
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Positioning Instruments
Bfl7.av i[ﬂmu 22 05,0 [ ]
[Fe Cont Swum % 7 M

Connessione GPS

Ricewvitore disconnesso.

|

&
46. #

47. premere il tasto OK

Configurazione Rover,

Collega il Rover al posto della base,

Quando hai fatto premi Avanti,

[ Annula LAtz

48. £9/ [MeridcE ||3|@> 2:01 AM |@ |‘%
49. accedere il ricevitore mobile

50. premere il tasto |-VATHZZ

51. selezionare mobile hiper pro

52. premere il tasto usa _

Scelta del profio utente

base hiper pra

e el
s oamer

53. 7| MeridcE ||3|®> 2:03 AM|@ |%
54. dalla figura i basso premere il tasto connetti

nfigura Ricevitore

Connessione

Porta seriale ICOMB v
Welocitd I 115200 v
Porta testata I

Welocia testata

Cornetti [ sTop

-l

55 &7 || MeridcE |<|3|f 3:55 AM |@ |%

56. I'Fc100 incomincia ad eseguire la ricerca di tutti i bluetooth presenti

& TOPCON.
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57.
58.

59.
60.

61.
62.

63.

64.
65.
66.

67.
68.

Positioning Instruments

E EIuetDEti_I

Device Name

Bluetooth Device Search

@@ Laooking for Blugtaath devicels). ..

Time remaining:

Save selection For fubure use,
Seleck Refresh Cancel
£9/ [MeridcE |@|€| b 1:59 AM |@ |‘%

a ricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth trovati

Choose the desired device and tap Select.

To perform the search again, tap Refresh.
Tap Cancel to abandon this aperation.

I:‘ Save selection For Future use.

l Seleck ] l Refresh ] [ Cancel ]

7| MeridcE |@|3| ¥ 1:59 AM |@ |%
selezionare il ricevitore base (€ il ricevitore con prefisso T345-xxxx)

premere il tasto Select

udirete il conto alla rovescia che indichera che la comunicazione & avvenuta (comparira la schermata
visualizzata i basso)

Configura Ricevitore ﬂ
Connessione

Parta seridle W
Welocita IllSEDD

Porta testata l—
Welocia testata l—

| Annula | B

7| MeridcE ||3|® ¥ 1:59 AM |@ |%
premere il tastol—*=2

in verticale inserire il valore dell’altezza dell’asta (generalmente 2 metri)
generalmente compare l'altezza antenna della base inserita durante la configurazione del GPS base
Configura Ricevitore ﬂ

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)

werticale [m] |2
(O Inclinata [m] |D

Altezza Misurata BASE
[Jlgnora Altezza Base

Bltezea effettiva [1.527 |Calcola

| L | e

£ |Mercurio ||3| B 136 pm |@ ‘%
Altezza effettiva Calcola

nel caso in cui I'altezza della base non fosse presente nel campo Altezza Effettiva
seguire le seguenti istruzioni:
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Altezza effattiva l— ,i
a. selezionare il tasto calcola

b. dalla figura in basso selezionare il campo inclinata ed inserire I'altezza antenna misurata
della base
c. il modello dell’'antenna dovra comparire hiper pro

Altezza Misurata

() verticale [m] E
Inclinata [m] |1 &

Caratteristiche antenna

Modelo HiperPro (int) w

Raggia [m] ID.D??SS
Alt, CF su Pt, misura [m] ID.D?IS
Alt, CF su Base ant, [m] |D.1D2

‘ Lty | =0

d. & |meriace ||3|@ » 2:02 AM |@ |‘%
e. premere ok per la conferma
Configura Ricevitore ﬂ

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
werticale [m] |2
(O Inclinata [m] |D

Altezza Misurata BASE
[Jlgnora Altezza Base

Bltezza effettiva [1.527 |Calcola

| EEE | =

f. & [Mercurio ||3|@> 1:36 pn|@ ‘%

Altezza Misurata Base

69. se 'altezza antenna della Base non € necessaria, attivare la casella Ignora Altezza Base M Ignora Altezza Base

Altezza Misurata

(@) verticale [m] |2
(O Inlinata [m] ID

Altezza Misurata Base
b/ Tanora Altezza Base

Altezza effettiva I | Calela

| <a< | -
70. &% |MeridcE ||3|®>2:04AM|@‘%
71. premere il tastol =7

72. premere il tasto conferma

Opzione Walore ke
MNome Profio mobile hiper pro.
Post Proc Disattivo
Real Time Attivo
Tipo Ric. Rowver
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Paorta Ric C
Messaggio RTkK RTK-CMR.
Metodo RTK Estrapolazione
Liv Arnbiguita Medio
RTCM sec, a0 N
Nicrn Evt P ardin Ttorna
<
[ =< [i Eonferma

73, #||Meriace ||3|@>2:04AM |@|%
74. comparira la figura i basso, volendo si pu0 inserire il nome dell'operatore o la localita
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Creazione di un nUoYo gruppo...

Mome:

Data:  |12/2/2022

Strurm: |

Localita: |

Operat: |

N

75. £9/ [MeridcE ||3|@>2:05AM|@|‘%

76. premere il tasto =2

77. selezionate il sistema di riferimento da utilizzare in fase di rilievo

a) Orientamento su Base Coord 0,0,0
con guesta selezione alla stazione base viene impostata I'origine ed il Nord coincide con il
Nord Geografico

b) Proiezione planare UTM-WGS84
Possiamo assegnare come sistema di riferimento o coordinate UTM o Gauss Boaga (per
quest'ultima per la sua creazione bisogna disporre dei sette parametri)

¢) Procedura Guidata di orientamento
serve per selezionare il sistema di riferimento da utilizzare durante il rilievo

d) LeggidaFile
Viene usato quando si vuole utilizzare una calibrazione gia creata

P.S.: Generalmente si seleziona Orientamento su Ba se 0,0,0; se questa non € attivata potete
selezionare Proiezione Planare UTM-WGS84

78. comparira la finestra se si vuole incominciare a misurare immediatamente ( premere Sl) o farlo
successivamente (premere NO) Fig. 41

Parametri gruppo -'_ MeridCE % 23.10
orientamento Gleav W&o+ &7 100,555 N

 Orientamento su Base |
H Coord. 0,0,0 i

Proiezione planare UTM arinmento 0
- WG5 84

Procedura guidata di
Orientamento

Leggi da File
4] ] [ [* |v
&9 |Mercurio ||3| ) 1:36 em |ﬁ ‘% E|‘
Fig. 40 fig. 41
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1.2 VISUALIZZAZIONE STATO DI CARICA RICEVITORE -

CONTROLLER

79. Lo stato di carica compare in alto a sinistra, dove il livello di carica del ricevitore GPS ¢ indicato dal

voltaggio mentre I''PAQ ¢ indicato dal simbolo batteria fig. 42“12'Zﬁur L

per i ricevitori Legacy E e legacy H:

la batteria € carica quando il voltaggio € intorno ai 12.2 V
la batteria € scarica quando il voltaggio € minore di 11.0 V

per i ricevitore Hiper

la batteria e carica quando il voltaggio € intorno ai 8.2 V
la batteria e scarica quando il voltaggio € minore di 6.8 V

80. cliccando in alto a sinistra sopra 2oy @ compare, in maniera piu dettagliata, lo stato di carica fig.43

81. premere ok per uscire da tale schermata.

MeridCE % 1.08 €3
2.2v @& 10+0 £ 100%,999 Sl

retta di Campagna
Libretto GPS
Punti d'orientamento

= Punti in comune
GPS-
J—\ E

- Grafica
i [ [*]

£33 [MeridcE

Livello di carica delle batterie Lok}

Palmare 00% il
Ricevitore  12.2v il

4
File Conf Skrum hii :}- ﬁ | A E|‘

fig. 42

12

St el | GP,

z i [Tv]

B~

fig. 43
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1.3 VISUALIZZAZIONE SATELLITI

CEOFOP s

Positioning Instruments N

82. nella barretta in alto compaiono il N°dei sate lliti Iﬁ(WGPS +N°Glonass), la qualita della radio, e
lo stato del calcolo differenziale cioé se € Fixed , Float o autonomo fig. 42

83. cliccando sulla barretta in alto a destra compaiono le schermate seguenti
a. VARIE: vengono date le informazioni riguardo il numero dei satelliti agganciati ed utilizzati,

la qualita della radio, lo stato del calcolo del’RTK, le informazioni sul PDOP ed il tasto

RESET utile per rieffettuare il calcolo della precisione (ambiguita di fase) nel caso non sia

FIXED fig. 44

b. SKY PLOT: indica la posizione dei satelliti sulla volta celesta (mappa del cielo)fig. 45
c. INFO: mostra tutti i satelliti agganciati, il loro numero identificativo, la loro posizione (azimut
e elevazione), la qualita del loro segnale (CA, P1, P2), lo status cioé se viene usato o meno

nel calcolo differenziale fig. 46

d. SEGNALE: mostra graficamente la qualita dei segnali GPS fig. 47

e. POSIZIONE: vengono indicate le coordinate del punto sia Geografiche (Coord Geogr) che
planimetriche (Coord. Piane), lo stato del calcolo (Fixed, Float o Autonoma), la direzione di
movimento e la velocita, e la distanza dalla stazione base fig. 48

¥ |MeridcE oz 434 (O |5F

Oratio UTC: 15:13:07 03/06,2004 ||~,| | Az| E||Cglp1|p2|5tatu5
Satellti tatal o+0 176 17 41 21 21 cfagy
4 216 33 45 26 26 cfagy
Satelliti usati: g+0 8 204 46 47 32 33 clakp
Qualita radio: 100 2 10 310 25 43 23 23 cfagy
. ) 1 13 56 57 48 36 36 cfakq
Rt e Fefl 17 308 28 41 21 21 cfagy
Calcolo armbiguita: 0% 24 266 43 44 29 29 cfadq
Qualta: PD Fixed 27 162 78 48 37 37 cfagy
HDOP  FDOP  WDOP  GDOP
0.74 1.50 1.31 1.75 CutOff = 10 [ i [ [»

1
| Posiz. | Segnale | Info | Sky Plot | warie r | Posiz. | Segnale | Info | sky plot | varie | | Posiz. | Segnale | 1nfo | Sky Plot | Varie [

S MeridCE

o< 4.37 (D

i [ |- i [
fig. 44 fig.45 fig.46
rPosizione

Mord 4834503 .686

Est 864269304

Quota : 114.126

() Coord. Geogr. (@ Coord. Piane

Quialita: PD Fxed

SOM (H,W H:0.012 , ¥V:0.022

Direzione - Welocita:  281° - 0.0043

Distatiza Staz.base: 0.001 Km
| Posiz. | segnale |Info | Sky Piot | varie | [ Pasiz. | Segnale | Info | Sky Plot | varie [
i [ i [

fig. 47 fig.48
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2 REGISTRAZIONE PUNTI

1. dalla finestra principale selezionare la prima icona

el

oppure andare in Strum/Acquisizione

2. premere il tasto Opzione % Opz, per selezionare la modalita di rilievo:

rafica

unti d'arientamento
- Punti in comune

% 4.29 €9
£2 100%,

(i3 [MeridCE 4.54 @ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
1 EX Giizav @|gfvo £ 1 FX [§i7sv wl@rs Lwownr FX [§izsy @|glee £Z1o0wn1  FX

¢
£2 100%,
Misura Singola l:l l:l Misura Singola Misura Singola

rProssimo punto da memorizzare

Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione

MNome punto | 100
Descrizione -
: - q Misura singola v
lLinea fraipunti [ I Pt. Derivati
rCoordinate correnti— Righe 4/5 per Pregeo

Lat.
Lon.
Elev,

43° 34’ 27.9812" N| P.O. | 0.014 =
S
13° 30" 40.0373"E] PV, [ 0.029

614  @a Oen| | 0B & |5 B [ | o [+ |5 & [fl

|
lﬁp

[

i [Tv]

o oEd B

unta | % Opz. | © &) | & Graf. [ | pinio] % Ope. [© all | % oraf, | |8 Punto| £ Oz [ all | o @, |

File Conf Strum @ %- ? | M E|‘

E|‘ &{ Mercurio :Iﬁlzl b 1:40 PM |ﬁ |% &{ Mercurio |4I:I @ 2:17 PM |@ |%

fig. 49

a. Ptsingolo :
l.
1.

b. Traiettoria :
l.

V.
V.
c. Pt Derivati :
.
I,
1.
d. Righe 4/5p

fig. 50 fig. 51 fig. 52

serve per la registrazione di un punto di dettaglio, a sua volta & scomposto in
Misura singola: al punto viene associata una sola lettura

Media a selezione: & I'operatore che decide di volta in volta a seconda delle
esigenze il numero di epoche da mediare:

Media automatica [epoche]: le coordinate da associare al punto sono
mediate da un numero di epoche impostate dall’'operatore nell’apposito
campo N. epoche per media (in genere 3 0 5)

Media automatica [sec]: le coordinate da associare al punto sono mediate da
un numero di sec impostate dall’operatore nell’apposito campo N. secondi
per media (in genere 3 o 5); e simile alla media per epoche

Media automatica [min]: le coordinate da associare al punto sono mediate da
un numero di minuti impostati dall’'operatore nell’'apposito campo N. minuti
per media.

serve per la registrazione continua di un percorso

A intervalli di epoche: una posizione verra registrata ogni intervallo di epoche
impostato nell'apposito campo

A intervalli di tempo [sec]: una posizione verra registrata ogni intervallo di
secondi impostato nell’apposito campo

A intervalli di [min]: una posizione verra registrata ogni intervallo di minuti
impostato nell'apposito campo

A intervalli di distanza 2D: una posizione verra registrata ogni intervallo di
distanza planimetrica impostata nell'apposito campo

A intervalli di distanza 3D: una posizione verra registrata ogni intervallo di
distanza inclinata impostata nell’apposito campo

viene utilizzato per battere punti inaccessibili (ad es. spigoli di fabbricati); i
punti rilevati vengono memorizzati all'interno del gruppo di lavoro

Pt. Per triangolazione: si battono almeno due punti esterni al punto
inaccessibile e si inseriscono le distanza dal punto da rilevare e quello
battuto

Allineamento 2 pt.

Intersezione di 2 Allineamenti

er Pregeo : viene utilizzato per battere punti inaccessibili (ad es. spigoli di
fabbricati); i punti rilevati vengono registrati all'interno libretto per Pregeo
Pt. Per triangolazione

Allineamento 2 pt.

Intersezione di 2 Allineamenti
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2.1 REGISTRAZIONE PUNTO SINGOLO

se vi trovate nella schermata principale selezionare I'icona il

1

2. selezionare la finestra opzioni % 0pz. e selezionare Pt. Singolo fig. 54

3. scegliere media automatica per epoca fig. 55

4. nel campo N. epoche da mediare inserire il valore 3 fig. 55 (chiaramente questi valori sono
indicativi, il tipo di acquisizione e il numero di dati da mediare dipende dall’operatore)

Gizsv Wgrs £Z1ow1 FX

Misura Singola Misura Singola Interv, Epoche  Pass 0 Rim 3

Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione

|Traiett0ria

| €

A intervall di epoche

A intervall di tempo [sec]
A intervall di tempo [min]
& intervalli di distanza 2D
& intervali di distanzaD

[ punto| % oz, [Q al [ &% araf. | |4 Punto| % Oz (& al | araf. | |4 Punto] £ ope. [ al | &7 Graf. |

8 Mercurio |;-’p|3| b 1:40 PM |w |% 8 Mercurio |;-’p|3| b 1:40 PM |w |% 8 Mercurio |;-’p|3| b 1:40 PM |w |%

fig. 53 fig. 54 fig. 55

Acquisizione Pt di Dettaglio < 4.54 @
Givzsv Wg7+s Zi10w1 FX §iziv @@ £F 100w,

Media a Epoche  Pass 0 Rim 3 |Misura Singola

Metodo di acquisizione rProssimo punto da memorizzare

vedia automnatica [epoche] v Linea fra i purti O

[z~ Coordinate correnti—————————
E Lat. [43°34'27.9312"N| P.O.| 0.014

Lon. [13°30°40.0373" € P.v. [ 0.029
feEenn o | [F B8 [fl |2 116.104 @®ar OPn

M. epoche per media

£ punto | % Opz. [O al | &% rar, | |41 Punto [% Opz | © Al | &* Graf. [

8W|£p|3n 1:4opm|w|‘% =
fig. 56 fig. 57
5. selezionare la finestra punto 4] Punto
6. in Nome inserire il nome del punto fig.57
7. in Descrizione selezionare il codice descrittivo appropriato fig. 57
8. posizionarsi sul punto, mettersi in bolla e selezionare il tasto INIZIO (fig. 57) oppure il tasto ENT del
palmare

9. attendere in bolla fino a quando udirete un cicalio (indica I'avvenuta registrazione del punto)
10. spostarsi su un punto successivo e ripetere I'operazione dai punti 6. e 7.

N.B. se dovete cambiare il numero di dati da mediare o il tipo di registrazione dovete andare in
opzioni e modificarli (punto 2.).

Mercurio 2006 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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2.2 REGISTRAZIONE TRAIETTORIA

PN P

dalla schermata principale selezionare l'icona

andare in opzioni % 0pz. e selezionare Pt. TRAIETTORIA fig. 57
selezionare A intervalli di distanza 2D fig. 58
inserire nel campo “intervallo di distanza” ogni quanti metri volete registrare un punto per la

registrazione del punto fig. 59

Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
Gizsv Wgrs £Z1ow1 FX

Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
Gizsv Wgrs £Z1ow1 FX

il fig.53

Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
Gizsv Wgrs £Z1ow1 FX

& TOPCON

Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
Gi7sv Wgsz £Z1ow1 FX

Misura Singola

Metodo di acquisizione

Interv, Epoche  Pass 0 Rim 3

Metodo di acquisizione

Dist.2D Pass 0,000 Rim (5,000

Metodo di acquisizione

Righe 45 per Pregeo

&=
ez [+ (Wl [ [ [0
-

|Traiett0ria

|Traiett0ria

A intervall di tempo [sec]
A intervall di tempo [min]

& intervalli di distanza 2D
& intervalli di distanza 3D
L=

|A intervall di distanza 2D

Jels

Intervallo distanza [rm]

'~$

= [

o [+ W [
-

[ & punto| £ ope. [ sl | &¥ Graf. |

[ & punto| £ ope. [ sl | &¥ Graf. |

[ & punto| £ ope. [ sl | &¥ Graf. |

Dist.2D Pass 0,000 Rim (5,000

Prossimo punto da memorizzare

Mome punto V

Descrizione I—
[tinea fra i punti

Coordinate correnti

Lat. [43°34'27.9630"N P.O.[ 0.015
Lon. [13°30'35.9723"E P.V. [ 0.019

Elev. [ 121.064 ®a Oprn

& Punto [%£ ope. [ O sl [ & Graf. |

#7 | |Mercurio |;-'p|3|> 1:40 PM |@|% #7 | |Mercurio |;-'p|3|> 1:40 PM |@|% #7 | |Mercurio |;-'p|3|> 1:40 PM |@|% #7 | |Mercurio ||3|;-'p> 12:36 AM |@|%

fig. 57

Nou

fig. 58

andare sulla pagina Punto 4] Punto fig.60
premere il tasto inizio per cominciare a registrare i punti,
se dovete battere un punto al di fuori della traiettoria, premete il tasto PT. SINGOLO, fig. 59 vi

fig. 59

fig.60

spostate sul primo punto della traiettoria, inserite il nome del punto e la descrizione, mettersi in bolla
e premere il tasto acquisisci, N.B. il tasto OK per riprender la registrazione va premuto solamente
guando mi sono riposizionato sulla traiettoria da rilevare fig. 62

£iF |MeridcE % 15.46 €3
Inserimento Punto
Dati punto
Mome || |
Descrizione | v|

Lat. [43°34' 2B.0735" M| P.O. [ 2.459]

Lon. [13°30'39.9625" E] P.W. [ 3.279]

Elery, 115,377

G ) Pn

| Ptsingolo | [FTEventa ] el

| & Punto | % Opz | G &l | &% Graf. [~

per terminare il rilievo per traiettoria premere il tasto fine

oz 1546

Gi1z.1v @|gh7+0 £ 100%,1

FX

|Dist.2D

|F‘ass |a.u11| Rim |4.989|

Morme punto
Riprendi Acquisizione

I' acquisizione,

rProssimo punto da memorizzare

Premere OK per riprendere

B [
Elery, 115,384

I@GIrOPn

“Pronab LB LuEE

I & punto | % Opz. | © Al

| & Graf. [~

E|A

]

16

fig. 61

fig. 62
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2.3 REGISTRAZIONE P. DERIVATI - CALCOLO DI UN PUNTO
INACESSIBILE
2.3.1 PER TRIANGOLAZIONE

Questa funzione serve per calcolare la posizione di un punto non accessibile con il GPS(ad es. uno spigolo
di fabbricato etc.)

Battere i punti esterni al punto inaccessibile (vedi figura) e misurare la distanza dallo spigolo (nel campo
delle descrizione, e consigliabile, scrivere il nome del punto e la distanza dal punto battuto con il GPS, ad
esempio sp10-0. 85, dove spl10 € il nome dello spigolo e 0.85 la distanza da esso)

Distanza 0.85 m

NORD

Distanza 1.10 m |
100

——
se vi trovate nella schermata principale selezionare I'icona il
andare in opzioni % Opz. e selezionare Pt. DERIVATI
selezionate per triangolazione

1
2
3.
4. inserire nel campo intervallo in num. Epoche il numero dei dati da mediare per 'assegnazione
5
6
7

andare sulla pagina Punto £ Punto

posizionarsi sul primo punto, mettere I'asta in bolla e premere il tasto misura

inserire la distanza del punto battuto allo spigolo, eventualmente inserire il dislivello solo se lo si

conosce

spostarsi sull’'altro punto e premere misura
ﬂ Acqui ne Pt di Dettaglio

eridCE ¢ 1626 (D
75 L1 FX Rz @@ Zurel FX

. = .
Misura Singala Triangolazione MNPt 0 Rim 3 [Triangolazione | M.PL. - l:l

| MeridcE o 16.24 (D

Distanza dal punto appena acquisito [m]

Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione rProssimo punto da memorizzare
|Pt. Derivati . Mome punta 106 Eventuale disivello dal punto appena
I Diescrizione > acquisita [m]
............................. Linea fraipunti ] l:l
Righe 4/5 per Pregeo Alineamenta 2pt, rCoordinate correnti | = [
E Intersezione 241 Lat. [43° 34’ 28.0225"N| P.O.[ 2.579 — =
= S ST\ on, [T 20 90672 ] PV, [ 5.474) MEEEGEEEEEE e
- A —_ A 123 ]
e [« [JfF BT | e [« | BB [T |2 116,507 ®a Q|23 2 e e e

WSS s | W (A S 1o s 3l (olnl i lo]a]

(& Punto] % Orz. [© A1 & araf. | (& Punta| % Orz. [© Al | & araf | |4 Punto | % Ope | Al | &% Graf. | fqyragTy T4 ] |J|-|.1|‘ <[>
#7 | |Mercurio |;-'p|3|> 1:40 PM |@ |‘% #7 | |Mercurio |<|3|® 1:42 P |@ |‘% =)~
fig. 62 fig. 63 fig. 64 fig.65

9. inserire la distanza del punto battuto allo spigolo, eventualmente inserire il dislivello solo se lo si conosce
10. premere il tasto ACCETTA Iz

11. orientarsi a Nord con il controller

12. vedere qual € il punto corrlsondente selezmnarlo con il pennlno per registrarlo

B Punto | 8 Ope. |© L] & oraf, | |4 Punte | % ope. | @ Al| & Grah, |
&[- &)
fig. 66 fig. 67
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N

2.3.2 ALLINEAMENTO

Questa funzione serve per battere un punto inaccessibile (generalmente uno spigolo di fabbricato) usando
l'allineamento di due punti ed la distanza dall’'ultimo punto battuto e quello da rilevare

& TOPCON

Distanza

Spigolo
Fabbricato

Planimetria

se vi trovate nella schermata principale selezionare I'icona
andare in opzioni % 0pz. e selezionare Pt. DERIVATI (fig 68)

Intervallo in num. Epoche

1.
2.
3. Selezionare Allineamento 2pt . (fig 69)
4. inserire nel campo
'assegnazione, generalmente 3
5. andare sulla pagina Punto £ Punto

(fig 70) il numero dei dati da mediare per

Righe 45 per Pregeo

&=
o [+ W [T RE T0
CoEn

L arg]
Alinearnento 2pt.
Intersezione 241

jallinearnento 2pt,

[ & punto| % opz. [Q al | &% Graf |

[ & punto| % opz. [Q al | &% Graf |

[ & punto| £ ope. [ sl | &¥ Graf. |

Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio
Gizsv Wg7s Ziow1 FX [§irsy @ gez Z10w1 FX O [§irsvy @@z Zi1ow1 FX O [§i7sv @|gs+4 &Zwow1 FX
Misura Singola |— |— Triangolazione NPt l—u Rirn |—3 alin, 2pt MR, l—u Rirn |—3 alin, 2pt MR, l—u Rirn |—3
Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Prossimo punto da memorizzare
[Pt. Dertvati v [Pt. Dertvati v SIS L 101
Descrizione I—

[Jtinea fra i punti
Coordinate correnti
Lat. [43° 34’ 25.0004" N P.O.[ 0011
Lon. [13°30°40,0390°E P.V. [ 0.023

Elev. 118.756 @ Gt O Ph

& Punto [% ope, | O 4l [ & Graf. |

#7 | |Mercurio |;-'p|3|> 1:40 PM |@|% #7 | |Mercurio |<®|3| 5:17 AM |@|% #7 | |Mercurio |<®|3| 5:17 AM |@|%

fig68

©o~No

Acquisizione per. Allin. 2 pt ﬂ

Distanza dal punto appena acquisito [rm]

—

Eventuale dislvello dal punto appena
acquisito [rn]

—

Distanza a squadro dalla linea [rn]

e

fig.69

| K | Annulla

fig.70

Elisiziune_ per Allin, 2" pEm— 7
-

#7 | |Mercurio |<® 191 6:19 AM |@|%

fig.71

posizionarsi sul primo punto (posto sull'allineamento dello spigolo del fabbricato da rilevare)
premere il tasto inizio oppure premere il tasto ENT del palmare
posizionarsi sul secondo punto (posto sull'allineamento dello spigolo del fabbricato da rilevare)
premere il tasto inizio oppure premere il tasto ENT del palmare

Distanza dal punto appena acquisito [m]
|5

Eventuale disivelo dal punto appena
acquisito [rn]

Dis

=

|_ O | &nnulla

fig72

18

fig.73

fig.74

fig.75
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10. compare la schermata per I'inserimento dei dati (fig. 72)
a. cliccare il campo Distanza dal punto appena acquisito , comparira la tastiera virtuale per
inserire la distanza, espressa in metri, tra il punto battuto per ultimo e il punto inaccessibile
(fig. 73)
b. cliccare il campo Eventuale dislivello.... Per inserire, dove € noto, il dislivello (espresso in
metr) tra il punto battuto e quello da rilevare (fig. 74)

I:I I:I ') Prospetto

102

c. cliccare il campo Distanza a squadro dalla linea , per inserire, ove necessario, lo squadro
dell'allineamento (fig. 75)

. Planimetria
Spigolo
Fabbricato

Distanza a squadro

11.

12. premere il tasto OK (fig. 72)

13. comparira la schermata che mostra i punti battuti (blu) e quello calcolato (fig. 76)
14. premere Accetta SEEEESE per memorizzare il punto

15. comparira una finestra (fig. 77) che chiede se:

a. si vuole inserire un altro punto utilizzando gli stessi punti battuti, (ad es. se si vuole
aggiungere anche lo spigolo opposto a quello gia battuto appartenente pero allo stesso
allineamento) in questo caso premere Sl

b. se non lo si vuole inserire premere NO

Fl':quisiziune Pt di Dettaghom 2] Fl':quisiziune Pt di Dettagliom |5
Gizsy W@es Zuow1 FX §rsv B|@es Zioowl  FX

Allin, 2pt M.PtL. 2 Rim 3 Allin, 2pt M.PtL. 2 Rim 3
oz

Allineamento 2Pt

alos
@12

r-\m A } }
g WUOi inserire altri punti 2
4

R_g
@ /@\ Mo
0.002000 w101 0.002000 m
——— ———
1.148 ¥ 1,493 ¥ 1,147 ¥ 1,497

| & Punto | % opz. | © &l | #* Graf, ]_ | & Punta | % opz. | Q al. | #* Graf, ]_

#7 | |Mercurio |<® 191 5:32 AM |@|% #7 | |Mercurio |<® 181 5:32 AM |@|%

(fig. 76) (fig. 77)

Mercurio 2006 — Manuale Operativo Rev. 1.1 19



GEOTOP

TN
(A RINA ©
Positioning Instruments & m=mm,

2.3.3 INTERSEZIONE DI DUE ALLINEAMENTI

Questa funzione serve per battere un punto inaccessibile (generalmente uno spigolo di fabbricato) usando

due allineamenti

& TOPCON

Planimetria

Spigolo

Fabbricato

se vi trovate nella schermata principale selezionare I'icona
andare in opzioni % 0pz. e selezionare Pt. DERIVATI (fig 78)

(fig 79)

1.

2.

3. Selezionare Intersezione 2 All.

4. inserire nel campo Intervallo in num. Epoche
'assegnazione, generalmente 3

5. andare sulla pagina Punto £ Punto

Acquisizione Pt di Dettaglio

Acquisizione Pt di Dettaglio

el

(fig 70) il numero dei dati da mediare per

Acquisizione Pt di Dettaglio

Acquisizione Pt di Dettaglio

[Intersezione 24l

[ & punto| % Opz. [@ al | & Graf. |

[ & punto| % Opz. [@ al | & Graf. |

[ & punto| £ Opz. (@ al | & Graf. |

Gizsv Wg7s Ziow1 FX [§irsy @ gez Z10w1 FX O [§irsvy @@z Zi1ow1 FX O [§i7sv @54 w1 FX
Misura Singola |— |— Triangolazione NPt l—u Rirn |—3 |intersect. alin,  M.PL. l—u Rirn |—3 alin, 2pt MR, l—u Rirn |—3
Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Prossimo punto da memorizzare
[Pt. Dertvati v [Pt. Dertvati v SIS L 101
Descrizione I—

[Jtinea fra i punti
Coordinate correnti
Lat. [43° 34’ 25.0004" N P.O.[ 0011
Lon. [13°30°40,0390°E P.V. [ 0.023

Elev. 118.756 @ Gt O Ph

& Punto [% opz. | Q@ 2l | &7 Graf. |

#7 | |Mercurio |;-'p|3|> 1:40 PM |@|% #7 | |Mercurio |<® 191 5:17 AM |@|% #7 | |Mercurio |<|3| 7:07 AM |@|%

fig78

fig.79

fig.80

#7 | |Mercurio |<®|3| 6:19 AM |@|%
fig.81

6. posizionarsi sul primo punto del primo allineamento e premere il tasto Inizio o il tasto ENT

del’FC100

7. a registrazione avvenuta spostarsi sul punto successivo (ossia secondo punto del primo
allineamento) e premere il tasto Inizio o ENT dell’lFC100

8. spostarsi sul primo punto del secondo allineamento e premere il tasto Inizio 0 ENT

9. a registrazione avvenuta spostarsi sul punto successivo (ossia secondo punto del secondo
allineamento) e premere il tasto Inizio o ENT dell’lFC100

10.

automaticamente verra visualizzata la figura (fig. 82) , la quale viene utilizzata per I'inserimento del

dislivello tra il punto incognito e quello battuto per ultimo. In tal modo verra assegnata la quota al pt.
calcolato. Nel caso in cui il dislivello non venga inserito, come quota viene assegnata quella

ottenuta dall'intersezione dei due allineamenti
premere il tasto OK fig. 83

11.

12. viene mostrata la finestra (fig. 84) con i 4 punti battuti (di colore Blu) ed quello calcolato (di colore

R0ss0)
20
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13. Premere il tasto Accetta BN per memorizzare il punto

Acquisizione per. Inters. 2 all. ﬂ mﬂm‘ém Acquisizione Pt di Dettaglio
SR S——— LSSl

Gizov Wgs+s £Zi1o%1  FX

[Intersect. Alin,  M.Pt. 4 Rim 3

Eventuale dislvello dal punto appena Eventuale dislivello dal punto appena alm ol
acquisito [m] acquisito [m] n aios
I— @ =103
o
0.010000 m
———
243 Y -0.929
[ [ A mﬁ— | accetts
| & Punta | % opz. | Q al. | #* Graf, ]_
#7 | |Mercurio |<|3| 7:07 AM |@ |‘% #7 | |Mercurio |<|3| 7:12 AM |@ |‘%
fig. 82 fig. 83 fig. 84

2.4 REGISTRAZIONE PUNTI RIGHE 4/5 PER PREGEO

La funzione operativa di rilievo € uguale a quella dei punti derivati, con la differenza che mentre i punti
rilevati con la tipologia pt. derivati vengono memorizzati all'interno del gruppo GPS, quelli battuti con Le
righe 4/5 per pregeo, vengono registrate all’interno del libretto PREGEO

2.4.1 PER TRIANGOLAZIONE

Vedere paragrafo 2.3.1 Facendo AT TENZI ONE aselezionare Righe 4/5 Per Pregeo e non Pt.
Derivati

2.4.2 ALLINEAMENTO DUE PUNTI

Vedere paragrafo 2.3.2 Facendo AT TENZI ONE aselezionare Righe 4/5 Per Pregeo e non Pt.
Derivati

2.4.3 INTERSEZIONE DI DUE ALLINEAMENTI

Vedere paragrafo 2.3.2 Facendo AT TENZI ONE aselezionare Righe 4/5 Per Pregeo e non Pt.
Derivati
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3 CREAZIONE DI UN SISTEMA DI RIFERIMENTO

Per accedere al menu calibrazione premere il tasto , comparira la schermata di fig. 85.

Seleziona calcolo proiezione

Calcolo calibrazione
(O Leggi da File

Bvanti =» Annulla
#2| Mercurio |<® 151 8:24 AM |ﬁ |%
fig. 85

la schermata mostra due possibili scelte:
1. Procedura Guidata: serve per creare ex novo un sistema di coordinate
2. Leggi da file: serve per importare una calibrazione gia eseguita. La cosa importate € che la base
venga posizionata sullo stesso punto e gli siano state assegnate le stesse coordinate geografiche di
guando é stato creato il file di calibrazione. E’ importante fare questo altrimenti i rilievi non potranno
risultare agganciati.

3.1 PROCEDURA GUIDATA

La fase d'orientamento € divisa in due parti:
Orientamento Orizzontale
Orientamento Verticale.

3.1.1 ORIENTAMENTO ORIZZONTALE

Orientamento Orizzontale

(") Lacalizzazione: Punti di Contrallo
{7 Localizzazione: Calcolo

() Proiezione su Mappa

{8
Fig. 86

I menu ¢ diviso a seconda del tipo di sistema di coordinate che si vuole visualizzare

a) Localizzazione Punti di Controllo:
creazione di un piano passanti per punti di coordinate note;da usare quando si dispongono di
un numero di punti di coordinate note maggiore o uguale a due (consigliabile piu di due punti
disposti, il pit possibile, all'esterno dell’area di lavoro

b) Localizzazione: Calcolo
creazione di un piano passante per un punto; si usa quando si vuole assegnare ad un punto
l'origine del sistema di riferimento (il piano creato, in questo caso, risulta essere tangente
all'ellissoide nel punto usato per la calibrazione)

c) Proiezione su Mappa
utilizzato per ottenere le coordinate in un sistema di riferimento cartografico (ad Esempio
UTM o Gauss-Boaga) in questo caso viene applicato il fattore di scala cartografico 0.9996.
N.B. con questo sistema di coordinate, poiché e presente il fattore di scala, la distanza tra
due punti & differente da quella reale.
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3.1.2 ORIENTAMENTO VERITICALE

e
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&
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=i
0z

La finestra contiene varie scelte (fig. 87):
MeridCE ¢1242 (O

Terreno
_ Hh
Geoide

Ellissoide

Orientamento verticale
() Localizzazione: Punti di Controllo
() Localizzazione: Calcolo
(") 5u Geoide EGM 96

() Altezza Elissoidale

|<< Indietro || Ayvanti == ‘ | Arinula |
3
fig. 87
a) localizzazione : Punti di Controllo

da usare quando si dispongono di un numero di punti di quota nota maggiore o uguale a due
(consigliabile piu di tre punti disposti all'esterno dell’area di lavoro)

b) localizzazione : Calcolo
Si utilizza quando si vuole assegnare ad un punto l'origine del sistema di riferimento, in tal
maniera, I'ellissoide WGS84 viene fatto passare per il punto di quota nota

c) Su Geoide EGM 96
Per il calcolo della quota viene utilizzato il modello Geoide europeo EGM96

d) Altezza Ellissoidale
Ai punti, viene assegnata la quota ellissoidica (N.B. la quota ellissoidica & ben diversa dalla
guota sul livello medio del mare, la quale viene determinata sul GEOIDE)

Di seguito vengono illustrate le varie procedure sopra descritte

3.1.3 CALIBRAZIONE SU UN PUNTO
(non e necessario che il punto sia di coordinattaho

Dalla schermata principale cliccare sull'icona comparira la figura 88
selezionare Procedura Guidata

premere il tasto Avanti>>

selezionare Localizzazione: Calcolo

Seleziona calcolao proiezione 5y

pONPE

Calcolo calibrazione

Orientamento Orizzontale

() Legyi da Fie () Localizzazione: Punti di Contrallo Mara
o [ 400k E5aguitn
() Localizzazione: Calcolo
=Walari di trasformasziane
O Proiezione su Mappa Facad (%) | L 00CL 000 Scals |;, (]
Est (v) [po00om | ang. [0000
| Awarti>> || Annula [[avanti=> |[ annula | == Ingsetra| | wwenti =» Fovndly
#7 | |Mercurio |<® 191 8:24 AM |@ |‘% = El-
fig. 88 fig.89 fig. 90

5. premere il tasto Avanti>>
6. nell’elenco se non avete rilevato ancora nessun punto vi comparira solo la base, in caso contrario
comparira la lista di tutti i punti battuti.
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7. selezionare il punto al quale si vuole assegnare l'origine del sistema, inoltre si possono assegnare
anche i valori della coordinata NORD ed EST inserendoli nei campi prefissati

Yalori di trasformazione
Mord (%) [1000.000 | Seala [1.00000]

Est (v) [1000.000 | 4ng. [0.0000 |

8.premere il tasto Avanti>>

9.comparira la schermata di figura 91

10. se non avete punti di quota nota potete selezionare Altezza Ellissoidale (fig. 91), oppure attivare
Localizzazione: Calcolo per assegnare ad un punto battuto la quota desiderata.

flverace 4120 O B ersce 41242 © e orentamento

Terreno Terreno
Geoide Hih Geoide Hih
Ellissoide Ellissoide
Orientamento verticale — Orientamento verticale
() Localizzazione: Punti di Contralla () Localizzazione: Punti di Controlla
L' Orientamento & terminato.
{73 Localizzazione: Calcolo (® Localizzazione: Calcolo
Premere il tasto "Conferma” per convertire
{3 5u Geoide EGM 25 () 5u Geoide EGM 96 i dati presenti nel Libretto GPS,
(@) Altezza Elissoidale () Altezza Elissoidale Salva in File
| << Indietro || Ayant => | | Anniulla | | << Indiatro || Ayant => | | Anrulla | | nietro’ | Conferma | Annulla
E|‘ E|‘ ..Q) Mercurio |<'_-|ﬁI:I 3:06 AM |@ |%
fig. 91 fig.92 fig.93

11. premere Avanti

12. per salvare la calibrazione premere il tasto Salva in File, selezionare la cartella (consigliabile
all'interno della CF card per evitare di perdere i dati in caso di resettaggio o scarica della batteria).

13. Selezionare Conferma per accettare la configurazione (fig. 93)

3.1.4 CALIBRAZIONE SU DUE O PIU PUNTI NOTI

Per eseguire la calibrazione dovete inserire le coordinate dei punti all'interno dei Punti di Orientamento
[ Libretto di Campagna
E-Libretta GRS
- Punti d'orientamento
- Punti in comune
- Grafica

per I'inserimento dei punti all'interno dell’elenco Punti d'Orientamento vedere I'allegato B

La calibrazione puo avvenire in due modi
1) Rilevando i punti di coordinate note contemporan eamente alla fase d’orientamento
Questa modalita si utilizza quando i punti di coordinate note sono stazionabili con il GPS
2) Successivamente al rilievo dei Punti Noti
Questa modalita viene usata quando ad esempio i punti noti sono degli spigoli di fabbricato,
oppure in campagna non si dispongono delle coordinate dei punti noti o si vuole calibrare il
rilievo in fasi succesive

3.1.4.1Rilevo punti contemporaneamente alla calibr  azione
E3

Dalla schermata principale cliccare sull'icona
selezionare Procedura Guidata

premere il tasto Avanti>>

selezionare Localizzazione: punti di controllo  fig 96
premere il tasto Avanti>>

comparira la figura 94

aghrwdNE
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6. dalla figura 97 cliccare sul tasto misura | I54ra

S|N0me |CRI | CRi..

Seleziona calcolo proiezione

Calcolo calibrazione
() Procedura guidata

(O) Leqgai da File

Orientamento Orizzontale

() Localizzazione: Punti di Cantrollo
() Localizzazione: Calcola

@ Proiezione su Mappa

x

) Localrzasione: Calcoln

O Proiezione su Mappa

-
Bar.

=7 ¥

Orientamento Orizzontale

(® Localzzazione: Punti di Controllo

GEOTOP

Positioning Instruments

)
&%

5. |

[ ]Scala = 1 (Pregeo)

MisLira

Avanti == Arnulla

Calcolo IMPOSSIBILE | 1}
Risultati

Scala I
Ang.R. I—

Annulla

&% Mercurio |4e3 191 0:24 AM |ﬁ |%

fig. 94

| Avanti == H Annuila |
iz 8
fig. 95 fig. 96

7. la selezione dei punti noti pud avvenire in tre modi:

fig. 97

E|‘ &9 |Mercurio |<ym 3:31 AM |ﬁ ‘%

Da un elenco di punti

Graficamente

Inserimento manu

ale

« Dalla figura in basso cliccare

sul + dell'elenco di punti da

selezionare (generalmente
Punti Orientamento)

Seleriona | Da Graf, | Edita
Aggiunta punto di orientamento
- Topografia
-~ GPS
= Punti Orientarmento
cs2
- 53
=L
- Punti Cormuni
T ook | [ Annale |

o #7||Mercuria |4y“|3| 3196 AM |@ |%
» selezionare il punto da rilevare
» Premere il tasto OK

Comparira la figura
[Aggiunta

Sekdora

Aggiunta punto di orientamento

!
=]

+~ Topografia

[Re=

F-Punti Crientamento
- Punti Cornuni

2% |Mercurio ‘4&
selezionare Da Graf

!

Aggiunta
eleziona | Da Graf. | Edita

4cs3
& csd

w

Cs)B)E]R)

acs?

OK Annulla
& |Mercurio |45'v|:| 5:35 AM |? |%

ingrandire I'area interessata

selezionare il punto da rilevare
P.S. se avete attivato qualche
tasto, prima della selezione del
punto, disattivatela

Seleziona | Da Graf. |Edita
3
acsdcs
Bcos2
OK AnriLila

#2||Mercurio ‘49|:| 5:36 Am|ﬁ‘%
Premere il tasto OK

e Comparira la figura

Aggiunta

Sekdora

Aggiunta punto di orientamento

+~ Topografia

[Re=

F-Punti Crientamento
- Punti Cornuni

o #7 |Mercurio ‘4&
» selezionare Edita

146 AM |@‘%

Seleziona | Da Graf. | Edita

Aggiunta punto di orientamento
MNome del punto di orientamento :

C Mord :
C. Est:
Quota :

Ok Aninulla

o  #Y Mercuric ‘4&-3- 5:40 AM |@ |%

 inserire il nome del punto

» la coordinata Nord
* la cordinata Est

e La Quota (ove € presente)

Aggiunta E]
Seleziona | Da Graf, | Edita

Aggiunta punto di orientamento

MNome del punto di orientamento :
Jex

C.oMord @ |100
. Est: 100
Quota 1C|
OK Annulla

24| |Mercurio |4&|§| 5:43 AW |ﬁ|%

Premere il tasto OK
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8. Comparira la fig. 98

Acquisizione Pt di Dettaglio

Gi7av W&oz Ziow1 FX

Media a Epoche  Pass 0 Rim 3

Prossimo punto da memorizzare

MNome punto Icsl
l—

Descrizione
[Jtinea fra i punti
Coordinate correnti

Lat. [43° 34’ 25.0004" N P.O.[ 0013
Lon. [13°30°40,0390°E P.V. [ 0.019

Elev. 118.756 @ Gt O Ph

§:T Punto [%2 ope, | @ al | #° oraf. |
&f Mercurio |<:~:ﬁl;l 3:46 AM |w |%
fig. 98

9. mettere I'asta in bolla e rilevare il punto premendo il tasto Inizio o il tasto (N.B. controllare che sia
impostata media a epoche)

10. spostarsi sul nuovo punto di calibrazione e ripetere le operazioni che vanno dal punto 6. al punto 9.

11. terminata la registrazione dei punti di coordinate note controllare che il fattore di scala sia il piu
possibile vicino ad uno (maggiore € la distanza trai i punti, tanto piu la scala dovra avvicinarsi a 1)
fig.100, inoltre se avete piu di due punti noti vi verranno mostrati gli scarti ottenuti su ogni punto
(fig.101)

Local, Orizz. Punti di controllo

5|mome .. |CRi.. | CRiL, | Srarto
B os1 0373 0899 0001
B sz 0344 0913 0.004
B sz 0336 0914 0.008
B o4 0333 0927 0005

[ ]5cala = 1 (Pregen) MisUira

Calcolo Eseguito

Scarti Risultati

Med. [DO03  Scdla [roomer _ _ S| Mome ... | CRi.. |CRi. | Scarto
v [TO% ok [THH Risultati H cs1 0373 0.699  0.001
3K, 0.006 g,k 0.5516 -, - '
B Scala  [1.00001 B sz 0344 0,913 0.004
<< Indietro Wantl == FnLila E |:53 'D.BBE‘ -|:|.914 D.DDE\

Ang.R. |
2 [Mercurio | «oab s:50 am 58 | Ty o b=l B 4 0333 -0.927  0.005
fig. 99 fig.100 fig.101

12. se la scala risulta molto diversa da 1 (ad esempio 1.01 oppure 0.99), con molta probabilita qualche
punto & errato, per evitare che il rilievo venga scalato, attivare la casella Scala=1 (Pregeo)
W] Scala = 1 (Pregen)

13. dalla figura 99 premere il tasto Avanti>>
14. comparira la fig. 102
15. la scelta della localizzazione quote va fatta a seconda che:

NON SI DISPONGA DI PUNTI DI QUOTA NOTA SI DISPONGA DI PUNTI DI QUOTA
» Selezionare Altezza Ellissoidale o su geoide | » Selezionare localizzazione: Punti di controllo
EGM 96 * Premere Avanti>>
° Premere Ava.nti>> Lacal. Vert. Punti di controlla
e e
B cs4 117, 11 -0.001
'g;g;:;ﬂimm (®) Per piano

Caleala Eseguito
Risultati

Searto GM ] EUE
Scarto max, n.nns

| << indetro [ avarti=> | [ Anndla

e PR 1Y

« attivare per piano se disponete di un numero di
punti maggiore di due

* Premere Avanti>>
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(13 [MeridCE < 12,49 @ Fine Orientamento

Terreno

Ellizsoide

Orientamento verticale

() Localizzazione: Punti di Cantralla

o L' Orientamento & terminata.
() Localizzazione: Calcolo
Premere il tasto "Conferma” per convertire

() 5u Geoide EGM 96 i dati presenti nel Libretto GPS.
) Bltezza Elissoidale Salva in File
| == Indietra || Avanti == | | Annuilla | | | Conferma | Annulla

Mercurio

ElA

4'ds ie1 3:06 AM |@ |%

fig. 102 fig.103

16. per salvare la calibrazione premere il tasto Salva in File, selezionare la cartella (consigliabile
all'interno della CF card per evitare di perdere i dati in caso di resettaggio o scarica della batteria).
17. Selezionare Conferma per accettare la configurazione (fig. 103)

3.1.4.2Calibrazione successiva al rilievo dei punt i noti

1. rilevare i punti di coordinate note
IMPORTANTE: ricordatevi di nominare i punti nello stessa maniera di come sono stati inseriti
all'interno del libretto PT. ORIENTAMENTO rispettando, inoltre, le maiuscole e minuscole
N.B. RINOMINAZIONE DI UN PUNTO BATTUTO
Nel caso in cui abbiate sbagliato ad assegnare il nome al punto, si pud modificarlo seguendo i passi
mostrati qui di seguito
« accedere al menu principale fig. 104

« cliccare il + accanto al libretto GPS . Libretto GRS fig. 104
e comparira il nome del gruppo di lavoro (in questo esempio n) fig. 105

« cliccare il + accanto al gruppo (in questo caso n) fig.105

e compariranno tutti i punti rilevati fig. 106

e selezionare il punto da rinominare fig. 107

e selezionare il campo del Nome ed assegnarli il nome corretto (fig. 108 e 109)

« verificare che il cambiamento del nome sia avvenuto anche nell’elenco dei punti fig. 110

Gi7ov B|@e2 B EX Groy B|@e2 Zuow: EX Brov @@se Zuoow: EX Grov @|@se Zuow1 EX

(Mo Conl S % ¥ [To ol S P 8 o oot S Pk ) [0 oo S poh 9

B8 ibretto di Campagna [;_- L|_brett0 GPs ”~ E| L|brett0 GPS

E;}- Libretto GPS F L|brett0 GPS

Bl-Punti d'orientamento . Bkn

- Punti in comune E+ Punti d'arientamenta

-Pregen - Punti in-comune

- Grafica -Pregen : ;

- Grafica 1011

l_| Dt A'rvicnt arncet o bt
Naome: IlDll |: 3
Desc |
Latit. : |43° 24" 28.0005" M
Lona. : 113° 30" 40.0391" E b

Mercurio

4= 191 6:53 AM |@ |‘%

fig. 107
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14.
15.
16.
17.
18.

) RINA ¢
) By

7oy W@o2 Zuow: EX
[FCon S - 7 M

Tastierino

Glsov W@z Zioow: EX
[Fl o Sium j - 7 M

Tastierino

ibretta GRS

Hormne: ilDll Hormne: ilDS

7oy B|@e2 & o1

[Fie_Gont st 1% 9 M

D it A'rwicet arnanto

Morne: |105| |: ~

& TOPCON

FX

-

v

\Desc | \Desc | Desc |

Latit, : [43° 34' 28.0005" N Latit, : [43° 34' 28.0005" N

Latit. : |43° 34' 28.0005" M

Lona, ¢ [13° 30 40.0291" E ¥ |Lona, ¢ 130 30' 40,0301 E ¥ llona. : [13°30' 40,0391 E M

[® | = | | B < »

F5d !ll!e.n.:l..lr.io. 45180 6e53 am i@ i‘% F5d !ll!e.n.:l..lr.io. | 45181 653 am i@ i‘% #7 [Mercurio | 2= 191 6:53 AM |@ |‘%
fig. 108 fig. 109 fig. 110

dopo la battitura dei punti andare sulla schermata principale del programma fig.

aprite il libretto GPS ed il gruppo di lavoro
selezionate i punti di calibrazione uno per volta

110

cliccare sull'icona Blocco notes posto accanto al nome del punto, comparira la figura 111

spuntare il codice OR solo se il punto € di coordinate note
comparira la schermata 112

premere Sl

spuntare il codice QU solo se il punto € di quota nota

. comparira la schermata 112

. premere Sl

. premere OK posta in alto a destra dalla figura 113

. ripetere I'operazione dal punto 2 al 12 per ogni punto di calibrazione

MeridCE ridCE %1246 (O
Coordinate Coordinate —————
Coord. Maord: Coord. Maord: 1000.000 Coord. Mord: 1000.000
uets Quta
Codid———— ‘E La modifica oi questo codice Codici—————

Oor O Oa pun modificare il calcolo delle OR s Oa

coordinate della

Oaou oc nc staziore. Continuare? Qu oc Cnc

[dro [H)E [ mee Oro (e v

(e e Cne r O R CIne

dro dro ro

Altro |Mote | Disegno Altro |Mote | Disegno Altro | Mote | Disegno
= = -
fig.111 fig.112 fig.113

Dalla schermata principale fig. 110 cliccare sull'icona +
selezionare Procedura Guidata

premere il tasto Avanti>>

selezionare Localizzazione: punti di controllo
premere il tasto Avanti>>

Seleziona calcolo proiezione

fig 116

Calcolo calibrazione

Orientamento Orizzontale

Orientamento Orizzontale

comparira la figura 114

Procedura guidats!
() Leqsi da File () Localizzazione: Punti di Controllo (® Localizzazione: Punti di Cantrollo
() Localizzazione: Calcola ) Localrzasione: Calcoln
() Proiezione su Mappa ) Projezione: su Mappa
Avanti == Annulla | Avanti == \ | Annuila |
&% Mercurio |4e3 191 0:24 AM |ﬁ |% E|‘ E|‘
fig. 114 fig.115 fig. 116
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18. controllare che il fattore di scala sia il piu possibile vicino ad uno (maggiore € la distanza trai i punti,
tanto piu la scala dovra avvicinarsi a 1) fig.118, inoltre se avete piu di due punti noti vi verranno
mostrati gli scarti ottenuti su ogni punto (fig.119)

Local, Orizz. Punti di controllo

5|mome .. |CRi.. | CRiL, | Srarto
B os1 0373 0. 0,001
B sz 0344 0913 0.004
B sz 0336 0914 0.008
B o4 0333 0927 0005

[ ]5cala = 1 (Pregen) MisUira

Calcolo Eseguito
Scarti Risultati

Med. [DO03  Scdla [roomer _ _ S| Mome ... | CRi.. |CRi. | Scarto
v [TO% ok [THH Risultati B ool 0373 0.699  0.001
3K, 0.006 g,k 0.5516 - - '
B Scala  [1.00001 B sz 0344 0,913 0.004
<< Indietro Wantl == FnLila E E53 'D.BBE‘ -|:|.914 D.DDE\
Ang.R. |
2 [Mercurio | «oab s:50 am 58 | Ty o b=l B 4 0333 -0.927  0.005
fig. 117 fig.118 fig.119

19. se la scala risulta molto diversa da 1 (ad esempio 1.01 oppure 0.99), con molta probabilita qualche
punto €& errato, per evitare che il rilievo venga scalato, attivare la casella Scala=1 (Pregeo)

W] Scala = 1 (Pregen)
20. dalla figura 117 premere il tasto Avanti>>

21. comparira la fig. 118
22. la scelta della localizzazione quote va fatta a seconda che:

NON SI DISPONGA DI PUNTI DI QUOTA NOTA S| DISPONGA DI PUNTI DI QUOTA

» Selezionare Altezza Ellissoidale o su geoide | » Selezionare localizzazione: Punti di controllo
EGM 96 * Premere Avanti>>

. Premere Avanti>> Lacal; Vert. Punti di controllo
-Quom -Qum -5carto
5]

csl 117, 11 -0.001

cs2 117, 11 0.005
cs3 117, 11 -0.003
cs4 117, 11 -0.001

HEX

Metodo di calcola
(") Media punti (®) Per piano

Caleala Eseguito
Risultati

Searto GM ] EUE
Scarto max, n.nns

| << indetro [ avarti=> | [ Anndla

o &fmerane [(Bdicorom [P B

« attivare per piano se disponete di un numero di
punti maggiore di due

* Premere Avanti>>

£1F | MeridcE 21249 Fine Orientamento

Terreno

- H|h
Geoide

Ellizsoide

Orientamento verticale

() Localizzazione: Punti di Cantralla

o L' Orientamento & terminata.
() Localizzazione: Calcolo

Premere il tasto "Conferma” per convertire

() 5u Geoide EGM 96 i dati presenti nel Libretto GPS.
() Altezza Elissaidale Salva in File
| << Indistro || Avanti »» | | Annila | |§<< Indietrof| | Conferma | Annulla

(8 &% |Mercurio |1_wle|3| 3:06 AM |@ |%

fig. 118 fig.119
23. per salvare la calibrazione premere il tasto Salva in File, selezionare la cartella (consigliabile
all'interno della CF card per evitare di perdere i dati in caso di resettaggio o scarica della batteria).
24. Selezionare Conferma per accettare la configurazione (fig. 119)
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3.2 SISTEMA DI COORDINATE CARTOGRAFICHE

Oltre ad un sistema di coordinate locali, € possibile ottenere coordinate cartografiche UTM e Gauss Boaga,
affinché si abbiano delle coordinate assolute precise sono necessari i seguenti requisiti:

UTM WGS84 UTM ED 50 GAUSS BOAGA

* posizionare la base su di | ®*posizionare la base su di un | ®posizionare la base su di un
un punto di coordinate | punto di coordinate geografiche | punto di coordinate geografiche
geografiche WGS84 | WGSB84 (latitudine, longitudine e | WGS84 (latitudine, longitudine e

(latitudine, longitudine e | quota ellissoidica) note guota ellissoidica) note
guota ellissoidica) note - disporre dei sette parametri di | edisporre dei sette parametri di
rototraslazione rototraslazione

Oppure, per tutti e tre i casi, bisogna disporre di punti, stazionabili con il ricevitore mobile, aventi coordinate
note nel sistema di riferimento interessato (ATTENZIONE: in questo occasione specifica — per tutti e tre i
casi — le coordinate geografiche WGS84 non saranno precise)

Le procedure da eseguire sono le seguenti:

19. dalla schermata principale cliccare sull'icona comparira la figura 120
20. selezionare Procedura Guidata

21. Premere Avanti>>

22. selezionare Proiezione su Mappa

23. premere il tasto AVANTI>>

Seleziona calcolo proiezione

Calcolo calibrazione

Orientamento Orizzontale

() Leag da Fie {3 Localizzazione: Punti di Contrallo
() Localizzazione: Calcala
(® Proiezione su Mappa
| Lyanti > > | Annulla | Avantl == | | Anrila |
5 WMB.:. 8:24 AM |@|% =
fig. 120 fig. 121
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POSIZIONAMENTO DELLA BASE SU UN PUNTO DI COORDINATE GEOGRAFICHE NOTE

UTM WGS84

UTM ED 50

GAUSS BOAGA

*in Sistem. Geodet. WGS84
* Rappr. Cartogr UTM — Fuso32

Oppure
UTM — Fuso33

Proiezione su mappa

Tipo Proiezione su mappa

IWGS B4

Ellissoicle

Sist. Geodet.

Rappr. cartogr. IUTM - Fuso 33 -
Zona geograf, IGeneraIe ~

| sdomsitaa | Tuttifs

| << Indietro | Avanti »» ‘
o 87| MeridcE |<@ 141 7:01 PM |@ |%
* premere Avanti

Annulla

Local. Orizz. Su Mappa

s mome ... [cRi. [cRi |50 [
W EBASE_..

B 1

[ RTit]

| Tir v

Coordi

e WG584
(C) Da cCorreagere

Calcolo non Effettuato

Risultati correzione

Trasl, Mard (¥} W W
Trasl.Est () W

|<< Indigtra | Ayanti == | Annulla

5 W|<@ 1$1 7:02 PM |@ |‘%

e premere il tasto AVANTI>>

* selezionate quota ellissoidica

e premere il tasto AVANTI>>
* premere conferma

*in Sistem. Geodet. ED50
* Rappr. Cartogr UTM — Fuso32

Oppure
UTM — Fuso33

Proiezione su mappa

Tipo Proiezione su mappa

v
Rappr, cartogr, IW
Zona geograf, lm

| Ecit parametrizona | agoungizona

|<< Indietro | Avanti == | Annulla

o #%/|MeridcE |<@|3u 7:01 PM ‘ﬁ|%

e premere Aggiungi Zona per
inserire i sette parametri della
zona di lavoro

Edit Zona Geografica

Ellisznicle

Sist, Geadet.

zona |
Parametri conversione dafa WGS 84
K: Da: A
Scala (pomm) ID @ O
T : Ty Tz :
Traslazione 3 & 0
o
Rt Ry Rz :
Rotazione
[soe] ID ID ID
| OK | Arrulla
o #7||MeridcE |< [ da 7:02 PM |@ |%
dove in:

Zona inserite il nome del luogo

Scala inserite la k

TX, Ty, Tz, inserite i 3 parametri
di traslazione

Rx, Ry,Rz inserite i 3 parametri
di rotazione

Selezionate “Da” se i sette

parametri sono stati dati dall'lGM

* Premere il tasto OK

Local. Orizz. Su Mappa

s mome ... [cRi. [cRi |50 [
W EBAsE_..

B 1

[ RTit]

W o102 v

Coordinate WGS84

® (C) Da cCorreagere

Calcolo non Effettuato
Risultati correzione

Trasl, Mord (X) W W
Trasl.Est () W

|<< Indietro | Avanti == | Annulla

o 2 menace | (B rozom [ B

e premere il tasto AVANTI>>

* selezionate quota ellissoidica

e premere il tasto AVANTI>>
* premere conferma

¢ in Sistem. Geodet. Roma 40

* Rappr. Cartogr Fuso Ovest
Oppure

Fuso Est

Proiezione su mappa

Tipo Proiezione su mappa

Int24

Ellisznicle

Sist, Geodet, SOME 40

Rappr. cartogr.  |Gauss Boaga - Fuso
Zona geograf, Generico Fuso Oves

| Eclt parametrizona | gongizora
|<< Indietro | Avanti == | Annulla

o #%||MeridcE |<@|3u 7:01 PM ‘ﬁ|%
epremere Aggiungi Zona per
inserire i sette parametri della
zona di lavoro
Edit Zona Geografica

Zora |
Parametri conversione dafa WGS 84
K: Da: A
Scala {ppm) ID @ O
TH & Ty & Tz
Traslazione g 0 0
5L S R
Rt ! Ry Rz
Rotazione I
[sec] 0 0 0
| OK | Annulla
o #7 [MeridcE |1@ 91 7:02 PM ‘ﬁ |‘@|
dove in:

Zona inserite il nome del luogo

Scala inserite la k

TX, Ty, Tz, inserite i 3 parametri
di traslazione

Rx, Ry,Rz inserite i 3 parametri
di rotazione

Selezionate “Da” se i sette

parametri sono stati dati dall'lGM

* Premere il tasto OK

Local. Orizz. Su Mappa

s mome ... [cRi. [cRi |50 [
W EBASE_..

B 1

[ RTit]

| Tir v

Coordinate WGS84

® (C) Da cCorreagere

Calcolo non Effettuato
Risultati correzione

Trasl, Mord (X} W W
Trasl.Est () W

|<< Indietro | Avanti = | Annulla

o 2 menace | (D rozom [ B

e premere il tasto AVANTI>>

* selezionate quota ellissoidica
e premere il tasto AVANTI>>

* premere conferma
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POSIZIONAMENTO DELLA BASE SU UN PUNTO QUALSIASI, DI SPONENDO DI PUNTI DI
COORDINATE NOTE NEL SISTEMA DI RIFERIMENTO INTERESS ATO
Per far questo bisogna inserire le coordinate dei punti noti nell’elenco punti di orientamento

UTM WGS84

UTM ED 50

GAUSS BOAGA

¢ in Sistem. Geodet. WGS84
* Rappr. Cartogr UTM — Fuso32

Oppure
UTM — Fuso33

Proiezione su mappa

Tipo Proiezione su mappa

IWGS a4

Ellissoide

Sist, Geodet,

Rappr. cartogr. IUTM - Fuso 33 v
Zona geograf. IGeneraIe -

| sdofusitala | TuttiFis

| << Indietro | Avanti > ‘ Annulla

o #7||MeridcE |<@ 81 7:01 DM|@|%
e premere Avanti
Local. Orizz. Su Mappa

s mome ... [cRi. [cRi |50 [
W EBAsE_..

B 1

[ RTit]

W o102 v

(C) Da cCorreagere

Calcolo non Effettuato
Risultati correzione

Trasl. Nord (X) ID.DDD W
Trasl.Est () ID.DDD

| =< Indietro | Avanti == | Annulla

7 |Meridce |< Gl 181 7:02 Pm |@ |‘%
« selezionate da correggere
Local, Orizz. Su Mappa

s nome.. JcRi. [cRi. |5, &
W BASE..

B 1m0

IRTiE

B o0z v

Coordinate WGS84

(O carrette @

Calcolo IMPOSSIBILE | 1 |
Risultati correzione

Trasl, Mord (X} I W
l—

Trasl.Est ()

| << Indietro | Avanti = | Annula
o #7||MeridcE |4@ 11 7:02 PM |@ |%
epremere il tasto  misura,
selezionare il punto di
coordinate note e battetelo

(rieseguite I'operazione su altri
punti noti) e controllate gli scarti
* premere il tasto AVANTI>>
* per la quota selezionate il tipo di
calcolo piu adeguato per il
vostro rilievo

¢ in Sistem. Geodet. ED50
* Rappr. Cartogr UTM — Fuso32

Oppure
UTM — Fuso33

Proiezione su mappa

Tipo Proiezione su mappa

Ellissoide Int24
S5t Georlet. -

Rappr. cartogr. [UTM - Fuso 32 v
Zona geograf, Ttalia - Centro Europ »

| Edt parametrizona | Agongizora

|<c Indietro | Avanti == | Anulla

o #%|MeridcE |<@ 141 7:01 PM ‘@ |%
e premere Avanti
Local. Orizz. Su Mappa

s mome ... [cRi. [cRi |50 [
W EBAsE_..

B 1

[ RTit]

W o102 v

Coordinate WGS84

® (C) Da cCorreagere

Calcolo non Effettuato
Risultati correzione

Trasl. Nord (X) ID.DDD W
Trasl.Est () ID.DDD

| =< Indietro | Avanti == | Annulla

o #7||MeridcE |<@ 1$1 7:02 PM |@ |‘%

« selezionate da correggere
Local, Orizz. Su Mappa

s nome.. JcRi. [cRi. |5, &
W BASE..

B 1m0

IRTiE

B o0z v

Coordinate WGS84

(O carrette @

Calcolo IMPOSSIBILE | 1 |
Risultati correzione

Trasl, Mord (X} I W
l—

Trasl.Est ()

| << Indietro | Avanti = | Annula
o #7||MeridcE |4@ 11 7:02 PM |@ |%
epremere il tasto  misura,
selezionare il punto di
coordinate note e battetelo

(rieseguite I'operazione su altri
punti noti) e controllate gli scarti
e premere il tasto AVANTI>>
* per la quota selezionate il tipo di
calcolo piu adeguato per |l
vostro rilievo

¢ in Sistem. Geodet. Roma 40
* Rappr. Cartogr Fuso Ovest
Oppure
Fuso Est

Proiezione su mappa

Tipo Proiezione su mappa

Ellissoice Int24
Sist, Geodet. LOMA, 40

Rappr. cartogr.  |Gauss Boaga - Fuso
Zona geograf.  [Generica Fuso Oves w

| it paremetrizona | aggungizona

|<< Indietro | Avanti == | Anrulla

o #7/||MeridcE |<@ 141 7:01 PM ‘@ |%
premere Avanti
Local. Orizz. Su Mappa

s mome ... [cRi. [cRi |50 [
W EBAsE_..

B 1

[ RTit]

W o102 v

Coordinate WGS84

® (C) Da cCorreagere

Calcolo non Effettuato
Risultati correzione

Trasl. Nord (X) ID.DDD W
Trasl.Est () ID.DDD

| =< Indietro | Avanti == | Annulla

7 |Meridce |< Gl 181 7:02 Pm |@ |‘%
selezionate da correggere
Local, Orizz. Su Mappa

s nome.. JcRi. [cRi. |5, &
W BASE..

B 1m0

IRTiE

B o0z v

Coordinate WGS84

(O carrette (O}

Calcolo IMPOSSIBILE | 1 |
Risultati correzione

Trasl, Mord (X} I W
l—

Trasl.Est ()

| << Indietro | Avanti = | Annula
o #7||MeridcE |4@ 11 7:02 PM |@ |%
epremere il tasto  misura,
selezionare il punto di
coordinate note e battetelo

(rieseguite I'operazione su altri
punti noti) e controllate gli scarti

premere il tasto AVANTI>>

per la quota selezionate il tipo di
calcolo piu adeguato per |l
vostro rilievo

ATTENZIONE verificate sempre i dati con altri punti

32
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3.3 LEGGI DA FILE

Questa modalita viene usata quando si dispone gia di una calibrazione che é stata precedentemente
salvata. Per far questo perod bisogna far attenzione a:

1. posizionare la base sullo stesso punto dove era stata posizionata la prima volta

2. ad avergli impostato le stesse coordinate geografiche assegnate al momento della creazione del file

3

R

N

%
b
=
7

se non vengono rispettate queste regole si corre il rischio che i rilievo, eseguiti in fasi successivi, possano
risultare traslati.

In ogni caso, conviene rilevare, per ogni different e fase di rilievo, dei
punti stabili (ad es. chiodi, tombini, spigoli di m arciapiede, etc.) per
verificare la perfetta sovrapposizione dei dati.

dalla schermata principale cliccare sull'icona comparira la figura 122
selezionare Leggi da File fig. 123

Premere Avanti>>

selezionare il file di calibrazione (con estensione *.cal) fig. 124

premere il tasto OK posto in alto a destra

Seleriona calcolo proiezione Seleriona calcolo proiezione Open 1@ E K? 0K X
ETAY

' profiles
'Program Files
' Temp

o Windions

arLONE

Calcolo calibrazione Calcolo calibrazione

() Procedura guidata < >

() Leggi da File Marme: Ihh.cal
Type: IFiIe di Calibrazione { *.cal ) w
| Avanti = | Annulla | Avanti = | Annulla
&7 |Mercurio |1ﬂ3 1+1 8:24 AM |@ |% &7 |Mercurio || 4= 1e1 7:58 AM |ﬁ |% &7 |Mercurio || 4= 1e1 7:58 AM |ﬁ |%
fig. 122 fig. 123 fig.124
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4 PICCHETTAMENTO

Importare le coordinate dei punti da picchettare (vedi Allegato)
Effettuare la calibrazione sui punti di coordinate note (vedere paragrafo calibrazione)

& TOPCON

dopo la calibrazione cliccare sulla terza icona rappresentata da un chiodo
comparira la fig. 125
selezionare Punto singolo
Premere il tasto >>
per scegliere i punti da picchettare selezionare:
a. Pnt. GPS per ritrovare i punti gia rilevati fig 126. Per scegliere i punti basta attivare le
caselle corrispondenti
b. Pt. Ori per picchettare punti presenti nella lista punti orientamento (importati con il file di
testo o inseriti manualmente) fig 127. Per scegliere i punti basta attivare le caselle
corrispondenti
c. Sel. Graf per picchettare dei punti grafici, selezionati graficamente fig 128. Per la selezione
bisogna cliccare con il cursore i punti da picchettare (i punti selezionati cambieranno colore

|
I 1
L—a

vengono attivati i vari snap per la selezione grafica

Nougkrw NMNE

- r0sso0). Ciccando sull’icona

Disegno E‘ Punto o Punto |/D Fine linea
libero nodo medio |
intersezione Centro £3 tangente /q; Vicino a..
cerchio |
Selezionare | metodn di picchettamenta Selezione del punti da picchettare., Selezione dei punti da picchettare., Selezione dei punti da picchettare.,
Dcl |:|\:1° OE
Picchetta... Ezg EE§°
(1100 pt a
@F (101 [1p=
O Linea - 3 G 1 O 3
r ©albo
* = Prasente in staz, come pt.di dett, Im
@ = Presente in grup, come pt.di dett, ‘ !
,T ’T [Pnt. Top\ Prit, Gps |Pnt. Ori lSe\. Graf] Iﬂnt‘ Top ] Pnt, Gps| Prit, Cri |Sel‘ Graf] [Pnt. Top ant. Gps ant. Ori| Sel, Graf ]
£%| Mercurio | 432181 8:03 aM |@|% =8 =R =R
fig. 125 fig. 126 fig. 127 fig. 128

8. selezionatii punti premere il tasto >>
9. dallafinestra PT (fig. 129) compare:
a. in Punto il nome del punto da picchettare Funt®
b. per selezionare un punto differente da quello indicato usare il tasto >> per andare in avanti
e << per andare a ritroso nella scelta dei nomi
c. in Coordinate Att. Vengono mostrate la posizione del ricevitore mobile
d. in Coordinate Pt . Vengono visualizzate le coordinate del punto da picchettare

in Differenza sono espresse le distanze (Nord, Est ed Elevazione) per arrivare al punto
a %] %]

Picchettamento Picchettamento Picchettamenta

7.4y Wg7o0 £Z1w0%1 FX

Gi7.av Wg70 £10%1 FX

Gizsv @& &Z100%1  FX

PRt 3 R BE [Punto =3 R EE  |Punto = I
Coordinate Att.  Coordinate Pt. Tipo di riferimento Assolute
Mord | 0,002 Mord | 0332 |C00rd\nate assolute v & Sud [m]
Est | 000z Est | SCIT) SR 0.332
Elv.[ 116805 Elev.| 117.483 - A Ovest [m] !
Altre opzioni | 0010 E
Differenza Sequenza IOrdine di selezione v A
Precs, Or. [0.023 Mord 0,334 Dor. [m]
Tollerarza [mn] ID,D:—‘ [ 0.977
Est -0.920
Precis. Wert. [0.011 — D.vert.[m]
Elev, 0.768 | memorizza Il punto Iﬁ |¢ Iﬁ 0753  (@Punto (OMord
<= Confetma _ <= << | corferma |[vICINO
Fert [# opz [ Qallsirfl P o Pept| X opz [Qallsgrf] 2o Prpt| % ope [ O anl 53 RiF [2 G

7| |Mercurio  |[13= 181 8:13 AM|@‘% &% [Mercurio | 422181 s:unn‘@r% &7 ||Mercurio (132101 8:14nm|ﬁ|%
fig. 129 fig.130 fig,131
10. Selezionare la finestra Opz. % Opz | fig. 130
11. In Tolleranza impostare 0.03 m, Toleranza [m] fig. 130
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12. attivare la casella Memorizza il punto solo se lo voglio registrare dopo averlo individuato
13. per picchettare il punto potete usare la schermata RIF [+ RIf

14. selezionare NORD

15. posizionare lo schermo del controller rivolto a Nord

16. la linea verde I~ indica la direzione da prendere per andare sul punto

17. la linea rossa A indica la direzione di camminamento

18. per tracciare il punto si deve far coincidere la linea A con la P, in tal maniera si sta camminando
nella direzione del punto
19. vengono mostrati anche le componenti Nord (o Sud) ed Est (o Ovest) per arrivare al punto

Gli1ev @ ghe+2 £2 1000

Gy @|ghae & ooy

Punto 102] punto [ 102
N
X
Ny
E = |:|2" EI}] ! ]

asud: L1164 &Est: 2211 ASud: 1330 AEt: 2o A50d: 1,325 HEst: 2217
‘ 2= | conferma | SISO << | conferma | WICING << |[/confermsl NERABUATO)|
Bet % om|Qaldril Parl [Bet |2 ope|@alderl Pal P [ZopmlOalgqrildal
&Y Mercurio | (Seran 8113 J\le|% £ Mercurio ety sz am @ Ry £ Mercurio | 4o 10 8:13 “":@|%.

fig. 132 fig. 133 fig. 134

20. un’altra schermata per il tracciamento €& la finestra GR MJ, dove vengono mostrate
graficamente le componenti per arrivare al punto anche in questo caso bisogna orientare il
controller a NORD (fig. 132, 133, 134)

21. a seconda della tolleranza impostata comparira in basso a sinistra

V. ﬁ per distanza dal punto maggiore di 50 volte la tolleranza
impostata, ad esempio tolleranza 0.03 m per distanze maggiori di
50x0.03=1.5 metri comparira Lontano (fig. 98)

V. VICINO per distanza dal punto minore di 50 volte la tolleranza impostata, ad
esempio tolleranza 0.03 m per distanze inferiori di 50x0.03=1.5 metri
comparira Vicino (fig. 99)

VI. INDIVIDUATO per distanze dal punto inferiori alla tolleranza impostata
nell’esempio 0.03m (fig. 100)

22. avrete trovato il punto non appena comparira la scritta individuato in basso a sinistra (udirete un
suono differente) (fig. 100)

23. premere CONFERMA per passare al punto successivo

24. per uscire dal picchettamento premere <<

25. ripremere <<

4.1 PICCHETTAMENTO SU LINEA

Importare le coordinate dei punti da picchettare (vedi Allegato)

Effettuare la calibrazione sui punti di coordinate note (vedere paragrafo calibrazione)
dopo la calibrazione cliccare sulla terza icona rappresentata da un chiodo U]
comparira la fig. 135

selezionare LINEA fig. 136

Premere il tasto >> fig.136

Selezione metodo di picchetta.... ﬂ Selezione metodo di picchetta... ﬂ

Selezionare il metodo di picchettamento Selezionare il metodo di picchettamento

ogkwdE

Picchetta... Picchetta...

() Punta singola

@1ies
Esci == Esci b3
24 [Mercurio ‘qy“ﬂl #:40 AM ‘@ |% 24 [Mercurio ‘qy“ﬂl #:40 AM ‘@ |%
FIG.135 FIG.136

7. la selezione dei punti pud avvenire in due modalita
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DA UN ELENCO DI PUNTI

GRAFICAMENTE

Dalla figura sinistra in basso selezionare la

pagina Sel. Pnt.

selezionare I'icona appartenente alla riga

Pt. iniziale
Selezione oggetto da picchettare
g it ﬂ Selezione metodo di picchetta... a
Parametri del'oggetto da picchettare..
Selezionare il punto del'oggetto
Pt. Inizile BB oot D
X H aPs
v 0 B Punti Orientamenta
— csl
Quota 0 52
_ fes3
Pt. Finale [E:E o4
X o
¥ o
Quota (n]
sal, Pnt | Sel. Graf
e . Ok Esci

8 |[mercurio |« ié1 si0 am |8 By 29 Mercurio | <ot a0 am B By

aprire I'elenco contenenti i punti da picchettare
(generalmente punti d’orientamento) figura in
alto a destra

selezionare il punto iniziale della linea

premere OK

selezionare I'icona

Pt. finale

aprire I'elenco contenenti i punti da picchettare
(generalmente punti d’orientamento) figura in
alto a destra

selezionare il punto finale della linea
premere OK

appartenente alla riga

Selezione nggetto da picchattare

Parametri del'oggetto da picchettare..

Pt. Iniziale st

x -0.893
Y |0.374

Quota 117.479

Pt, Finale fer
x 0.922

\ foz=—
Quata frraz

° £7 [Mercurio ‘4&:3- 8:41 AW ‘ﬁ ‘%
premere il tasto >>

« Dalla figura sinistra in basso selezionare la pagina
Sel. Graf

Selezione nggetto da picchettare Selezione oggetto da picchettare

Parametri dell'oggetto da picchettare. . Parametri del'oggetto da picchettare.
= m
Pt ridele | S5
N —
N ul
LIOTa
%
R — &cs4 &5
Pt, Findle [E= 2cad
; — @
v ; 4]
0.010000
Quota Jo
Sel. Pt | Sel. Graf Sel. Pt | ggl, Graf
=< B << =

o &|mercurio |« Gosir siro am (7B (B J¢|[Mercurio [ <o s 51 am [ |y
« attivare lo snap desiderato

* selezionare prima il punto iniziale

* selezionare il punto finale della linea

Pararmetri del'oggetto da picchettare. .

Cs
& Co4

Bcad

.01 0000 m

LIEE#)EIER

[0)]
o
s
=
=
[dy]
o
()
5
1]
=

W
W

<

. 8 Mercurio |i_‘_-,li'lzl 8:42 AM |@ |%
* premere il tasto >>

36

8. comparira la schermata

Opziont di Picchettamento ﬂ

Fo: S
Dist. da Pt Iniziale ID m
ID m

Dist. da Pt Finale

IN. interyall v |D

|Destra v |o m

fsu v |o m

[Pend. Originae s |0 %
[ =< [ =

9' 8 Mercurio |4$I;I 8:42 AM |@ |%

10. dalla finestra mostrata in alto € possibile creare dei punti intermedi da picchettare, oppure creare
(virtualmente) delle linee parallele a quella selezionata da picchettare. Di seguito vengono descritti i

vari campi appartenenti a tale schermata:
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iz
iz

DESCRIZIONE

Opzioni di Picchettamento

~ | [PtRicch

3

Sigla + num,

Dist., da Pt Finale

. intervall v

Destra

3

3

Ej

s
TR

Pend. Originale +

&

q
q

&2 ||Mercurio

e sin 8142 AM |ﬁ |%

Nome da assegnare ai punti intermedi:
e Sigla: ai punti intermedi viene assegnato solo il nome contenuto nel
campo a destra ossia in questo esempio PtPicch
e Sigla +num : ai punti intermedi viene assegnato il nome contenuto nel
campo a destra (ossia in questo esempio PtPicch) + un numero ad es.
PtPicchl, PtPicch2, etc

Opzioni di Picchettamento. a

R -

Dist. da Pt Iniziale

2

Dist. da Pt Finale

M. intervali v

Destra

3

2

THITT

Su ~

Pend. Originale ~

<<
7| Mercurio |<~,‘v|3| 8:42 AM |?‘%

3

#

%

Distanza dal Pt. Iniziale
e la linea potrebbe incominciare non dal punto selezionato ma da una
posizione precedente o successiva (inserimento della distanza in metri)

Distanza dal Pt. finale
« la linea potrebbe terminare non dal punto selezionato ma da una
posizione precedente o successiva (inserimento della distanza in metri)

Opziani di Picchettamento ﬂ
Sigla + num. ~ | [|PtPicch

Dist. da Pt Iniziale ()
Dist. da Pt Finale (n] m
0

v

Dist. Inclnata
Dist. Orizzantale

] -

Pend. Origingle  + | |0 %
<< >>

£% |Mercuric | 495131 3:43 AM |@ ‘%

Campo per la divisione della linea:
« N.intervalli : inserire nel campo corrispondente il numero di intervalli per
la divisione della linea
e Dist. Inclinata : inserire nel campo corrispondente la distanza inclinata
per la divisione della linea
e Dist. Orizzontale : inserire nel campo corrispondente la distanza
orizzontale per la divisione della linea

Oprioni di Picchettamento ﬂ
Sigla + num. | |PtPicch

Dist, da Pt Iniziale (a}

Dist. da Pt Finale

—

Pend. Originale ~ | |0 Yo
<= >

£7 |Mercurio |1~,‘v|§| 8:43 AM‘@|%

Campo per picchettare una linea parallela:
« Destra: per picchettare una linea a destra di quella selezionata
Nel campo adiacente inserire I'offset dalla linea, espressa in
metri
e Sinistra : per picchettare una linea a sinistra di quella selezionata
Nel campo adiacente inserire l'offset dalla linea, espressa in
metri

Onpzioni di Picchettamento x]

Dist. da Pt Finale: o

M. intervali el )
Destra ~ |0 m

SU ~| |0

°
Quota Assoluta
<= e
8 |[mercurio | «Zerin vi0 amn [ |y

Campo per Picchettare una linea in quota:
e Su: per picchettare una linea traslata verso I'alto da quella selezionata
Nel campo adiacente inserire I'offset dalla linea, espressa in
metri
e Giu: per picchettare una linea traslata verso il basso da quella
selezionata
Nel campo adiacente inserire I'offset dalla linea, espressa in metri
* Quota Assoluta : Usa una Quota di riferimento
Nel campo adiacente inserire I'offset dalla linea, espressa in metri

Opziani di Picchettamento ﬂ
Sigla + num. ~ | [ptPicch

Dist. da Pt Iniziale o m
o m
M. intervali el

Dist. da Pt Finale

#% |Mercurio

45181 8:43 AM |@‘%

Campo per picchettare in quota con pendenza differente:

* Pend. Originale : lascia invariata la pendenza della linea selezionata
Nel campo adiacente inserire l'offset dalla linea,
espressa in metri

e Pend. Assoluta : cambia la pendenza alla linea selezionata
Nel campo adiacente inserire l'offset dalla linea,
espressa in metri

11. Terminata l'inserimento dei dati premere il tasto >>

Mercurio 2006 — Manuale Operativo Rev. 1.1

37




CEOFOP 5 as

Positioning Instruments =

12.
13.

14.
15.

16.
17.

18.
19.

MeridCE «¢ 0.58 (O
Mitisv @|ghs+z £ 100%,1  |EX §iiev @|gs+2

Selezionare la finestra Opz. P Opz J fig.104

& TOPCON

In Tipo di riferimento  selezionare [RUISIIIEICRSIVNMIg (W fig. 104

attivare la casella Memorizza il punto solo se voglio registrare i punti appartenenti alla linea
andare nella finestra GR, osserverete la linea creata tra i due punti, la posizione dell’antenna mobile

fig.107

nei campi Dlong. E D. Trasv vengono indicate la distanze longitudinali (distanza per arrivare al

punto) e trasversali (distanza per arrivare alla linea) fig.107

per picchettare la linea il valore d.trasv dovra essere il piu possibile vicina a zero

per registrare questi punti premere il tasto Conferma fig.107

per cambiare la linea ripetere le operazioni che vanno dal punto 177 a 188

«¢ 0.59 (03 W £F|Meridce

&2 100%,993 §TD

Punto pl] 88 B runto rl] NS B

Tipo di riferimento ——— Tipo di riferimento

Stazione base

Coordinate assolute - |F‘icchettament0 L linea v|

Coordinate assolute Gruppo | 1
{Punto precedente r
[|Riferimento locale da archivio

gRiferimenta locale con GPS Sequenza |Ordine di selezione v| EE

rSelezione da libretto GPS ———

H rAltre opzioni Morne punto (o2

Memarizzza il purta [ Mermnarizzza il punta [ ] e

Picchettamento su linea 18?
Tolleranza [mn] 0.02 Talleranza [m] 101

MeridCE ¢ 105
Gillevy @|ghe+z & 10001 [FX

Purto o] N

Dlong. © 5.474 D.Trasy, ¢+ -1.115

e L R e s
| B pt] % opz |© ol & Rif | 82 ar [ [T Pt| % opz |© &l | o1 Rif| &2 Gr onierma e |15 Pt % opz | @ all] o Rif| @ ar |
= = = B

fig. 104 fig. 105 fig.106 fig. 107

38
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5 ALLEGATI

5.1 INSERIMENTO COORDINATE LOCALI

L'inserimento dei punti di controllo (utili per la calibrazione) o di picchettamento in coordinate locali puo
avvenire in varie modalita:

1)Inserimento manuale

2)Inserimento tramite file di testo

3)Tramite il programma di topografia Meridiana

e

R

)

&
s
]

4t

5.1.1 Inserimento Manuale

a) dal menu principale di Meridiana CE, tenere premuto il pennino sulla riga Punti orientamento Fig. 19
b) selezionare la riga che appare aggiungi pt orientamento fig. 19

¢) innome inserire il nome del punto, le coordinate nord,est e quota fig. 20

d) togliere la tastiera

e) premere OK fig. 21

f) vi verra richiesto se volete aggiungere un altro punto di orientamento, Sl per aggiunger, NO per

uscire dalla schermata di inserimento dati fig. 22
£ |Meridce ¢ 2032 €3 |5 |Meridce ¢ 2032 (WA " £ [MeridCE ¢ 20.33
Btz 1v @goe £8100w,1  FX | Nuovo pt. d'orientamento Nuovo pt. d'orientamento §ioov @@ Zowo NB

i~ Libretto di Campagna Nome | l:l Mome ; ~Libretto di Campagna
EFLibretto GRS E Libretto GRS
| a3 e [ A jem: [ | &=
- n T n jentany
i Aggiungi un pt.d'orientamento C. Mord: l:l C. Mord: {1000 Attenzmnel
' Grafica cetw [ | |cet [wom
“uoi inserire un altro punto di
o [ ]| | o (565 crentamento

punti = nnula : :
di orientuﬁew'to IJ?J?JT4'?tﬁ|'y7|B'9°|'p| it e Bl | o ovientante

@ [a]s[d[f[a[h]ilk[I]afa]

T Jzlxlclv]olnlm][.[- ]« ) ‘
K8 [Tol [cw[ze] s [+] [t]<]> K3 n|
File Conf Strum K4 %= T | E|A =4 E|A E|A

fig. 19 fig. 20 fig. 21 fig. 22

5.1.2 Inserimento tramite file di testo
Il formato d'importazione del file di testo, per non cambiare i settagli, & preferibile che sia il seguente:

NOME,NORD,EST,QUOTA,CODICE_DESCRITTIVO
AD ESEMPIO:
101,1234.3456,345532.433,455.33,SPIGOLO
102,3422.2333,445553.453,436.54,CHIODO
103,2344.4533,390232.345,460.45,CHIODO

In ufficio collegare I''PAQ al PC utilizzando L'ActiveSync, copiare il file nel controller

a) lanciare meridiana ce

b) dal menu principale, selezionare File Importa Dati fig. 23

C) selezionare il file di testo da importare fig. 24

d) verificare che sia impostata la virgola come separatore di colonna fig. 25

e) controllare che il formato d’'importazione sia identico al file di testo fig. 25

f) per modificare basta selezionare i singoli campi e scegliere quelli corretti fig. 26
s)] premere OK per I'importazione fig. 26

h) se aprite la riga pu

%2042 €3

i orientamento potrete osservare i punti importati

ov W&o £Zowo Importazione file a campi limitati—— Importazione file a campi limitati —
Righe di intestazione ; _E Righe di intestazione _E
Punti d'orientamento Carattere separatore Carattere separatore ©

Purt In cormLne () Spario (@) Virgola () Tabulatore () Spazio @ virgola () Tabulatare

Muova.. g Contenuto dei campi Contenuto dei carmpi

Apri B123 08/00 181 |1: ‘____. v|4: ‘. v| 1 ‘Nnme v|4; |Qtha 'l

Salva con Nome [ 1234 08/09 18 s [— <l s

Salva GP .‘H ®oocumento. .. Modsl 03/09 121 2 ‘ |5' ‘ | 2 ‘C‘de( v

T ®oocumento. .. Model 03/09 12| | |3 [ le: [ <] |a: [CEstC) s = -

”'F”'"""' g #)Eenco attivity Modeli  03/09 12

sparta datl H [JElenco attivits Model oa/oo 12| | | Eimina gi apici dai nomi [ Elimina gii apici dai normi

Estie salva [ Esempio2S0  Esempi 08/09 18 _ _

Esti senza salvare - D | ’Tf'l i [ = 8 2 *l 1 i Q¢ m _OK -m
@@nf B E AN E|A E|‘ E|A E|A

fig. 23 fig. 24 fig. 25 fig.26
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5.1.3 Tramite il Programma di Topografia per PC Me

file dxf

& TOPCON

ridiana - Importazione

Per importare un file dxf all’interno del palmare bisogna utilizzare il programma Meridiana da PC.
Operazioni da eseguire:
Lanciate il Programma di Topografia Meridiana da PC

e

=1l
leix|

AP UADEHOXEN -]

Se disponete del programma START (versione di meridiana senza licenza) i punti vanno inseriti a mano nell’elenco

El@ Libretto Pt, Coordinate (0 Grup.)

punti di orientamento I Punti di arientamenta

Per aggiungere i punti basta selezionare il comando aggiungi riga

Aprite caricate il vostro file dxf o il vostro file fwl contenente i punti e le linee da picchettare.

E' Aggiunge ri...

Se non disponete della licenza di meridiana per
PC ma disponete di Meridiana START

Se disponete della licenza di meridiana per PC

| punti vanno inseriti a mano nell'elenco punti di
El@ Libretta P, Coordinate (0 Grup, )

orientamento 'ED Purtti di orientamenta

Per aggiungere i punti basta selezionare il

. .. @thgiunge ti. ..
comando aggiungiriga — "~ =

3 Meridiana - [Parc_geotop.Fw1]
[M File Modfica Wisudlizza Inserisci Uscte Opzioni Finestra 7

| twova s, | Ellsava

BlSabaconn.., @Salvaunac.., | [ Chiud

Bivsersca i E<|llPunti Noti (Orientamento)
EFAY Contenuto del decume | [~y [Pt
&) agaunge i Libretta Topagrafiq
5] @ Libretto cps (0Gry| ||| M. [ Nome | C.ord(6) | C.Est(v) | Quata &
Elmina riga L
e gg”*“” e coors| || = oeere) srests

[Eoperadioni CEOT
[Bordinalata @ Libretto Livello igi

N Grafica
B 7rova el @ Profii
Wroanga. B Preaee

Vista 30
BB rovaisuc,
B abela Cor,.
B DatiStrume..,

procedete nello stesso modo fino a quando non
avete inserito tutti i punti di calibrazione ed i punti
da picchettare

Se avete dei punti grafici per trasferirli nell’elenco
di punti d'orientamento seguite la seguente
procedura:

selezionare

Utilitd/trasforma punti con nome/in pt.orientam
N

mi | Uity Finestra 7

B Calcolo aree

Calcolo coord, polari
- Mastra coord.
1

Mostra distanze

Calcola volumi assoluti

Calcolo volumildiff, sempl.
Calcolo valumildiff, compl,
Calcolo volumi strade

Progetbo discava

in Stazioni
Codici IL-FL-CL i
Pregeo

opografic

tasto destro del mouse, comparira la seguente

schermata
5

@ Punti arafici sslezionati: 37

Trasferiscn ?

1w

QFestra
OpealTine
ReaiTine
S\ spostafine...
B assima est.
\precedente
# Ridisegna.

< purta
siePunta coni.
e

e pardice
C 3pui R
Ospnti KT
BOE | W ancel uove RuCopis Bascala

Passono essere selezonate delis Entta araiche 12.2% ;3167 [ o

nella lista punti d’orientamento compariranno tutti i
punti selezionati

My [PIUEEEEOEER

40
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Per far comparire i punti di orientamento sulla grafica selezionate Opzioni/disegno entita con nome

IR Meridiana - [Parc_geotop.Fw1] —1olx|
Fie Modfica Visudlizza Dissgna Usche  Strum, | Gpzieni Utilty Finestra ? =13 x|
| @muove (oo | Elsava S Hiudi | @ antepriva...  EuDisegnas
Unica i misura angoli
Eresa [Documenta | Lud
L =/ contenuto deldoct
CifReal Time @ Libretto Topog! piri
£8Real Time @ Libretto GPS (0 Tiei inea
£ Ubretts Pt Co St testo
£\ Spostafie.. @) Punti di orie St di quota (dimensiore)
B Massima est... A P10t Colore
ot pas—
F\precedents 2
B pr, 100
= o 01 Disegno Curve diLivelo
/% Ridsegna ‘%r ¥ Scritte Curve diLivela .
P 102
e b 103
o - Sagame strade
Funto, 5 10q [ ]
sicPunto con ... o pr 105 Scelta tavoletta | |
_/ Unea :i PE. 106 Calibratay, gl
P 107 Calbratay, p. spars]
# lines pardlele %m0 Sospendcaltr, tay, o
3 punti 4 P ljll Risttiva calbr, tay, n
O 3punti < [ > -
DO E | e | EBjcancella | 4 Muove Qcopia [Bcala Biructa >
Cpzin di disegno per ke Entita con nome. [ 13146 3,875 [ o 4
Disagna Entita con nome x|

Aspel | Testo | Pasizione | Fotazione |

Simbolo
’V ¥ Vishile Colore I:I ‘

¥ Visibile Colore I:I ‘
Desciizione/dentificativo/Commento
( I~ Wisibile Colore I:I

Quata
lrrvis\hile Colore l:l ‘

Lista dei Modell di disegno:

[ Enfita Topogiafiche
Stazioni
Funti Detiagio
Purti Det. OR
Funti Dett, PO
Purti di Orientamenta

Eniits GPS

Enita Pregea

Eniits Grafiche con nome

Modell personalizzati

Seleziona twit i madeli
Aggiungi Modello | Cancela fodelo
SalvalistaCly | CaricalistaClg

SelvaValoriCig | CaricaVeloriCig | Valor Defeut

Applica
i3 Annulla
| ] |

CEOTOP

Positioning Instruments

aprite il + di entita topografiche, selezionate Punti di orientamento ed attivate la casella Simbolo (vedi figura

in alto)

In questo modo tutti i punti verranno visualizzati

= Meridiana - [Parc_geotop.F1] E =] |
[P File Modfica Visuslzza Disegna Uscke Strum. Opszioni Uty Finestra ? =& x|
QT e = Bl sabaconn.,. @@Sakaunac.. | (] chiudi | @anteprima...  &EuDis

Elfnestra o Poet o]

CReal Time optes

CorealTine oo
oo

£\ sposta fine. A et

Brassima est e 15

P\precederts b,
P52

= Ridsegna Fruis
4 Pt 154
B optcz

Funto % pr, 155

wixFUNED con N @ Libretto Livells

Linea B Grafica

A unee parallsle

C 3punti

O3punti < |::% ol

IENal=NN | @cancela | & muove

Qcopa s scae Brota

Possano essere selezionate delle Entes grafiche [ 20215 :

-44.303 [ o 7

Salvare il file con file\salva con nome, da qui selezionare I'estensione *.fce per versione 300.

Salva con nome

21x

Salvain I :_jj Desktap

| « ek E-

Y Documenti [Z1GNss Softwars
b3 Risorse del computer [~ gpsolution

1o Risorse di rete [CAHP_fotoramera
12 .5p2 Firmware [Jipan_sno_IT
13001 [Zdmeridiana CE
(_1fc100_300_IT CdPecdu_z_14

CJRIR
CIRIR_CONFIG
D Traspunto
[Z] turbogz

G #_Martino

Mome file: |Parc_geotop

Salva come:

Salva I
Annulla |

A

Il file salvato lo importate all'interno del palmare usando I'ActiveSync (il file lo copiate all'interno della memoria rigida
ossia cf_card per fc100, storage card per fc1000 o fc2000, ipaq file store per ipaq

Quando lanciate meridiana ce aprite il file importato.
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5.2 Apertura di un progetto creato da meridiana per PC

Quando aprite un progetto creato da meridiana per PC, la procedura guidata che si ha con la creazione di un nuovo
progetto non viene eseguita, pertanto dovrete eseguire la seguente procedura:

1. accendere il palmare (FC 100) premendo il tasto verde per qualche secondo

2. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull'icona di meridiana ce (avvolte viene

visualizzata la seguente icona )

MeridCE

& ||3|> 1=27AM|@|‘%

. . . A Un pragatio esistente.
premere il tasto Aprl un Lavoro esistente [:l i

Benyenuto...,

Crea un nuovo progetto.

[:] Apri un progetto esistente.
Esci |
.‘5' MeridCE |‘ 13 130 am |@ ‘%

dalla figura che segue selezionare la cartella contenente il file da aprire
selezionare il file

premere il tasto OK posto in alto destra OK

© © Nowu

. . (2
N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona ' |,

l'icona I serve per accedere alla cartella superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS volessi
ritornare alla cartella CF Card)
10. selezionare il profilo, ossia base hiper pro

11. premere il tasto usa
Profili utente

Scelta del profio utente

rmobile hiper pro

—
—

12. &% || MeridcE |<|3|Qf 3:55 AM |@ |‘%
13. premere il tasto connetti

i
|
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Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale ICOMB d
Welocita I 115200 e

Porta testata I

welocia testata

| commetti | sToP

B ..
TR\

14. &% || MeridcE |<|3|Qf 3:55 AM |@|‘%
15. I'Fc100 incomincia ad eseguire la ricerca di tutti i bluetooth presenti
Bluetooth Devices e 3|

Device Name

Bluetooth Device Search

@@ Laooking for Blugtaath devicels). ..

Time remaining:

Save selection For fubure use,
Seleck Refresh Cancel
16 £9/ [MeridcE |@|€| b 1:59 AM |@ |‘%

17. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth trovati

Device Name

41

Choose the desired device and tap Select.

To perform the search again, tap Refresh,
Tap Cancel ko abandon this operation,

[] 5ave selection far future use.

[ Seleck ] [Rafresh ] [ Cancel ]

18. #%| |MeridcE |@|€|> 1:59 AM |@ |‘%
19. selezionare il ricevitore base (€ il ricevitore con prefisso T341-xxxx)

. Select
20. premere il tasto Select

21. udirete il conto alla rovescia che indichera che la comunicazione € avvenuta (comparira la
schermata visualizzata i basso)

Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale w
Welocitd 115200

Porta testata l—
Welocia testata l—

| Annulla | S-S

29 &||Meridce ||3|®> 1:59 AM |@|%

23. premere il tasto ===

24. selezionare inclinata
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—

Configura Ricevitore Configura Ricevitore
Altezza Misurata Altezza Misurata
(@) verticale [m] |2 () verticale [m]
Ornclrata (m] 5 @ncinata [m] a0
[ <=« EEE [ === [ ==
25 7| MeridcE ||3|® ¥ 1:59 AM |@ |% 2%/ MeridcE ||3| B 1:50 am |@ |%

26. cliccare nel campo numerico, comparira la tastiera virtuale

27. inserire il

28. #
29.

| ﬁ<'< | FEE

___"liuﬂ?» 1:59 AM |@ i‘%

premere il tasto

valore dell’altezza antenna

per confermare

30. premere il tasto =22

31.

32. cliccare nel campo del Nome, apparira la tastiera virtuale,ricliccare su

33, #|meriace |1 @) 200 am 2[R, £ jweriace

34. premere il tasto

Configura Ricevitare.
Stazione Base

Home [
el BT T hE
0 -

Quota &ntenna CF [

Quota Terreno l—

Medadopon. epoche 5 |

= W

£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:00 AM |@ |‘%

stazione base,

Stazione Base

——

MNome

Mome Ibase

NN+ -1el4 EH| A
[ Acouisiscl || Ricesitare Acquisisci | | Ricevitore
Media dopo n. epoche IS B Media dopo n. epoche t=] E
| z<< ‘ EES | gz | | B |

:||i|9>2=nn M ‘@i%

per confermare

E |

& TOPCON

, inserire il nome della

. S | ACouisisCi . . L
35. premere il tasto acquisisci d per far leggere le coordinate geografiche dal ricevitore GPS

44
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N.B:se disponete delle coordinate geografiche (latitudine, longitudine e quota ellissoidica) della stazione

36.
. ===
37. premere il tasto
0 gura Rice are
Opzione ‘Walore [
Mome Profio base hiper pro.d.
Post Proc Disattivo
Real Time Attivo =
Tipo Ric. Base
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Ports Ric <
Messaggio RTE RTk-CMR
Metodo RTK Ritardo
Liv Arnbiguit3 Medio 3
RTIM car - —
< S
38 #7/| Meridce |m®> 2:00 AM |@ |%
39. vengono mostrati tutti i settagli che verranno inviati al ricevitore
40. premere il tasto Conferma '
ﬁa o w@rs //s-u,ro, STD
R ibretto di I:iarnpauna
-Libretto GPS
[#Punti d'orientamenta
~Punti in comune
- Grafica
GP¢*
L™
v
= I 5
41, 8|enoce [[Sords 20 [ |B
42. per eseguire la sconnessione andare su Confidisconnetti ricevitore
43. dalla finestra Connessione GPS premere OK
ﬁa 2 @@rs //s-u%, STD Wa v W@rs _,%‘30%,0 STD
Selezione Profio i -leretto di Campagna
o Connetti Riceyitore -Libretto GPS
- Disconmetti Ricevitare L+1 Punti d'otientarmento
By e Connessione GRS
--i3rg  Ricevitore (3
RTK 5 Ricevitore disconnessa,
Dispositiva esterno 3
Allarmi e Criteriacc,. » [
-~
P
b
| & | | & | =
44, 8 menace [|[(Seoibr zos an R By 29 [mersace || 5 b 12103 a2 By

base, inserite i valori nei campi corrispondenti

Cconfigura Riceyvitore Configura Riceitore
Stazione Base Stazione Base

Noms [base Mome fpse
[ o ' "N Lat. 4372 [+ frasar " [n ]
e [ [ "F~ tonJ13 ° 0 ' pEaET C[F ¥
Quata Antenna CF | Quata Arttenra CF [11552m71
Quota Terrena [ Quota Terreno [FEE=

[SalvaDati| | Acquisisci | | Ricevitare [Saabati’ | Acguissc || Ricevitore
Media dopo n. epoche = E Media dopo n. epoche |5 E

| L4 | FEE | L ‘ FEE

L

L

]

&%/ MeridcE ‘I:I € 2:00 am |@ ‘% 7 ||Meridce ||3| €3 2:00 am |ﬁ |%

45. accendere il ricevitore mobile
46. selezionare Confiseleziona profilo
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46

47.
48.

49.

50.
51.

52.
53.

54.
55.

lo.av i[ﬁ 0 Z2owo N
e M

Selezione Profio
Connetti Ricevitore

Disconnettl Ricevitare

Ricevitare
RTE
Dispositivo esterna

<

eridcs |y 12 78 By
selezionare mobile hiper pro

Profili utente

Scelta del profio utente

base hiper pro

CoNew e
| Modfca  DaProdef.

Esci
£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:03 AM |@ |‘%

premere il tasto usa _

dalla figura i basso premere il tasto connetti

Configura Ricevitore

Connessione

Porta seriale COME -
Welocita 115200 el
Porta testata

Welocia testata

[ connetti [ sToP
= )(—|_D

&£9||MeridcE |<|3l@f 3:55 AM |? |%
I'Fc100 incomincia ad eseguire la ricerca di tutti i bluetooth presenti

Device Mame

Bluetooth Device Search

% Looking for Bluetooth device(s)...

Time reraining:

Save selection for future use,

Select Refresh Cancel

£%/ |MeridcE |@|fn 1:59 AM|@|‘%

a ricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth trovati

& TOPCON.
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56.
57.

58.
59.

60.

61.
62.
63.

64.
65.

66.
67.

Mercurio 2006 — Manuale Operativo Rev. 1.1

Choose the desired device and tap Select,

To perform the search again, tap Refresh,
Tap Cancel ko abandon this operation,

|:| Save selection for fubure use,

[ Select ] [Rafresh ] [ Cancel ]
&% || MeridcE |@|fn 1:59 AM |@ |%

selezionare il ricevitore base (€ il ricevitore con prefisso T345-xxxx)

. Select
premere il tasto Select

udirete il conto alla rovescia che indichera che la comunicazione € avvenuta (comparira la
schermata visualizzata i basso)

Configura Ricevitore ﬂ

Connessione

Porta serale W
welocita 115200

Porta testata ]
Welocid testata l—

| Annula | EE

£ MeridCE ‘I;I B 1:50 am |@ ‘%

. | EEE
premere il tasto

in verticale inserire il valore dell’altezza dell’asta (generalmente 2 metri)
se l'altezza antenna della Base non € necessaria, attivare la casella Ignora Altezza Base

Altezza Misurata Base
A Ionora Altezza Base

configura Ricevitore ﬂ

Altezza Misurata

(@) verticale [m] |2
(O Inclinata [m] ID

Altezza Misurata Base
Ignora Altezza Base

Alterza effettiva I | Calcola

| AL

#Y| MeridcE ‘I:I ) 2:00 am |@ ‘%
se l'altezza antenna della base €& necessaria (poiché dovrete successivamente realizzare il file per

Altezza effettiva I Calcola
Pregeo) dovete selezionare il tasto calcola

dalla figura in basso selezionare il campo inclinata ed inserire I'altezza antenna misurata della base
il modello dell’antenna dovra comparire hiper pro
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68.
69.

70.

71.

72.

73.

74.
75.

76.
77.

48

Configurazione... ﬂ

Altezza Misurata

() verticale [m] h
() Inclinata ] |1.5—
Caratteristiche antenna

Modelo IW
Raggio [m] lﬁ
Alt. CF su Pt. misura [m] W
Alt. CF su Base ant. [m] W

| La | =g

&£9||MeridcE ||3|e3> 2:02 AM |? |%
premere ok per la conferma
Configura Ricevitore a

Altezza Misurata

(@) verticale [m] |2—
(O Inclinata [m] ID

Altezza Misurata Base

[lgnora Altezza Base

Bltezza effettiva [1.6702 | Calcola

| e | =

£ |MeridcE ||3|®>2:04AM |@|%

. g
premere il tasto

Conferma

premere il tasto conferma®

Opziong alore *
Mome Profila mabile hiper pra.
Post Proc Disattivo
Real Time Attivo
Tipo Ric. Rower
CutOff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Parta Ric C
Messaggio RTE RTK-CMR
Metodo RTE Estrapolazione
Liv Arnbiguita Medio
RTCM sec. 30 a3
Mick Fwt R arin Thitarna
<<< [i- Eorerma

£/ Meridce ||3|EB» z:u-ﬂm|ﬁ |%

P | o)
se osservate le icone in alto non sono attivate
per renderle selezionabili per eseguire il rilievo, la calibrazione o il picchettamento, tenete il pennino
premuto su libretto GPS fino a quando non compare inserisci Gruppo
Kli=s.2v i|§7+5 & 100%:,000 S0

File Conf Strum [ % T N

_ nto
- Punti in comune
" iGrafica

GP¢*

~

|

8 [meriace || Sl r2i0eam || R,

in nome selezionare il campo, con la tastiera inserire il nome del Gruppo di lavoro (generalmente
uguale al nome del progetto)
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Creazione di un Nnuovo gruppo... Creazione di un nuo¥o gruppo...
Mome: | Mome: lprova
Data  [15/1/2031 Tastiering

Strurn: |

Localita: |

Cperat: |
OK Annulla
78. &£9||MeridcE |<;~}v|3| 12:04 AM |? |% &4 In!_e__ri:ig_:_ .I«_‘;'vuiu 12:05 AM ‘@ i%

79. premere il tasto OK
80. selezionate il sistema di riferimento da utilizzare in fase di rilievo
f. selezionare Orientamento su Base Coord 0,0,0
con questa selezione alla stazione base viene impostata I'origine ed il Nord coincide con il
Nord Geografico
g. Proiezione planare UTM-WGS84
Possiamo assegnare come sistema di riferimento o coordinate UTM o Gauss Boaga (per
guest'ultima per la sua creazione bisogna disporre dei sette parametri)
h. Procedura Guidata di orientamento serve per selezionare il sistema di coordinate da
visualizzare
Generalmente si seleziona Orientamento su Base 0,0,0; se questa non € attivata potete
selezionare Proiezione Planare UTM-WGS84
81. comparira la finestra se voglio incominciare a misurare (Sl) o farlo successivamente (NO) Fig. 41

- Libretto dim(.Za'mpagna
- Libretto GPS
(- Punti d'orientamento

Orientamento su Base
Coord. 0,0,0

. Inserimento punto
Proiezione planare UTM -

BB @ Insetire dei punti?

Procedura guidata di
Orientamento

82 B 8 fmenace [« s o[8[
83. per la calibrazione, per il rilievo o per il picchettamento leggete i paragrafi relativi alle operazioni che
si vogliono eseguire

5.3 CREAZIONE PROFILI UTENTE

Nel caso in cui installiate una nuova versione di meridiana CE 300, sicuramente non troverete i profili che
usavate con la versione precedente, pertanto potete procedere in due modi:
il copiare i profili dalla vecchia versione e trasferirli sulla nuova
oppure
. crearne dei nuovi
vediamo i due casi separatamente

Copiare i profili dalla vecchia versione:

* Prendere il palmare (ad es. FC100 , FC1000, FC2000 o palmari HP —N.B. in questo esempio le
schermate sono relative ad un palmare TOPCON FC100)

e Collegatelo al PC con I'apposito cavo

« Accendere il palmare ed effettuate la connessione al PC con 'ACTIVESYNC

Irg]
=

« A connessione avvenuta andate su Esplora &>

Mercurio 2006 — Manuale Operativo Rev. 1.1 49



CEOTOP

Positioning Instruments

& TOPCON

=I5l | B Dispositivoportate 1o
g File  Modifica Wisualizza  Preferti  Strumenti 2
=Y rndeie - = - (i | @cerca Qucanele (P ES O X | E-
i izt | oo el caopa B
Ospite G = .
Comesso & ) %1 =
Disp ositi portatile
Network.
Stato Selezionare un elements per (Eyprofiies
(Sproge Cartela di fils
(SRecyced Cartella di fils
(ETemy artella difle <
- Temp Cartella di fil _"J
56 cagett [ [0 Depostoporatie.
e Aprite la cartella CF card (per Fc1000 o FC2000 selezionare STORAGE CARD, per IPAQ File
Store)
=10 x|
File  Modifica  ‘isualizza  Preferiti  Strumenti 7 ‘
= Indigtra = = - | Pceres cartele B ‘ S x = | [EH~
Indirizzo [ CF card x| @uai
1 [ e | | Mome 4 [ Dimensi... [ Tipa a
I'D L Cartella difile
LS = Cartella di file -
CF Card ~[4] »
° |29 oggekti | | ﬂ Dispositivo portatile v
e aprite la vecchia versione di meridiana (in questo esempio 303_IT. ATTENZIONE la cartella
potrebbe avere un nome differente rispetto al’esempio qui illustrato)
& 303_IT : ~=lol x|
Fle Modfica Visuslizza Preferti Strumerti 7 ‘
dalndietro - = - 5] | @ceca Dycatele 3| HE K X o | E-
Indirizzo [ 303_1m | @ ‘
= T o Home_~ [ Dimensi.. [ Tigo -]
"m L Edcombo. Cartellacifie
8 (e Cartella difile
303_IT EProfii Cartella diFile
[Esupport Cartella di Fle
Selezionare un slemento per P commonPtFiefwc  19byte  Fle diMeridiana
visuslizzamme s descrizione aecteore dl 434KB Estensione deE;,LI
’
° 168 oggetti [ [ ) Dispositiva portatile
» selezionate la cartella PROFILI, premete il tasto destro e selezionate copia
O ol
File  Modfica ‘Visualizza  Preferiti  Strumenti 7
indetro - = - 3| Bleeca Scatsle (B |03 0 X @ | E-
Indrizzo [ 303 11 = v
= I = Tiome_~ [ mens... | Tipo Al
"D (o] Eicombo Cantella i file J
= (EEgm3s Cartela di file
303_IT aiEm Cartella di fie
(Cysupe AP Cartell di fie
Profill Com _ Esplora Fi di Meridiana
Sz —— Estensione dellar
[Blocct  copin Estensione dellar
Blocz o, Estensione dellar
[Blokc—————————| Estensionedellar
[®]qakc  Crea colegamento Estensiore dellar
[Sgake  Elimina Estensione della
[$]gekt Rinomina Estensione dellar
<BI P — Estensione dE“_fi;I
. [ oooeti sekona I ) opostivopuriatie.
. . 1 " . .
« tornate alla cartella CF card usando il tasto Indietro ==  dj Windows
R
File Modifica Visuslizza  Preferiti - Strumenti 2 ‘ﬁ
¢ Indietra » = - ‘ Qcerca [Ycartele £4 | g B x wy | e
Indirizzo [[) CF Card |
o | | | Nome 4 |D\mensi‘.‘ | Tipo ;I
ﬁ L (30317 | Cartela di file
= Chao4r Cartelladifle =
CF card ~|4 _'l_I
° |29 oggett | | Q Dispositiva partatile A

» aprite la cartella contenente la nuova versione di meridiana CE (in questo esempio 304_IT
ATTENZIONE la cartella potrebbe avere un nome differente rispetto all’esempio qui illustrato)
» premete il tasto destro del mouse e premete il tasto incolla

=loix
i+ - [ o GIEE R BT
Indiizo [ 30411
R
304_}1 »
T Mledamaha
L] anmuwau ;
* in questo modo avrete copiato i profili sulla versione aggiornata del programma
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Creazione nuovi profili

& |Gz BY[nenice

Positioning Instruments

Lanciare la versione aggiornata di meridiana
Selezionare crea un nuovo progetto
Selezionare la cartella cfcard\lavori gps

In name inserire il nome del progetto
Premere ok posto in alto a destra

Da profilo utente selezionare Nuovo | oo
Sav... )‘||E| LYARUUSR A Profili utenta

@ A Scelta del profilo utente
= spplication Data 122 profiles
%] CF Card I Prograrn File:
| My Documents 1= Temp
(@1 Metwork 155 windiows

—

,7
Esci
§||3|G3> 12:14 AM |@ i% & |MeridCE ‘I;IB} 12:14 AM |@ "@, Fid |MeridCE ||3|®> 12:14 AM |@ |‘%
®

Crea un nuovo progetto.

[:] Apri un progetio esistente.

Selezionare la casella GPS

Selezione tipo strumento Selezione tipo strumento
() Stazione Totale () Stazione Totale
() Ricenitore GPS (@) Ricenitore GPS

| >3 | Annulla | >3
#7/| Meridce ||3|®> 12:14 AM |@|% #7/||Meridce ||3|®> 12:14 AM |@|%

premere il tasto 222

In marca Selezionare TOPCON
In modello selezionare HIPER PRO

Configurazione... CGonfigurazione... configurazione. ..

Seleziona Ricevitore Seleziona Ricevitore Seleziona Ricevitore

Marca ITopcon ~ Marca ITapcon e Marca ITopcan hdl
Modelo [Legacy v Modsello [Legacy Modello v

e | 5B 500
l Hiper+
e Hiper Pro
e Hiper GGD

Turbo-G2
Map-Ar

f T Ochyssey
| e | EE | << [ === | s | EE

ﬂ,m|-i-@» 12:14AM‘@|‘% {’,mhilﬂb 12:14AM|@|% ﬁlmhh@» 12:14AM|@|%
premere il tasto -~ ==

in Porta selezionare Com 8 per FC100 (com 6 per fc1000 o FC2000)

in Velocita selezionare 115200
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Configurazione... Configurazione...

Connessione Connessione Connessione

Porta  [EEEEIN |
welodts |115200 e

Porta Porta COM3

. e |C
welocits |1152DD - Welodits

1<

| wanzste | mrzate

‘ e | = | a4 | FEE | s | e

£9| |MeridcE ||3|9» 12:14AM|@|% £ |MeridcE ||3|9> 12:14AM|@|‘% £7/| |Meridce ||3|®> 12:14 AM |@|%
* premereiltasto ==
* in modalita selezionare Real Time

» in Tipo di Ricevitore selezionare Base

Modalita Modalita
[]Post Processing
RealTime RealTime
Tipo ricevitore Tipo ricevitore

(O base @E
(&) Mobile (Rover) () Mohile (Raver)
| << ‘ > ‘ << | >
. &4 ||Meridce ||3|G3 b 12:15 AM |@ |% £ |Meridce ||3| ) 12:15 am |@ "@.

FEE

e premere il tasto
e Cliccare nel campo Valore ed inserire 10
» Selezionare Si Tutti sia su Satelliti GPS che GLONASS

Configurazione... Configurazione...

Angolo di Cutoff {gradi) Angolo di Cutoff {gradi) Angolo di Cutoff {gradi)
Walore |5 Walore |5 Walore IlU
Satelliti GPS Satelliti GPS VRG] Satelliti GPS
(@) 5i Tutti (@) 5i Tutti (@) 5i Tutti
(Mo Tutt () Wo Tutti () Mo Tutti
() Selezione e () Selezione () Selezione e
Satelliti GLOMASS Satelliti GLONA Satelliti GLOMASS
(@) 5i Tutti (@) siTutti @) s Tutti
() Mo Tutti ()Mo Tutti ()Mo Tutti

() selezione Fo () Seleziane () selezione o

‘ =< | mEE | e | FEE | = | FEE

. £ MeridCE ||3|e3» 12:15 AM |@‘% #% | |meridcE ||3|®» 12:15 AM|@|'@. #% | meridce ||3|e3» 12:15 AM|@|'@.
» premere il tasto s

» in modello selezionare Hiper Pro (int)
e —

Caratteristiche antenna

Modello IW
Ragaio [m] lﬁ
Alt. CF su Pt misura [m] W
Alt. CF su Base ant. [m] W

| 222 | s

o £ |meridce ||3|®> 12:15 AM|@|%

FEE

* premere il tasto

» selezionare porta C ¢
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& TOPCON p([Og.mtgl e JINYC)

Sel. porte per uscita correzione

&
AE
VIc
o

| £ | EE

o 9| MeridcE ‘uiu@» 12:15 AM|@|%
e premere il tasto ===

* selezionare Radio Interna

» Satel
e 38400
* RTK-CMR
Configurazione...
Porta seriale C
Dispositivo connesso
Radio interna
Modello
Satel >
Welocita
38400 v
Messaggio
RTK-CHIR v
| << ‘ B35

. &%/ |Meridce ||3|®> 12:15 AM|@|‘%
* premereiltasto >
e cliccare nel campo nome

» inserire il nome del profilo , in questo esempio hiper pro base

Salvataggio del profio Salvataggio del profio
Mome del profilo Mome del profilo
I hiper pro base
‘ << | Salva ‘ << | Salva

o &% |meridce ||3|@> 12:15 AM |@|% &% |meridce ||3|@> 12:15 AM |@|%
+ premere il tastol S

Profiliutente

Scelta del profilo utente

CoMew o Ue

| Modfea | DaPredef,

o #||Meriace [0 s an BBy

» per creare il profilo del ricevitore mobile premere su | Moo

» selezionare Ricevitore GPS
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(Configurazione... (Configurazione...

Selezione tipo strumento Selezione tipo strumento
() Stazione Totale () stazione Totale
() Ricevitore GPS (8) Ricevitore GPS

| Ltnnla | fiatad | Annula | it
o &£9||MeridcE ||3|9> 12:16 AM |? |% % MeridcE ||3| 3 12:16 am |@ |%
g

e premere il tasto
e In Marca selezionare TOPCON, in modello Hiper PRO

configurazione.. . configurazione... Configurazione. ..

Seleziona Ricevitore Seleziona Ricevitore Seleziona Ricevitore
Marca ITopcon v Marca ITopcan hd Marca ITmen ~
Modeln ILegacy v Modello [Legacy Modela v
GBE 500
Hiper+
Hiper Pro
Hiper G0
Turbo-G2
Map-ar
: 5 COlyssey
‘ 5 | 222 | IES | 222 | === | mEE
. £7| MeridcE ||3| b 12:14 AM |@ ‘% #7 | |MeridcE ||3| @ 12:14 am |@ |‘%, #2| MeridcE ||3| ) 12:14 am ‘? |%

FEE

e premere il tasto
» selezionare la porta di comunicazione, generalmente Com 8

Canfigurazione. ., Configurazione. ..

Connessione Connessione
Porta (ST ~ Porta  [EEEENEN ~
Welocits (115200 e Welorits |115zuD ~

| <ee [ s [ cec [ =
o 84| Meridce ||3|®>12:15AM|$|% &£ | meridce ||3|®>12:15AM|@|‘%

=EE

* premere il tasto
» selezionare verticale ed inserire come altezza dell'asta 2 metri (se usate I'asta standard GPS)
* in modello selezionare Hiper Pro

Configurazione...

Altezza Misurata

(®) verticale [m] E
() Inclinata [m] 0
Caratteristiche antenna

Modelo HiperPro (int) v

Raaggio [m] ID.D??SS
Alt. CF su Pt. misura [m] ID.D?IS
Alt, CF su Base ant, [m] ID.lDE

‘ caE | =

. &% MeridcE ||3|e3 » 12:16 AM |@ ‘%

FEE

* premere il tasto

e selezionare porta C
* radio Interna

» Satel

54 Mercurio 2006 — Manuale Operativo Rev. 1.1



CEOTOP

Positioning Instruments

& TOPCON

38400
Configurazione...

Ricezione correzione RTK
Porta ricevitore

S

Dispositiva connesso

Radio interna v

Modelo
Satel v
Welocita
36400 v
‘ <2 | ey
. &9 MeridcE ||3| B 12:16 am |ﬁ |%

FEE

e premere il tasto
» selezionare RTK-CMR, estrapolazione, medio

Messaggio RTK
Tipo messaggio

CMR

|

Modo RTK

Estrapolazione d

Confidenza per calcolo arbiguita

Medio e
Terpo rax, [sec] |30

EEE

. &£ || meridce ||3|®> 12:15AM|@|‘%
» premere il tasto s

» attivare solo la casella Fixed

configurazione... configurazione...

Accettazione dati Accettazione dati
[] Fixed Codlice Fixed [ ]Codice
Float Std {autonoma) i [] std {autonoma)

| e

Criteri di accettazione SQM

IHessuno hd

Valori accettazione SQM

Crizeontale [m] |5

Criteri di accettazione SQM

IHessuno hd

Valori accettazione SQM

Crizeontale [m] |5

werticale [m] =

cae | =

werticale [m] =

cae | =

. £9/ [MeridcE ||3|@> 12:16 AM |@|‘% £9/ [MeridcE ||3|@> 12:16 AM |@ |‘%

e premere il tasto ===

» selezionare il campo profilo ed inserire il nome del profilo (in questo esempio Hiper pro Mobile)
2 Configurazione... Profiliutente

Configurazione...

Scelta del profio utente

Salvataggio del profilo

Salvataggio del profilo Salvataggio del profio

hiper pro base

MNome del profilo Mome del profilo MNome del profilo

|hiper pro mobie |hiper pro mobilg

Tastierino

ot ua
| Modfea | Daredsf.
g||3|®b 12:17nm|@i%.‘3 MeridCE ||3|®b 12:17m-||@|%.‘5 MeridCE ||3|®> 12:17AM|@|%

Salva Salva

| < | | < |

&7 MeridcE ||3| B 12:06 am |@ |% & [Meridce
* premere il tasto Salva
» procedere con la configurazione dei ricevitori oppure premere il tasto Esci per uscire
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5.4 RESETTAGGIO RICEVITORE GPS

Per effettuare il resettaggio del ricevitore GPS seguire la seguente procedura:
1. spegnere il ricevitore in modalita stand-by (ossia senza il blocco delle batterie)
2. tenere premuto il tasto FN (tasto grigio)
3. accendere il ricevitore GPS premendo il tasto verde
4. il tasto d'accensione (verde) va rilasciato subito dopo I'accensione del ricevitore stesso
5. il tasto FN va rilasciato solo quando i due led (STAT e REC) da verdi fissi diventano arancioni
lampeggianti

5.5 RESETTAGGIO PALMARE
5.5.1 SOFT- RESET FC100

Per effettuare il resettaggio del controller FC100 seguire la seguente procedura:
1. controller acceso
2. premere contemporaneamente i tre tasti:
a. ALT
b. frecciainalto A
c. freccia a destra »
3. itre tasti dovranno rimanere premuti fino a quando il monitor del palmare si spegne

5.5.2 SOFT- RESET FC1000 e FC2000

Per effettuare il resettaggio del controller FC1000 o 2000 seguire la seguente procedura:
1. controller acceso
2. premere contemporaneamente i tre tasti:

a. SHIFT
b. FUNC
c. ESC

3. itre tasti dovranno rimanere premuti fino a quando il monitor del palmare si spegne

5.5.3 HARD - RESET FC100

Aprire lo scomparto in alto in alto a destra (o0 in baso a sinistra a seconda di come tenete il controller)
troverete un pulsante bianco che dovra essere premuto con il pennino.

ATTENZIONE: I hard reset vi fara perdere tutti i dati che non son o contenuti all'interno della CF-
Card (per questo motivo & importante che salviate i vostri dati o dentro la CF-Card oppure dentro la
memoria SD-Card ove presente)

5.5.4 HARD — RESET FC1000 e FC2000

Aprire lo scomparto del vano batterie troverete un pulsante con la scritta RESET che dovra essere premuto
con il pennino.

ATTENZIONE: I hard reset vi fara perdere tutti i dati che non son o contenuti all'interno della CF-
Card (per questo motivo € importante che salviate i vostri dati o dentro la CF-Card)

5.6 SPEGNIMENTO e ACCESSIONE RICEVITORE GPS

Spegnimento in modalita STAND — BY: premere il tasto verde fino a quando i due led STAT e REC non si
spengono (generalmente 2 secondi)
Accensione da modalita STAND — BY: premere il tasto verde fino all'accensione dei due led STAT e REC

Spegnimento totale (blocco batterie):  premere il tasto verde fino a quando i due led STAT e REC non
diventano rossi (generalmente 8-10 secondi) e non arancioni

Accensione da modalita Spegnimento totale (sblocco batterie): premere il tasto “reset” fino
all'accensione dei due led STAT e REC
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