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Stazioni fisse - NTRIPPER

CORREZIONE EGNOS - solo per GMS2 —

STATO RICEVITORE: LIVELLO DI CARICA; STATO DEI SATE LLITI

REGISTRAZIONE PUNTI: PUNTO SINGOLO ;TRAIETTORIA ;PU NTI DERIVATI

CREAZIONE SISTEMA DI RIFERIMENTO:CALCOLO;PUNTI DI C ONTROLLO;SU MAPPA

PICCHETTAMENTO: PUNTO SINGOLO ; PER LINEA
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1 CONFIGURAZIONE SISTEMA GPS
1.1 RICEVITORI BASE-MOBILE (radio)

1.1.1 CREAZIONE NUOVO PROGETTO

1. accendere il palmare
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2. dalla schermata che compare cliccare due volte 'icona di Mercurio Eg

&

Ll
Inbox.

Crea un huovo progetto.

[ ] 4o un progetta esistente.

Escl |

o (e sissom B8Ry Y Mercuria | 481 5 9u30 o [ By

. il Crea un nuovo progetto.
3. premere il tasto crea nuovo lavoro =

4. dalla figura che segue selezionare, a seconda del palmare utilizzato, la cartella

FC200 o FC2000 FC100 o FC1000 F300

Storage card |- Storage Card | CF CARD  (ICF Card Disk ON Chip “*Disk0nChip

. N . . Fvor GRS
5. successivamente (se & stata creata) aprire la cartella lavori GPS% lavari GPS

MName: |

6. inname inserire il nome del progetto

. . . Type: |CE Fil * fic
7. intype selezionare CE Files (*.fce) P |CE Fles  "fce) —

8. premere il tasto OK posto in alto destra %K

[Fle conf Stum & % § M [sav.. 7 *[@E K ok x|[sav.. T 2@ K 0k x||sav.. F . TE K2 0K X

BJ \CF cardy [3) \CF card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY
Save As (T [ KZ? oK X
2] avori GPS
My Devi
iy [ CE200_FC100
|2 profiles = Temp
|- Pragram Files 15 windiows
[<## S0 Card

< |
[~ Storage Card —

Mame: I

| %

Mame: [PROVAL

Type: [CE Fies ( *.fce ) Type: | CE Files ( *.fre ) v

<

CcHlan " [4

<
ctlat[~] 1] I
2

Fid |ll|ercurio |.2. s b 5:55 PM |@ |% ol |MeridCE ||3|®» 1:51 AM |@ "@, il |MeridCE |@|3|> 1:5

|@|% Fid |MeridCE |@|3|> 1:52 AM|@|‘%

9. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona -2 |, I'icona I serve per accedere alla cartella
superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella Storage Card)

10. selezionare il profilo del ricevitore base, ad esempio hiper pro base radio oppure base legacy ,
oppure base gr3 radio etc
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Profiliutente

Scelta del profio utente
Hiper BASE radio

Hiper ROYER radio

| wow e
 DaPredef.

% Mercurio |.3.3.» 5:57 PM |@ |‘%
11. premere il tasto usa BT (le immagini dipendono dal tipo di palmare e di ricevitore in dotazione)

i

:

Configura Ricevitore Configura Ricevitore Configura Ricevitore
Connessione Connessione Connessione
Porta: Porta: Sluetooth Parta: oM
Velocita: 113200 vl Velocita: 113200 vl Velocita: 113200 vl
| Connetti | Stap | Connetti | Stap | Connetti | Stap

vl vl

!l
L

| Annula | EE | Annula | EE | Annula | EE
#4 [Mercurio |.3. e b 5:58 PM |@ |‘% #4 [Mercurio |.3. e b 5:58 PM |@ |‘% #4 [Mercurio |.3. e b 5:59 PM |@ |‘%
Per Controller FC200 con Per controller che dispone della Per collegamento con cavo
bluetooth interno scheda socket card seriale

12. premere il tasto Connetti
13. il palmare effettuera la ricerca di tutti i dispositivi bluetooth attivi

Device Name

Bluetooth Device Search

@@ Looking For Bluetooth devicels). ..

Time rernaining:

Save selection For Future use,

Seleck Refresh Cancel

£ || MeridcE |@|3|> 1:59 AM|@ |%

14. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth individuati

vice Name

1

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 ]

£ || MeridcE |@|3|> 1:59 AM|@ |%

15. selezionare il ricevitore base

i Select
16. premere il tasto Select

17. si udira il conto alla rovescia (comparira la schermata visualizzata in basso)
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Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale W
Welocita I 115200

Porta testata l—
welocia testata l—

| Annulla | b

£9/ [MeridcE ||3|@ b 1:59 AM |@ |‘%

. =
18. premere il tasto
19. selezionare inclinata

Configura Ricevitore Configura Ricevitore

Altezza Misurata Altezza Misurata

(®) verticale [m] |2 () verticale [m] |2
Orelneta [m] - [0 @indnataimi o

T [ [ =< | ==
3W||§|@» 1:59AM|@|% 8W":'®’ 1:59AM|@|%
20. cliccare nel campo numerico, comparira la tastiera virtuale
21. inserire il valore dell'altezza antenna

| <L | F

__i||3|> 1:5;;1.4 |@ |‘%

8| [Meriace

22. premere il tasto l'/l per confermare

23. premere il tasto =2

Canfigura Ricevitare

Stazione Base

Nome

l—
P e -
[ [ kW
Quota Eliss, Antenna CF [7
Quota Eliss. Terreno: ,7
| Acqusisci | [ Ricevitore | | Da Punta
Media dopo n. epoche [5_' B

l L I >

&9/ |Mercurio ||3|® 9:49 PM |W |%

24, cliccare nel campo del Nome, apparira la tastiera virtuale, ricliccare su
stazione base,

El , inserire il nome della
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Stazione Base

Norne I Nome Ibase

(2
-]
=
=
«Q
[
=
)
=
)
=
()
-]
)
(7]
®

NN+ -4 E| A
[ Acouisiscl || Ricevitore SalyaDati | | Acquisisci || Ricevitore |
Media dopo n. epoche IS— E Media dopo n. epoche |5_
[ cse [ o = ]
Fid W||3|9»2:00 AM |@|% ______i|'°' E3) 2:00 AM|@|'@,
25. premere il tasto per confermare

26. premere il tasto acquisisci [ *“¥%  ner far leggere le coordinate geografiche dal ricevitore GPS
N.B:se si dispongono delle coordinate geografiche (latitudine, longitudine e quota ellissoidica) della
stazione base, inserite i valori nei campi corrispondenti

Configura Riceyitare Configura Ricevitore
Stazione Base Stazione Base

Norne for — Morme 107

QuotaEliss. antenna cF [ Quota Eliss. Anterna CF  [117.787048
Quota Eliss, Terreno: li Quota Eliss. Terreno: lm
‘ Acquisisci I Ricevitore | Da Punto | Acouisisci | Ricevitare | [Da Punto
Sahabatl  SafvaDati

Media dopo n. epoche IS_‘ E Media dopo n. epoche IS— E

‘ L4 | ek | o | =

&Y | mercurio ‘l:l@ 9:49 PM I@ |%, &9/ |Mercurio ‘I;I ) s:49pm |@ |‘%

27. premere il tasto SalV@'Dati per memorizzare le coordinate della Base

28. premere il tasto as
0 0 a4 Rice Oore

Opziohe Walore - |
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__|

£ |Meridce ||3|® ¥ 2:00 AM |@ |%

29. verranno mostrati i comandi che saranno inviati al ricevitore

30. premere il tasto Conferma
7o @0 Zoon N

[Fle_Cont_steum % §

il Configurazione

5‘] Wuoi configurare anche il
r;:ﬁ Rover?

"

b 2:01 AM |$T|%

31. premere il tasto Sl per configurare il ricevitore mobile
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33. accedere il ricevitore mobile

34. premere il tasto LU

Bfl7.av i[ﬂmu 22 05,0 [ ]
[FleCont_Stm 5% §

Connessione GPS

:. Ricewvitore disconnesso.

|

e @@ 20 2[R

Configurazione Rover,

Collega il Rover al posto della base,

Quando hai fatto premi Avanti,

[ Annula LAtz

£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:01 AM |@ |‘%

35. selezionare il profilo del ricevitore mobile

Profiliutente

Scelta del profio utente
Hiper BASE radio
Hiper RO

R radio

| wow s Emes
| Modfca  DaPredef.
87 [mercuric || 1301 5e57 pm 52 B

GEOTOP

Positioning Instruments

36. premere il tasto usa BT (le immagini dipendono dal tipo di palmare e di ricevitorie in dotazione)

Configura Ricevitore

Connessione

Parta; Sluetooth FC200 IV
Welocita: 115200 ~
| Connetti | Stop

el

[ annula [ =e»
&2 |mercurio | 150> si53 om [ | By
Per Controller FC200 con
bluetooth interno
37. premere il tasto connetti

Configura Ricevitore
Connessione
Porta:
Welocita: 115200 ~
| Connetti | Stop

el

| Annulla ‘ =n5
#2||Mercurio ‘.:. ¥ 5:58 PM |@ ‘%
Per controller che dispone della
scheda socket card

Configura Ricevitore

Connessione

Porta:

Welocita: 115200 ~
| Connetti | Stop

el

[ annula [ =e»
&2 |mercurio | 3150 » 5i50 w58 |y
Per collegamento con cavo
seriale

(2
o
=
=
«Q
[
=
)
=
)
=
()
o
)
(7]
®

38. il palmare eseguira la ricerca di tutti i dispositivi bluetooth attivi
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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 |@ |‘%

39. aricerca 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 |@ |%

40. selezionare il ricevitore mobile

41. premere il tasto Select

42. si udira il conto alla rovescia (comparira la schermata visualizzata in basso)

Configura Ricevitore
Connessione

Parta seridle W
Welocita IllSEDD

Porta testata l—
Welocia testata l—

| Annula | B

7| MeridcE ||3|® ¥ 1:59 AM |@ |%
43. premere il tastol— #7*

44. in verticale inserire il valore dell'altezza dell’asta
45. nel campo Altezza effettiva, generalmente compare l'altezza antenna della base inserita durante la

configurazione della base
Configura Ricevitore

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticde [m] |2
() Incinata [m] |D

Altezza Misurata BASE
[J1gnora Altezza Base

Altezza effettiva [1527 | Calcola

FEa

£ Mercurio ||3|@> 1:36 PM |@ |§|

) ) . Altezza effettiva | Calcola
46. nel caso in cui nel campo “Altezza Effettiva” l'altezza della base non fosse presente,

seguire la seguente procedura:

| =<
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Altezza effettiva l— -
a. premere il tasto calcola

b. dalla figura in basso selezionare il campo inclinata ed inserire I'altezza antenna della base
misurata
c. nel campo modello inserire il tipo di antenna utilizzato

0
o
=
=h
Q
c
-
o
N
o
=3
o
o
D
o
®

Altezza Misurata

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

Caratteristiche antenna

Modelo HiperPro (int) -

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

‘ Lty | =0

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

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticde [m] |2
() Incinata [m] |D

Altezza Misurata BASE
[J1gnora Altezza Base

Altezza effettiva [1527 | Calcola

| << Erm

£ Mercurio ||3|@> 1:36 PM |@ |§|

47. se non si vuole visualizzare l'altezza antenna della Base, attivare la casella Ignora Altezza Base
Altezza Misurata Base
M Ionara Alterza Base

Configura Ricevitore

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
b/ Tanora Altezza Base

Altezza effettiva I | Calela

| w=< | PEE

&% |MeridcE ||§|®>2:04 AM|@ ‘%

48. premere il tastol 7%

49. premere il tasto conferma*

Conferma,

.

Oprione Walore 2]

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 =
| <L

&% |meridce ||3|@ » 2:04 AM |ﬁ |‘%
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50. comparira la figura i basso, volendo si puo inserire il nome dell’operatore o la localita
Parametri gruppo

Creazione di un nUoYo gruppo...

Mome:

Data:  |12/2/2022

Strurm: |

Localita: |

Operat: |

N

£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:05 AM |@ |‘%

51. premere il tasto =2

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

a) 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

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)

c) 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 ¢ attiva potete
selezionare Proiezione Planare UTM-WGSS84 ricordando  vi di cambiare in seguito il
sistema di riferimento

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

: £ MeridCE 4% 23.10
Qrientamento ﬁ&av | ghoo 5100%,999 NO

Coord. 0,0,0

Proiezione planare UTM B onto 0
- WG5S 84

Procedura guidata di
Orientamento

Leggi da File

&% Mercurio ||3|9> 1:36 PM |ﬁ |% E“
Fig. 40 fig. 41
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1.1.2 APRI UN PROGETTO ESISTENTE

Quando si apre un progetto creato da Meridiana, la procedura da seguire sara differente:

1. accendere il palmare

0
o
3
=h
Q
c
-
o
N
o
3
o
o
D
o
®

2. cliccare due volte l'icona di Mercurio

Benvenuto....

Crea un nuovo progetto.

D Apri un progetto esistente.

Esci

| 141 %+ 9:30 PM |@ |%

Apriun tto esisterite,
3. premere il tasto Apri un progetto esistente [:l el i i

4. dalla figura che segue selezionare , a seconda del palmare utilizzato, la cartella
FC200 o FC2000 FC100 o FC1000 F300

Storage card |- Storage Card | CF CARD  (®ICF Card Disk ON Chip “*Disk0nChip

5. successivamente (se & stata creata) aprire la cartella lavori R o GRS

@%ﬁ % sav... T )||E| k? 0K X ||Sav... E')||E| k? OK X ||Sav... I)||E| K? OK X
@) \CF cardy [3) \CF card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY

i lavori GPS
[£3CE300_FC100

Save As (T [ K? 0K X
(3] My Device

profilas 12 Temp
Program Files 15 Windows
SD Card
Storage Card

< |

| ™

MNarne: |

Name: [PROVAL

Type: |CE Filzs { *.foe )

<

Type: |CE Files [ *.fca ) v

cufai]” T\

<
cufai[~] 1] I
2

i |Mercurio |.3. e b 5:55 PM |@ |‘% Fid |MeridCE ||3|®> 1:51 AM |@ ‘% ol |MeridCE |@|3n 1:5:

= |% Fd |MeridCE |@|E|> 1:52 AM |@ |‘%,
6. selezionare il file
7. premere il tasto OK posto in alto destra 0K
. . £®
8. 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 Storage Card)

9. selezionare il profilo per la configurazione del ricevitore base
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Profiliutente

Scelta del profio utente
Hiper BASE radio

(2
o
=
=
«Q
[
=
Q
2]
(-]
=
(1) Hiper ROWER radio
]

9

0

o

Do
 DaPredef.

% Mercurio |.3. e b 5:57 PM |@ |‘%

d
i

i

:

10. premere il tasto usa BT

(le immagini dipendono dal tipo di palmare e di ricevitore in dotazione)

Configura Ricevitore Configura Ricevitore Configura Ricevitore
Connessione Connessione Connessione
Porta: Sluetooth FC200 ~ Porta: Sluetooth Porta: E_OM 1
Velocita: 115200 ~ Velocita: 115200 ~ Velocita: 115200 ~
| Connetti | Stap | Connetti | Stap | Connetti | Stap

vl vl vl

| Annula | EE | Annula | EE | Annula | EE
#4 [Mercurio |.3. e b 5:58 PM |@ |‘% #4 [Mercurio |.3. e b 5:58 PM |@ |‘% #4 [Mercurio |.3. e b 5:59 PM |@ |‘%
Per Controller FC200 con Per controller che dispone della Per collegamento con cavo
bluetooth interno scheda socket card seriale

11. premere il tasto connetti
12. il palmare incomincera ad eseguire la ricerca di tutti i bluetooth presenti

Device Name

Bluetooth Device Search

% Looking for Bluetooth deviceis). ..

Time remaining:

Save selection for fubure use,

Select Refresh Cancel

&% |meridce |@|€|> 1:59 AM |ﬁ |‘%

13. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth trovati
New Bluetooth Devices

Choose the desired device and tap Select,

Ta petform the search again, tap Refresh.
Tap Cancel to abandon this operation,

I:‘ Save selection For fukure use,

[ Select ] [Rafresh ] [ Cancel ]

£/ |meridcE |@|€| b 1:59 AM |ﬁ |%

14. selezionare la matricola del ricevitore base

. Select
15. premere il tasto Select

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

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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& TOPCON.

Configura Riceyitore
Connessione

Porta seriale W
Welocita 115200

Porta testata l—
Welocia testata l—

| Annulla | B

£4/| | Meridce ||3|9> 1:59 AM |? |%

17. premere il tasto 2z

18. selezionare inclinata

Configura Ricevitore Configura Ricevitore

GEOTOP

Positioning Instruments

Altezza Misurata Altezza Misurata

(@) verticale [m] |2 () verticale [m]

Oinclinata [m] |5 ® Incinata [m}

19. cliccare nel campo numerico, comparira la tastiera virtuale
20. inserire il valore dell'altezza antenna

s NumPad

VAN

| s |_ s

.‘55 .Meric;;;{ w3 1:5;-;1-4 |@ “%

21. premere il tasto l'/l per confermare

22. premere il tasto ===

23. comparira la figura in basso
Configura Ricevitore

Stazione Base

Nome

l—
w [ FE
[ ER
Quota Eliss, Antenna CF [—
Quota Eliss, Terreno: ,—
| Acquisici || Ricesitore | | DaPunto
(Svalati

Media dopo n. epoche [’5— E

l << I b

#9||Mercurio |n§|ﬂ3 9:49 PM |ﬁ |%

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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Positioning Instruments

Prosecuzione di un rilievo esistente

0
o
=
=h
Q
c
-
o
N
o
=3
o
o
D
o
®

Base posizionata sullo stesso _Base posizionata su un punto Inizio di un nuovo rilievo
punto rilevato (appartenente al lavoro in
uso)
* Cliccare nel campo Nome « Dalla finestra principale » cliccare nel campo del Nome,
« Comparira la finestra Combo
Stazione Base hows MNome
N I — e[ o O

LDn‘I—" [— "E v
Quota Eliss, Antenna CF
Quiota Eliss. Terreno:

‘ Acquisisci | Ricevitore | Da Punto

<

EEE H+-1el4 EH
AN+ -1w4 E| A — 1 [ Acquis]isci [ RicE!wtor:i
= — - Media dopo n. epoche 5 E
- | Acqu:lsu | Z‘CBV'tDrBE T o Mecia dopo n, epoche IS—EI
edia dopo n. epoche
| | o #Y |Mercurio ‘1319 9:49 PM |@|% | S - ‘ 2z
Er S . eri . B
_ « premere il tasto DA PUNTO o i |G am 52|
o 8|[meriace |51 @) 2000 am B | By » apparira la cartella como,
* selezionare la base salvata Punti GPS E |
o il tasto ]J] er - rilevo ricliccare su , inserire
cgrzm?enr]nir: ! P e i nome della stazione base
e premere il tasto per
confermare

*premere il tasto acquisisci

oK Annulla AcqLlisisci
< per far leggere

o 8 mercurio | 5@ r2rem |7 B . .
« aprire il gruppo che contiene le le coordinate geografiche al
ricevitore GPS

coordinate della futura base

Punti GPS *N.B:se disponete delle
B coordinate geografiche
Rellae (latitudine,  longitudine e
i guota  ellissoidica)  della
- sta}zione pase,'inserite i yalori
1025 nei campi corrispondenti
= 1007
[+ riievo3

. {3‘}','!’,’?“,’?",”.‘&9’ 7:24 M lﬁi%
* selezionare e premere OK

24. Dalla figura in basso premere il tasto SalVaDafi per memorizzare le coordinate della Base

Configura Ricevitore

Stazione Base

Morme base

lnJiz ° o ¢ P4 [E ™
Cuota Antenna CF Im
Cuota Terreno IW
[Sahaat| | Acoussa || Ricevtore |

Media dopo n. epoche |5 E

‘ Lad | =2z

&% |MeridcE ||:|®> 2:00 AM ‘@ |%

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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25. premere il tasto
0 gura Rice Ore
Opzione ‘Walore i
Mome Profio base hiper pro.d.
Post Proc Disattivo
Real Time Attivo =
Tipo Ric. Base
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Porta Ric C
Messaggio RTE RTk-CMR
Metodo RTK Ritardo
Liv Arnbiguit3 Medio 3
RTIM car - =
< S
[ s=< [£ Eonterma i

#7/| Meridce ||3|®>2=nn M |@|%
26. verranno mostrati tutti i settagli che verranno inviati al ricevitore

27. premere il tasto Conferma [
28. comparira la schermata in basso

Configurazione

=% ; ;
Vo V| vuoi configurare anche il
Rover?

29. Premere |

30. premere il tasto OK

Cl:lnﬁgurazi_une ROYer

Collega il Rover 8l posto della base.

Quando hai fatto premi Avanti,

|77Angulla7 |

& |Mercuria |;4‘p9 ¥ 8:09 PM |@ i%
31. accendere il ricevitore mobile

32. premere il tasto
33. selezionare il profilo di configurazione del ricevitore mobile
Profiliutente

Scelta del profio utente
Hiper BASE radio

Hiper ROYER radio

| wow s Emes
| Modfca  DaPredef.
87 [mercuric || 1301 5e57 pm 52 B

34. premere il tasto usa BT (le immagini dipendono dal tipo di palmare e di ricevitore in
dotazione)

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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GEOTOP

Positioning Instruments

N

Configura Ricevitore

Connessione

Porta: ] th
Welocita: 115200 v
| Connetti | Stap

!l
L

| Arrulla | EEr

#4 [Mercurio |.3.gp> 5:58 pn|@|‘%
Per Controller FC200 con
bluetooth interno

configura Ricevitore
Connessione
Parta: =L t
Welocita: 115200 v
| Connetti | Stap

!l
L

| Arrulla | EEr

#4 [Mercurio |.3. b 5:58 pn|@|‘%
Per controller che dispone della
scheda socket card

& TOPCON

configura Ricevitore
Connessione
Parta: COML:
Welocita: 115200 v
| Connetti | Stap

vl

| Arrulla | EEr

#4 [Mercurio |.3.gp> 5:59 pn|@|‘%
Per collegamento con cavo
seriale

35. premere il tasto connetti
36. il palmare incomincera ad effettuare la ricerca di tutti i bluetooth presenti

Device Mame

Bluetooth Device Search

% Looking For Bluetooth device(s)...

Time remaining:

Save selection For Fubure use,
Seleck Refrash Caniel
27| |MeridcE |[E]|fn 1:59 AM ‘@ |‘%

37. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth trovati
New Bluetooth Devices

Device Name

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 |@|E| b 1:59 AM |@ |%
38. selezionare la matricola del ricevitore mobile

39. premere il tasto Select

40. si udira il conto alla rovescia che indichera che la comunicazione € avvenuta (comparira la
schermata visualizzata in basso)

Configura Ricevitore
Connessione

Porta serale EOM 3
welocita 115200

Porta testata

Welocid testata

| Annula | EE

£ MeridCE

1)) 1:59 am |@ ‘%
41. premere il tasto! >
42. in verticale inserire il valore dell'altezza dell’asta

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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43. se l'altezza antenna della Base non € necessaria, spuntare la casella Ignora Altezza Base

Altezza Misurata Base
W [onora Altezza Base

configura Ricevitore

0
o
=
=h
Q
c
-
o
N
o
=3
o
o
D
o
®

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
Ignora Altezza Base

Alterza effettiva I | Calcola

| s ; B

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

) ) Altezza effettiva | Calcola
per Pregeo) dovete selezionare il tasto calcola

45. dalla figura in basso selezionare il campo inclinata ed inserire I'altezza antenna misurata della base
46. in modello bisognera selezionare il tipo di antenna utilizzata (ad esempio hiper pro , gr3, legant etc)

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 |? |%

47. premere ok per la conferma
Configura Riceyitore

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
[ Jlgnara Altezza Base

Bltezea effettiva [1.6702 |Calcola

| s | g

£4/| | Meridce ||3|9>2:04AM |@|%

48. premere il tasto >>>

49. premere il tasto confermal- =onfema

onfigura Ricevitore

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 Conferma.

£/ Meridce ||3|EB» z:u-ﬂm|ﬁ |%
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GEOTOP gms & TOPCON

Positioning Instruments
50. in nome selezionare il campo, con la tastiera inserire il nome del Gruppo di lavoro (generalmente
uguale al nome del progetto)

Parametri gruppo

Creazione di un Nnuovo gruppo... Creazione di un Nnuo¥o gruppo...

Mome: | Mome: lprova

0
-]
=
=N
Q
c
-
o
N,
o
=
o
w
D
0
o

Data  [15/1/2031 Tastiering

Strurn: |

Localita: |

Cperat: |
OK Annulla
&£9||MeridcE |<£v|3| 12:04 AM |? |% &) MeridCE ;|<$-|3| 12:05 AM |@ i‘%

51. premere il tasto OK
52. selezionate il sistema di riferimento da utilizzare in fase di rilievo
a. 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
b. 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)
c. 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
53. comparira la finestra se voglio incominciare a misurare (Sl) o farlo successivamente (NO) Fig. 41
. Gy W|@7s £ 100%,000 B
[Fe_cont_stum }i# 1 M

Orientamento su Base | " i:\'brei:tcl c'li'Ee;mpagna
Coord. 0,0,0 - Libretto GRS
B Punti d'orientamenta

Inserimento punto
Proiezione planare UTM -

WGS 84 @ Inserire dei punti?

Procedura guidata di
Orientamento

< |

ER 8 merace |3t 1205 o 2%
per la calibrazione, per il rilievo o per il picchettamento vedere i paragrafi corrispondenti

=%
. . . = % i
54. N.B.le icone in alto non sono attive
guando non compare inserisci Gruppo
Kli=s.2v i[g}ns g%100°fo,999_

File Conf Strum | i |

premere il pennino su libretto GPS fino a

_ nto
- Punti in comune
" iGrafica
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Positioning Instruments

1.2 COLLEGAMENTO RETE STAZIONI FISSE CON MODEM GSM
1.2.1 CREA UN NUOVO PROGETTO

1. accendere il ricevitore GPS
2. accendere il palmare

—
g 4
D
S 8
gN
- )
‘.SEI
o=
2 &
»o
:n
)

? 3
-
)
0

83
1)
=

-

.‘5' |.3.&» 5:55 PM |@i%

3. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull’icona di Mercuriol

Benvenuto....

£ Cresa Un nuovo progetto,

[:] Apri un progetto esistente,
Escl |
1415 9:30 PM |@ |‘%

] 5 T
a’i Mercurio |

. Crea un nuovo progetto.
4. premere il tasto crea nuovo lavoro _

5. dalla figura che segue selezionare , a seconda del palmare utilizzato, la cartella

FC200 o FC2000 FC100 o FC1000 F300
Storage card |*5torage Cad | CF CARD  (ICF Card Disk ON Chip “=DiskOnChip
6. successivamente (se & stata creata) aprire la cartella lavori R v GPS
. MName: | . . .
7. inname inserire il nome del progetto
. . . Type: |CE Fil * fic
8. intype selezionare CE Files (*.fce) P |CE Fles  "fce) —
9. premere il tasto OK posto in alto destra 9%
sav.. § ?[EE N K X|[sav.. ® P EE K K X|[sav.. ¥ *[EE k2 ok x|[sav.. T 2[EE W 0k X
[GXRY (2 \CF cardy (3] \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY
5 spplication Data [ profiles P lavor GRS
%] CF Card | Program File: N -
25 My Documents I Temp (& ce300_Fr100
%] Network [ wWindos
) >
Mame: | Name: [PROVAL
Type: |CE Files { *.fca ) - Type: |CE Files [ *.fca ) v

5 f
Shift[z [ ]c]
ctlain] " [\ ]

&

MeridCE ||3|® ¥ 1:30 AM |@ |% &

MeridCE ||3|@» L:51 AM |@ |% 8| MeridCE |@|o|> 1:52 AM |@ |‘% Fd

MeridCE |@m> 1:52 AmM |@ |‘%,
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10. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona 2, |, l'icona I serve per accedere alla
cartella superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella CF Card)

11. selezionare il profilo creato per il collegamento alle stazioni fisse o virtuali (ad esempio vrs o rete
geotop , oppure rete lombardia etc) in questo esempio rete geotop tim

Scelta del profio utente

Hiper BASE radio
Hiper ROWER radio

rete geotop vodafone

—
g o
D
S 9
gN
© 0
'BEI
o=
2 %
o
=l
E

: 3
-
* 0
0

83
3 0
=

-

Esci
Fd |Mercurio ||3|ﬂ3 12:15 AM |@ |‘%

12. premere il tasto usa BT (le immagini dipendono dal tipo di palmare e di ricevitore in

dotazione)
13. comparira la seguente schermata
Configura Ricevitore Configura Ricevitore Configura Ricevitore
Connessione Connessione Connessione
Paorta: Sluetooth FC200 I Porta: Slustooth Paorta:
Welocitd: 115200 ~ Welocitd: 115200 ~ Welocitd: 115200 ~
| conretn | swp | conretn | swp | conretn | swp

8 ol 8 ol 8 ol

| Annula | S | Annula | S | Annula | S
#4 | [Mercurio |.2. s b 5:58 PM |ﬁ |% #4 | [Mercurio |.2. s b 5:58 PM |ﬁ |% #4 | [Mercurio |.2. s b 5:59 PM |ﬁ |%
Per Controller FC200 con Per controller che dispone della Per collegamento con cavo
bluetooth interno scheda socket card seriale

14. premere su connetti
15. verra eseguita la ricerca di tutti i Bluetooth presenti

Device Name

Bluetooth Device Search

m Laooking for Blugtaath devicels). ..

Save selection For fubure use,

Seleck Refresh Cancel

%/ Mercurio ||3|9 12:42 AM |@ |‘%

16. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth individuati
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Positioning Instruments

New Bluetnoth Devices

Device Mame

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.

@
8
!-
o
!.
=
@
@
o
3
0
e
o
E
(7]
(72]
=

—
H
<
e
Q
e
3
2
L
F
]
®
q
+
Q
e
3
(7]
]
=
-

l Seleck ] l Refresh ] [ Cancel ]

7| MeridcE |@|3| ¥ 1:59 AM |@ |%

17. selezionare il ricevitore mobile

18. premere il tasto Select

19. a connessione avvenuta, udirete il conto alla rovescia e comparira la schermata in basso
T

Connessione

Porta: IElIuetoath
welocita: |1152UD

| Annlla | B

8% |Mercurio |®|§| 12:49 AM |ﬁ |‘%
o T—

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticale [m] |2
(O Inclinata [m] ID

Altezza Misurata BASE
[J1gnora Altezza Base

sltezza effettiva | Cdoola

20. premere il tastol =7

| s | =53

8 Mercurio |e3 1 1:09 AM |a |%

21. in altezza misurata Mobile inserire I'altezza della palina (generalmente 2 m)
22. attivare la casella Ignora Altezza Base

Configura Ricevitore

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticale [m] |2
(O Inclinata [m] ID

Altezza Misurata BASE

Alterza effettiva m

| Lad | FEE

8 Mercurio |e3 1 1:09 AM |a |%

23. premere il tastol =7
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‘.a !. 0 gura Rice Ore

® = Opzione Walore ~

A 7] Mome Profio rete geotop tim,

(*0) [ Post Proc Disattivo

- 0 Real Time Attivo —

= ! Tipo Ric. Rover

— Cutoff 10

s g Satel GPS Tutti

= a Satel GLO Tutti

+ ) Porta Ric o

) Messaggio RTK WRS-RTCM 2.3

o ! Metodo RTK Estrapolazione

5 Liv Arnbiguita Medin

m RTCM sec, 30 A

m m Micr Pyt RS0 Fotarnn KT

- < " B

5 | Errs | Conferma_ :
%/ Mercurio |9 151 1:09 AM |@ |‘%

24. premere il tasto conferma ! Conferma
25. verranno mostrate le foto in basso

onfigura Riceyitore . Cl:lnflgura Ntrip >< cunflgura Ntrip cunflgura Ntrip

Opzione Walare GPRS GPRS GPRS
MNorme Profio rate geotap tim, Dial Mum [roooe Dial Mum [rogmoae Dial Mum [rogmoae
Eﬂs‘t ?mc iitstatti"o User 3351209735 User 3351209735 User 3351209735

eal Time w0 = ——— ——
i Ric. Rover Passwiord 123436 Password 123456 Password 123456
CutOff 10 AP oo, tim.it AP b tim. it AP b tim. it
Satel GPS Tutti
Satel GLO ki Connessione Connessione Connessione
Porta Ric Ll Server |50.21.102.178/2101 Server [502 g B/2101 Server [80.21.102.178/2101
Messaggio RTK B-RTCM 2.3
Metodo RTK Estrapolazione Stream data I Stream data I Stream data INet-l;GeotDp;RTCM z v
Liv &mbiguita Medio _
RTCM sec, 30 connecting to 9600 connected to 2600
Micr Pyt RS0 Fotarnn KT 1 — ——
< Connetti Connetti

| << | Conferma

%/ Mercurio |ﬂ3u| 1:38 AM |@ |‘% %/ Mercurio |ﬂ3u| 1:38 AM |@ |‘% #4 | [Mercurio |9 181 1:40 AW |@ |‘% #4 | [Mercurio |9 181 1:44 AW |@ |‘%

26. quando compare la scritta connected to 9600 (o0 115200) EETEEHED {9 ST D

indica I'avvenuta connessione del GSM all'indirizzo IP assegnato
27. In Stream Data selezionare il tipo di correzione da ricevere

Rete Geotop Rete lombardia Rete Umbria Altro

Streamn data NET_VRS;VRS4Km;RT :

Stream data |Net—1;GeotDp;RTCM v Strearn data unpg;FKF"RTCf‘-"I 23 » Chiedere al
- gestore della

rete che stream

“corretn |ET FKRSFKRRTCM SARC)
BANETY | 3R TEMTRTCME;RTCM 5.0

dati si deve
selezionare
selezionare (normalmente
vrs rtcm2.3)
Stream data [NET_VRS;WRSHKMRT v Stream data

Attenzione: queste informazioni sono puramente indicative, poiché i fornitori del servizio potrebbero
rinominare gli stream data

Connessione effettuata

28. Premere il tasto Connetti ed attendere che compaia la figura =
GPRS GPRS
Dial Mum BN Dial um Qg ¥
User 2351209735 Lzer 2351209735
Password 123456
AP b, tirn, it

Connessione effettuata Connessione
— Server  |30.21.102.178/2101

e TR [T T Stream data INet-l;Geotop;RTCM =

connected to 2600 connected to 9500

OK Annulla OK Annulla
#4 | [Mercurio ||3| ) 2:04 am |@ |‘% %/ Mercurio ||3|9 2:04 AM |@ |‘%
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Connessione effettuata

29' premere OK .......................... de”a flnestra

30. premere OK E
31. comparira la figura in basso

Parametri gruppo

Creazione di un nUoYo gruppo...

)
g
al
!l
=
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®
3
]
a
]
E
(7]
7]
2

MNome: |1

—
H
<
e
Q
e
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]
®
q
+
Q
e
3
(7]
]
=
-

Data:  [1/1/2006

Strurm: |

Localita: |

Operat: |

N

%/ Mercurio |ﬂ3|3| 1:45 AM |@ |‘%
32. premere il tastol =22

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

e) 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

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

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

h) Leggi da File
Viene usato quando si vuole utilizzare una calibrazione gia creata

P.S.: Generalmente si seleziona Proiezione Planare  UTM-WGSB84. Dopo aver battuto qualche
punto, conviene eseguire la calibrazione su un punt 0 0 piu punti (si legga paragrafo 3
Creazione di un sistema di riferimento)

34. comparira la finestra . che vi chiedera se si vuole subito incominciare a
misurare ( premere SI) o farlo successivamente (premere NO) Fig. in basso a destra

£2| Mercurio ||3|e3 b 1:36 PM |ﬁ ‘%
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1.2.2 APRI UN PROGETTO ESISTENTE

1. accendere il palmare premendo il tasto verde per qualche secondo
2. accendere il GPS

3. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull’icona di Mercurio

||i|&b 5:55 PM |@i%

. . . Api ur pragetto esistente,
4. premere il tasto Apri un Lavoro esistente [:l i

Benvenuto....

rea un nuovo progetto.

D Apr un progetto esstente,
Escl |
& [mercurio |5 330 w52 B
5. dallafigura che segue selezionare , a seconda del palmare utilizzato, la cartella

FC200 o FC2000 FC100 o FC1000 F300

Storage card f«vStDrage Card | CE CARD [®ICF Card Disk ON Chip o DiskOnChip

6. successivamente (se & stata creata) aprire la cartella lavori R o GPS
7. selezionare il file da aprire

8. premere il tasto OK posto in alto destra %K

sav... [ '_5'||E| k? OK X ||say... 5 '}\\El A2 oK X ||sav.. T ')||E| K? OK X |[sav... (T '_,':‘||E| K? 0K X
@y (2 \CF cardy - (2 \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY

5 spplication Data 29 profiles pupey

E Ifﬂ: E)aarguments %?;Dng::m A= @ G ey
(2] Network 155 windaws
A=) £
Mame: | Name: [PROVAL
Type: |CE Files { *.fca ) - Type: |CE Files [ *.fca ) v

MeridCE ||3|@» L:51 AM |@ |% 8| MeridCE |@|o|> 1:52 AM |@ |‘% Fd

MeridCE |@|E| b 1:52 AM |@ |‘%,

9. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona 2, |, l'icona I serve per accedere alla
cartella superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella CF Card)

10. selezionare il profilo creato per il collegamento alle stazioni fisse o virtuali (ad esempio vrs o rete
geotop , oppure rete lombardia etc) in questo esempio rete geotop tim

MeridCE ||3|® ¥ 1:30 AM |@ |% &
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. =
Profiliiutente

Scelta del profilo utente

Hiper BASE radio
Hiper ROWER radio

rete geotop vodafone

| Mmoo ueEmm
| Modfis | DaPredef.

Esci
ol |Mercuriu ||3|9 12:15 AM |@ |‘%

INSD wapouw - 9ssij) luoize)}s

(WSS uod + JadiH ‘SUO ‘wodaAeMm)

11. premere il tasto usa BT

(le immagini dipendono dal tipo di palmare e di ricevitore in dotazione)

Configura Ricevitore Configura Ricevitore Configura Ricevitore
Connessione Connessione Connessione
Porta: Sluetooth FC200 ~ Porta: Sluetooth Porta: E_OM 1
Velocita: 113200 vl Velocita: 113200 vl Velocita: 113200 vl
| Connetti | Stap | Connetti | Stap | Connetti | Stap

vl vl vl

| Annula | EE | Annula | EE | Annula | EE
#4 [Mercurio |.3. e b 5:58 PM |@ |‘% #4 [Mercurio |.3. e b 5:58 PM |@ |‘% #4 [Mercurio |.3. e b 5:59 PM |@ |‘%
Per Controller FC200 con Per controller che dispone della Per collegamento con cavo
bluetooth interno scheda socket card seriale

12. premere su connetti
13. verra eseguita la ricerca di tutti i Bluetooth presenti

Device Mame

Bluetooth Device Search

w Looking For Bluetooth device(s). ..

Time remaining:

= F

Save selection For future use,

Select Refresh Cancel

8 Mercurio | w 9 12:42 AM |ﬁ |%

14. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth individuati

Device Mame

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 |@ |%

15. selezionare il ricevitore mobile

16. premere il tasto Select

17. a connessione avvenuta, udirete il conto alla rovescia e comparira la schermata in basso
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Configura Ricevitore

Connessione

Porta: IEIIuetUDth
walooita: |1152DD

. —

)
[
o
!l
©
!I
=
@
@
®
L}

3
]
-
(1]
E
7]
(7]
=

—
g
8
<
®
0
(-]

g
2

»
=

B
®
-
+
(1]
o
=
o
(7}
£

~

| Annulla | | FrE |

.‘5||9|3| 12:43 AM |@ |‘%

18. premere il tasto

Configura Ricevitore

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)

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

Altezza Misurata BASE
[J1gnora Altezza Base

Alterza effettiva -

| zze | | PR

85 [ercurio | @ b 1200 a2 |
19. in altezza misurata Mobile inserire l'altezza della palina (generalmente 2 m)
20. attivare la casella Ignora Altezza Base

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)

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

Altezza Misurata BASE

£
Alterza effettiva W

| Lad | | FEE |

.‘3||e3|3| 1:09 AM |@|%

21. premere il tasto
0 0 d Rice Ore

Opziohe Walore i~
Mome Profio rete geotop tim,
Post Proc Disattivo
Real Time Attivo =3
Tipo Ric. Raver
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Porta Ric o
Messaggio RTK WRS-RTCM 2.3
Metodo RTK Estrapolazione
Liv Arnbiguita Medin
RTCM sec, 30 A
Micr Pyt RS0 Fotarnn KT
A E

[ =<< | [[conferma |

ol T

22. premere il tasto conferma
23. verranno mostrate le foto in basso
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[} (] d E Ore
Opziohe Walore i~
Mome Profio rete geotop tim,
Post Proc Disattivo
Real Time Attivo =3
Tipo Ric. Raver
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO ki
Porta Ric =l
Messaggio RTK B-RTCM 2.3
Metodo RTK Estrapolazione
Liv Arnbiguita Medin
RTCM sec, 30 A
Micr Pyt RS0 Fotarnn KT
<

| <2< | Conferma__:

Connessione
Server  |30.21.102.178/2101

Strearn data I

Server

Connessione

Strearn data I

GEOTOP

Positioning Instru

Connessione

ments

Configura Ntrip configura Ntrip
GPRS GPRS GPRS
Dial Kurm Qg ¥ Dial Mum BN Dial um Qg ¥
Lzer 2351209735 User 2351209735 Lzer 2351209735
Password 123456 Passwird 123456 Passwiord 123456
AP oo, tim.it AP b tim. it AP oo, tim.it

el &

B/2101

Server  |30.21.102.178/2101

Stream data INet-l,‘Geotop;RTCM Zv

Connetti

connecting to 9600 connected
L

Connetti

to 9500
S

%/ Mercurio |ﬂ3|3| 1:38 AM |@ |‘% %/ Mercurio |ﬂ3|3| 1:38
24. quando compare la scritta connected to 9600 (o0 115200)

Am |@ |‘% &7 ||Mercurio |9 181 1:40 AW |@ |'%

%/ Mercurio |9 151 144 AN |@ |‘%

connected to 9600

indica I'avvenuta connessione del GSM all'indirizzo IP assegnato
25. In Stream Data selezionare il tipo di correzione da ricevere

Rete Geotop

Rete lombardia

Rete Umbria

Altro

Strearn data |Net—1;GeutDp;RTCM 2 v

Stream data |MNET_WRS;WVRS4KmMRT »

S VRSAK R TOM &
CONDGRS_MET;DGPS;RTCM 2,
{HMET_FKP;FKP;RTCM SAPO

Connetti | §oTopg,RTCMARTCM 2.0

selezionare

Stream data [NET_VRS;VRS4KMRT v

Stream data [UnpQFKPRTCM 2.3 &
Lnpoy FKESRTCM 2.3
COMFRP PP NMES;RTOM 2.3
§reto; Codice;RTCHM 2.0

COnnEttBypsivRS_MMEARTCM 2.3
1519VRS; 1819VRS_NMEA
selezionare

Stream data

Chiedere al
gestore della
rete che stream
dati si deve
selezionare
(normalmente
vrs rtcm2.3)

Attenzione: queste informazioni sono puramente indicative, poiché i fornitori del servizio potrebbero

rinominare gli stream data

26. premere il tasto connetti ed attendere che compaia la figura

27.
28.
29.

premere OK

GPRS GPRS

Dial Murn FOOEER Dial Murn

Lser 3351209735 Lzer
Password
APM
Connessi

l‘ Connessione effettuata

-5

[k

|

2351209735
123456
b, tirm it

one

Connessione effettuata
]

ST TR [ Lo T T

Server  |B0.21.102.178/2101

Stream data INet-l;Geotop;RTCM =

connected to 3600

Disconnetti m
O Annulla

connected to 9500

Disconnetti m
Ok Annulla

premere OK della finestra

uguale al nome del progetto)

Mercurio 2008 — Manuale Op
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in nome selezionare il campo, con la tastiera inserire il nome del Gruppo di lavoro (generalmente

—
g
]
<
0
0
]

3
2

=
T

°
]
q
+
0
]
)
(7]
7]
=

-

INSD wapouw - 9sslj) luoize)s




2COYEOD
CEOTOP e 22 TOPCON

Creazione di un Nnuovo gruppo... Creazione di un Nnuo¥o gruppo...
Mome: | MNome: lprDva
Data  [15/1/2031 Tastiering

Strurn: |

Localita: |

INSD wapouw - 9ssij} luoize)s

—
g
8
<
®
0
(-]

g
2

»
=

B
(1]
-
+
(1]
o
=
o
(7}
£

-~

Cperat: |
OK Annulla
&£9||MeridcE |<§v|3| 12:04 AM |? |% &) MeridCE ;|<$-|3| 12:05 AM |@ i‘%

30. premere il tasto OK
31. selezionate il sistema di riferimento da utilizzare in fase di rilievo
a. 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
b. 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)
c. Procedura Guidata di orientamento serve per selezionare il sistema di coordinate da

visualizzare
P.S.. Generalmente si seleziona Proiezione Planare UTM-WGS84. Dopo aver battuto
qualche punto, conviene eseguire la calibrazione su un punto o pit punti (si legga

paragrafo 3 Creazione di un sistema di riferimento
32. comparira la finestra se voglio incominciare a misurare (Sl) o farlo successivamente (NO) Fig. 41
[Fio_cont_strum ]:# % | M

ibretto dim(fa-mpagna
| B-Libretto GPS
| B Punti d'orientamento

Orientamento su Base
Coord. 0,0,0

. Inserimento punto
Proiezione planare UTM -

WGES 84

Procedura guidata di
Orientamento

| — )
E|‘ I 15+ 161 12:05 AM |@ i%
per la calibrazione, per il rilievo o per il picchettamento vedere i paragrafi corrispondenti

| Hy ja
. . . = % i
33. N.B.le icone in alto non sono attive
guando non compare inserisci Gruppo ‘
Kli=s.2v i[ﬂns 3%100%,999 -

premere il pennino su libretto GPS fino a

_ nto
- Punti in comune
" iGrafica

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1

32



# TOPCON. pG[O;.%,Q P N

1.3 COLLEGAMENTO STAZIONI FISSE CON CELLULARE GSM (NOKIA)
oppure CON MODULO GPRS F300G

7]

-

)

!l

(-]

!l

o 7

23

1.3.1 CREARE UN NUOVO PROGETTO % é

1. accendere il palmare o O

N.B. SOLO PER CELLULARE : accendere il telefonino ed attivare il bluetooth =2 %

o3

2. Dalla taskbar del palmare selezionare la bandiera di windows & E ()

v

Per FC200 con CELLULARE Per F300G 3

e Selezionare Setting * Selezionare Impostazione 3

e Selezionare Networ[*g & Dial-up e Selezionare Rete e connessioni remote g
i b Ay

% e

IFT) Programs [F— I
i I i
‘ﬂ'i’ Favorites Prograrnmi | Salva password
% Preferiti ST
I Do ;

[ Control Panel
gj, MetwiorkEDial-up
o Taskbar Menu...

oo R _—

Pannello di contralo

G}, Rete & connessioni remote

i a Barra applicazioni & menu di awvio

gospendl
‘ L. ‘La& Bieo1 W B

[Make Mew
Connection T
Connection

ﬂ' &"_‘Cunne... @I;I 1:44 AM ﬁ % -
| | | . ﬂ' &"_‘Cunne... |EBI;I 1:44 AM |ﬁ |%

e dal menu principale cliccare due volte dal menu principale cliccare due volte
sullicona creata (in questo esempio Rete sullicona creata (in questo esempio Rete
GPS) per la connessione telefonica GPS) per la connessione telefonica

[ootup Conecton )
331. Rete GPS

I Conn. di Accessa remoto

= :‘Eﬂ- rete TIM
User Mame: |
Password: I— Mome utente: I
Domain: I— Password: I
g d Darminio: I
[save passwor []5alva password
Phone: *ag#
Dial from: Work Telefono: |*gg***1#
[ connect | [ il Properties... | Gtz
[Ufficia
[ Connetti H Proprieta... ]
. #9|@conn.. |1®|3| 1:47 AM |@ |'% . .‘3||Lﬁ1&’§ 16.21 |12 By

Premere il tasto connect Premere il tasto Connetti

e Sul Palmare compariranno le seguenti

+ Dal telefonino premere il tasto [T immagini, che indicano (in successione):
corrispondente alla comando Sl (in basso a I'apertura della porta bluetooth tra telefonino e
sinistra del monitor) palmare (opening Port); 'avvenuto

e Sul Palmare compariranno le seguenti collegamento tra le unitd; l'autenticazione; la
immagini, che indicano (in successione): connessione ad internet
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w0
g

I'apertura della porta bluetooth tra telefonino e |«

palmare (opening Port); I'avvenuto 2 _— " =
s , . . ErtLIra porta
3 collegamento tra le unita; l'autenticazione; la ;ﬂ, - !
= connessione ad internet Nascondi questo :
E g messaggio:
[ o ) Annlla
a '—ﬂo CEETE) FEfE CONMNEsSsione:
E Hide this massage: ° St ————__E |
E Cancel connectian; gﬂ %;Tg’tﬁal I;Icurso di
p . Mascondi guesto
messaggio:

(]
-
o
!l
)
!I
=
("]
4
°
I
3
]
-3
)
3
(7]
v
%
(]
“
(7]
=]
o
®

Annulla .
37 Device G o Connessione:
1A zvice Connecte . —
Hide this message: gﬂ Dispositivo connesso
Cancel connectio: Mascondi questo

messaggio:

s
connessione:

&

Mascondi guesto

Cancel connection: messaggio:
s
connessione:

gﬂ Llser Authenticated

Dispositiva connesso

Hide this message:

]
: Connesso
gﬂ Connected gg :
Hide this message: Fﬂfgggg uneata

= ey verv W

e premere il tasto Hide . Premere il tasto Nascondi

1. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull'icona di Mercurio

"55 |I;I?¢'5=55p“ |@|%

Cr2a un nuovo progetto,

2. premere il tasto crea nuovo lavoro
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]
-
]
!l
S
— - :T;'
S0
£ 1
&3
¢ 8
< 0
o3
Crea un huovo progetto. E 0
[:] Apri un progetto esistente, > ‘
Esci ‘ a
& mercurio |5 si30 pma (52 | o
3. dalla figura che segue selezionare , a seconda del palmare utilizzato, la cartella g
FC200 o FC2000 FC100 o FC1000 F300 ®
Storage card |- Storage Card | CF CARD  (®ICF Card Disk ON Chip == DiskOnChip

successivamente (se @ stata creata) aprire la cartella lavori R o GRS

4
. Mame: | . . .
5. inname inserire il nome del progetto
. . . Type: |CE Files ( *.fce ) w
6. intype selezionare CE Files (*.fce) ! -
7. premere il tasto OK posto in alto destra %
Sav.. I 2|EE KN K X|[sayv.. § 2 EE K ok x||{sav.. T 2[EE K2 ok x|[sav.. T 2[mE K ok X
[GXRY (2 \CF cardy (3] \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY
5 spplication Data [ profiles P lavor GRS
%] CF Card | Program File: & N -
= My Documents = Temp = Rl
%] Network [ wWindos
- | | ||
Mame: | Name: [PROVAL
Type: |CE Files { *.fca ) - Type: |CE Files [ *.fca ) ]

Shitt[ z [x[c[v[b[n[m[, . If[c—'

Ctlan] " [\] [i]t]e]>

7| MeridcE ||3|®> 1:30 AM|@ |% &

MeridCE ||3|@» L:51 AM |@ |% 8| MeridCE |@|o|> 1:52 AM |@ |‘% Fd

MeridCE |@|E| b 1:52 AM |@ |‘%,

8. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona s |, l'icona [ﬁ serve per accedere alla
cartella superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella Storage Card)

9. selezionare il profilo creato per il collegamento alle stazioni fisse o virtuali (ad esempio vrs o rete
geotop , oppure rete lombardia etc) in questo esempio rete geotop tim

10. premere il tasto usa
Profili utente

Scelta del profilo utente

Hiper BASE radio
Hiper ROVER radio

rete geotop vodafone

| Moo | s Emna
| Moifea  DaPreckf.
8% |Mercurio ||3|® 12:15 AM |@|%

11. premere il tasto connetti
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Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale ICOMB ~
Welocita I 115200 |

Porta testata

|

welocia testata

[ commetti | [ sTor

(]

EE—X

e 7 NN
.‘5||4|3|Qf 3:55 AM |@ |‘%

12. il palmare effettuare la scansione di tutti i dispositivi bluetooth attivi presenti nel suo raggio di azione

VIMON 31ejnjj9d

(]
-
o
!l
)
!I
=
("]
4
°
I
3
]
-3
)
3
(7]
v
%
(]
1
(7]
=]
o
®

Device Mame

Bluetooth Device Search

% Laoking for Bluetooth devicels). ..

Time remaining:

Sawve selection Far Future use.

Seleck Refresh Caniel
¥ frce | 0 o 2
13. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth individuati

New Bluetnoth Devices

Device Mame

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.

[ Seleck ] [Refresh ] [ Cancel ]

Fid |@|3|> 1:59 AM|@ |%

14. selezionare il ricevitore mobile

15. premere il tasto Select

16. si udira il conto alla rovescia che indichera I'avvenuta comunicazione (comparira la schermata
visualizzata i basso)

Configura Ricevitore
Connessione

Parta seridle FOM g
Welocita IllSEDD

Porta testata I
Welocia testata I

| Annula | | B |

||3|®> 1:59 AM|@ |%

&

17. premere il tasto

18. nel Campo Altezza Misurata MOBILE (ROVER) , selezionare verticale ed inserire il valore
dell’altezza dell'asta (generalmente 2 metri)
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Configura Ricevitore

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticae [m] |2
() Inclinata [m] ID

Altezza Misurata BASE
[1gnora Altezza Base

Altezza effettiva [1.527 | Calcola

0
=
Y
!l
o
!l

o B

]

2o

£ I

» 3

® ©

-

= 0

o 3

20

> 7T

]

(7]

-

)

-]

-]

®

| L | | =z |

.‘5|||3u9> 1:36 PM |@|%

Altezza Misurata Base

19. nella sezione Altezza Mase Misurata, attivare la casella Ignora Altezza Base Mlonora Altezza Base

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
f/ lgnora Altezza Base

Alterza effettiva I -

||3|@>2:04AM|@ “@,

id

20. premere il tasto

21. premere il tasto conferma

onfigura Riceyitore

Opziane Walore ]
Mome Profio mobile hiper pro.
Post Proc Disattivo ‘
Real Time Attivo B
Tipo Ric. Raver
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Porta Ric C
Messaggio RTK RTK-CMR.
Metodo RTK Estrapolazione
Liv Arnbiguita Medin
RTCM sec, 30 |
Micr Pyt R arlin Tntarna ==
< Bl

[ <xs | [Teonferma |

.‘5|||3|@> 2:04 AM |@ |‘%
22. comparira la figura in basso,
Configura Ntrip

Ntrip
Server |123.455.?89I21 21

MNome Utente Ixxxxx
Password I“““

Stream data

(GECT,;gectop;RTCM 2.3

ITRI;rimini;RTCM 2.3
UMURurbinoRTCM 2.3

.‘5||4.|3| 4:48 AM |@ |‘%
23. premere il tasto aggiorna _ per scaricare I'elenco delle stazioni

24. In Stream Data selezionare il tipo di correzione da ricevere

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
37



CEOTOP 4

Positioning Instruments

& TOPCON.

Rete Geotop Rete lombardia Rete Umbria Altro

Stream data [Met-L;GeatapiRTCM 2 v Stream data JunpgFkPRTCM 2.3 v || Chiedere al

(1]

(1]

E e LIDEL KRR T C 2.3 gestore della
FKP;FKP_NMEA;RTCHM 2.3

o Comet | JEiCedERTCM 20 rete che stream

] DANEtt | ¥yrs;vRs_MMEARTCM 2.3 dati si deve

o 1819VRS; 1519WRS_HMEA .

= selezionare ' selezionare

(=] (normalmente

A selezionare Vs rtcm2.3)

p

Straam data [NET_VRS;VRS4KMRT »

Stream data

Attenzione: queste informazioni sono puramente indicative, poiché i fornitori del servizio
potrebbero rinominare gli stream data

)
-
0
!l
)
!l
=
("]
[
]
I
3
]
-3
)
3
@
T
ol
(7
“
X
e
e
®

Connessione effettuata
|

25. Premere il tasto connetti| Connetti eq attendere che compaia la figura
GPRS
Dial Kurm *OokE] #
Lser 3351209735

Connessione effettuata

L= R L e

connected to 9500
0@ o 22

Ll Connessione effettuata

26. premere OK della finestra

GPRS

Dial Murm Qg ¥
Lzer 2351209735
Passwiord 123436

AP b, tirn, it

Connessione
Server  |30.21.102.178/2101

Stream data INet-l,‘Geotop;RTCM z

connected to 9500
o1 20 o 2 2

27. premere OK
28. comparira la schermata mostrata in basso
Parametri gruppo

Creazione di un nUoYo gruppo...

Mome:

Data:  |12/2/2022

Strurm: |

Localita: |

Operat: |

.‘5|||3|@> 2:05 AM |@ |‘%
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29. premere il tasto =2

30. 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
guest'ultima per la sua creazione bisogna disporre dei sette parametri)

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

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

P.S.: Generalmente si seleziona Proiezione Planare  UTM-WGS84. Dopo aver battuto qualche
punto, conviene eseguire la calibrazione su un punt 0 0 su piu punti (si legga
paragrafo 3 Creazione di un sistema di riferimento)

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

i

Urlantdinaniiy Glsav W|ghow £ 100%,993 NI

entamento su Base
Coord. 0,0,0

Proiezione planare UTHM Inserimento punto
- WG5S 84

'-‘1 Insetire dei punti?
2z

Procedura guidata di
Orientamento

Leggi da File

&% Mercurio ||3|9> 1:36 PM |ﬁ |%
Fig. 40

1.3.2 APRI UN PROGETTO ESISTENTE

32. accendere il palmare premendo il tasto verde per qualche secondo
N.B. SOLO PER CELLULARE : accendere il telefonino bluetooth

33. Dalla taskbar del palmare selezionare la bandiera di windows '.3

Per FC200 con CELLULARE Per F300G

e Selezionare Setting e Selezionare Impostazione
* Selezionare Net * Selezionare Rete e connessioni remote

) Programs .
% Favarites 4
Pt iments  » i
[ Control Panel
& MetworkEDial-up
e Taskbar Menu...

Lo B b 113800

'I['I']F'EII'] | Dinrmimin: |
e ) Programmi ¥ [] Salva password

5% Preferiti v
B Do ’

Panrnello di controllo

poet] 3

ﬂ_', Rete e connession remote
i E Barra applicazioni e menu di avvio

Sospendi
‘ et ‘L,Eﬁj‘ 16.21 ‘}g

=
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CEOTOP

Positioning Instruments

& TOPCON.

Connection K? X Connection h? X

0
B
al
!l
o @
7]
2o
£ ! Rete GRS
ﬁ 3 Connection
o O
-3
< 0
o3
)
> % -
a &7 & conne... |EB|+| 1:44 AM |ﬁ |% . ﬂ & Conne... |EB|+| 1:44 AM |ﬁ |%
- . menu principale cliccare due volte
g e dal menu principale cliccare due volte suII icona creata (in questo esempio Rete
(-] sull'icona creata (in questo esempio Rete GPS) per la connessione telefonica
@ GPS) per la connessione telefonica
I Dial-Up Connection l::nnn. dil Accessa remoto
gﬂl Rete GPS :Egl rete TIM
User Mame: I— MNome utente: l
EEEsEE: I— Password: |
REmTEE I— Dominio: |
' 5al d
[]5ave password =20 e
Telefono: |*gg***1#
Phone: oo e e
Dial from: Wark Uf'ﬁama 2
[Cunnect ] I Dial Properties... Wftco
[ Connetti H Proprieta... ]
_ e
. & |€conn... |‘E3"' 1:47 j"""|@|% . Premere il tasto Connetti
* Premere il tasto connect e Sul Palmare compariranno le seguenti
) ) immagini, che indicano (in successione):
+ Dal telefonino premere il tasto [T I'apertura della porta bluetooth tra telefonino e
corrispondente alla comando Sl (in basso a palmare (opening Port); 'avvenuto
sinistra del monitor) collegamento tra le unitd; l'autenticazione; la
e Sul Palmare compariranno le seguenti connessione ad internet
immagini, che indicano (in successione): |
’ H | -ttt ———— e [ |
'apertura della porta bluetooth tra telefonino e _
. . , :37 Apertura parta
palmare (opening Port); 'avvenuto il 1%
collegamento tra le unita; I'autenticazione; la VesEErdh ELEsE
connessione ad internet messaggio:
Arrnlla
3 COnnessione:
'—31 Cipening Port .

Hide this message: :;}h afggTiii i;. corso di

Cancel connection: Cancel MNascondi guesto

messaggio:
e
Connessione:

et s IO
:;}h Dispositivo connesso
‘—E-'b

331 Dievice Connected

—

Hide this message:

Cancel connection: Cancel

Mascondi questo
messaggio:

e
Connessione:

et s IO
:;}h Dispositivo connesso
‘—E-'b

gal User Authenticated

) . Mascondi questo
Hide this message: messaggio!

Cancel connection: Annulla
Connessione:
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gﬂ Connected

Hide this message:

e premere il tasto Hide

Disconnect

gﬂ’ Cornesso

Mascondi guesto:
MEssaggio:

. Premere il tasto Nascondi

GEOTOP

Positioning Instruments

34.

35. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull'icona di Mercurio

36. premere il tasto crea nuovo lavoro

Benyenuto....

Crea un huovo progetto.

[:] Apri un progetto esistente,

Esci ‘
Hlpcn |G sanmloE

37. dalla figura che segue selezionare , a seconda del palmare utilizzato, la cartella

FC200 o FC2000

FC100 o FC1000

F300

Storage card fw-'StDrage Card

CF CARD [®ICF Card

38. successivamente (se & stata creata) aprire la cartella lavori s/t EIEE
39. selezionare il file da aprire

40. premere il tasto OK posto in alto destra %

Disk ON Chip == DiskOnChip

Marne: |

sav... [ D|| K? OK X ||say... 53 D“ A2 oK X ||sav.. T D|| K? OK X |[sav... (T I:?|| K? 0K X
@y (2 \CF cardy (2 \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY

5 spplication Data [ profiles pC

%] CF Card | Program File:

= My Documents = Temp (& ce300_Fr100

(2] Network 155 windaws

Shift] 2

x[c[v]b]

ctlain] " [\ ]

BOEE

Type: |CE Files { *.fre ) v

Name: [PROVAL

Type: |CE Files [ *.fca ) ]

&

MeridCE ||3|® ¥ 1:30 AM |@ |% &
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41. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona s |, l'icona [f serve per accedere alla
cartella superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella CF Card)

42. selezionare il profilo creato per il collegamento alle stazioni fisse o virtuali (ad esempio vrs o rete
geotop, oppure rete lombardia etc) in questo esempio rete geotop tim

Profili utente

Scelta del profio utente

Hiper BASE radio
Hiper ROWER radio

rete geotop vodafone

| o | e Emm
| vodfis  DaPrecef,

Mercurio ||3| ) 12:15 am |@ |‘%

2

35. premere il tasto usa _(Ie immagini dipendono dal tipo di palmare e di ricevitore in

dotazione)
36. comparira la seguente schermata

8 ol

8 ol

Configura Ricevitore Configura Ricevitore Configura Ricevitore
Connessione Connessione Connessione
Porta: 2luetonth FC200 I Porta: Sluetooth Paorta:
Velocita: 115200 ~ Velocita: 115200 ~ Velocita: 115200 ~
| comrert | [ ston | | comrert | [ ston | | comrert | [ ston |

8 ol

| Annulla | | 53> | | Annulla | | 53> | | Annulla | | 53> |
.‘3||.2.3.>5:58 pn|ﬁ|'@| .‘3||.2.3.>5:58 pn|ﬁ|'@| .‘3||.2.3.>5:59 pn|ﬁ|'@|
Per Controller FC200 con Per controller che dispone della Per collegamento con cavo
bluetooth interno scheda socket card seriale

43. premere il tasto connetti

44. il palmare effettuare la scansione

di tutti i dispositivi bluetooth

Device Mame

Bluetooth Device Search

% Laoking for Bluetooth devicels). ..

Time remaining:

Save selection For Fukure use.

45. aricerca ultimata compariranno tutti i dispositivi bluetooth individuati

Select Refresh Cancel
3 e | @7 0 2B

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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Positioning Instruments

New Bluetnoth Devices

Device Mame

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.

[ Seleck ] [Refresh ] [ Cancel ]

Fid |@|3|> 1:59 AM|@ |%

46. selezionare il ricevitore mobile

47. premere il tasto Select

48. si udira il conto alla rovescia che indichera I'avvenuta comunicazione (comparira la schermata
visualizzata i basso)

Configura Ricevitore
Connessione

Porta seride FOM E
Welocitd 115200

Porta testata
Welocla testata

[ aonula | 2> |

.‘5|||3|@> 1:59 AM |ﬁ|'@,

49. premere il tasto

50. nel Campo Altezza Misurata MOBILE (ROVER) , selezionare verticale ed inserire il valore
dell’altezza dell'asta (generalmente 2 metri)

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticde [m] |2
() Incinata [m] |D

Altezza Misurata BASE
[J1gnora Altezza Base

Altezza effettiva [1527 | calcola

| P | | sen Y

.‘5|||3|@> 1:36 PM |@|§|

Altezza Misurata Base

51. nella sezione Altezza Base Misurata, attivare la casella Ignora Altezza Base Mlanora altezea Base

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
b/ Tanora Altezza Base

Altezza effettiva I -

[ << | [

.‘3‘||§|®»2:04AM|@ ‘%

52. premere il tasto

53. premere il tasto conferma =208, ..
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B GEOTOP
] J & &« TOPCON
N Positioning Instruments k2 -
-
g 0 gura Rice Ore
- Opziohe Walore |
Ta, Mome Profio mobile hiper pro.

(1] o Post Proc Disattivo

2 ® Real Time Attivo =3

— Tipo Ric. Raver

€ 1 CLLOFF 10

(-] 3 Satel GPS Tutti

- Satel GLO Tutti

o O Parta Ric c

z -3 Messaggio RTK RTK-CMR.
(1] Metodo RTK Estrapolazione

g 3 Liv Ambiguita Medio

RTCM sec, 30

; m Fiicr Fut Barin Tntarma
] | |
a [ =<< | [[conferma |
P 2 i |11 o[22
e r———
0 configura Ntrip

Ntrip

Server |123.455.?89I21 21

MNome Utente Ixxxxx
Password I“““

Stream data

(GECT,;gectop;RTCM 2.3

ITRI;rimini;RTCM 2.3
UMURurbinoRTCM 2.3

.‘5||4ﬂ3|3| 4:48 AM |@ |‘%
54. premere il tasto aggiorna _ per scaricare I'elenco delle stazioni

55. In Stream Data selezionare il tipo di correzione da ricevere

Rete Geotop Rete lombardia Rete Umbria Altro

Stream data [Net-LiGeotopRTCM z | |  Stream data [NET_VRS, VRSAKMRT »

Stream data [unpoFKPRTCM 2.3 Chiedere al

MET SARTERTCM SR
: PO FKE RTCM 2.3 estore della
CODGPS_MWET;DGPS;RTCM 2, o alRRIETE 2 g
AMET _FKP;FKP.RTCM S4P0 FKPSFKP NMEARTCM 2.3 | | rete che

Contetti

RTICMBRTCMZRTCM 3.0 | | Conmetty :f;gjﬁgg'cﬁﬁg;ﬂ%% 23| | tipologia di
1819%RS;1819VRS MNMEA | dati dovete
selezionare selezionare scaricare
(normalmente
vrs rtcm2.3)

Stream data [NET_VRS;WRS4KMRT v Stream data [}

Attenzione: queste informazioni sono puramente indicative, poiché i fornitori del servizio potrebbero
rinominare gli stream data

Connessione effettuata

56. Premere il tasto connetti| Connetti eq attendere che compaia la figura

GPRS
Diial Murn *OQEEE] #
Lzer 2351209735

E ' Connessione effettuata
>_|

ST T [T Lo T e T

connected to 9500
e [0® o 22
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57. premere OK della finestra

GPRS

Diial Murn *OQEEE] #
Lzer 2351209735
Password 123436

APM b tirm, it

Connessione
Server  |B0.21.102.178/2101

Stream data INet-l;Geotop;RTCM =

connected to 9500
S5 scorreen | AR
e [n® o 22

58. premere OK

59. in nome selezionare il campo, con la tastiera inserire il nome del Gruppo di lavoro (generalmente
uguale al nome del progetto)

Parametri gruppo

Creazione di un Nnuovo gruppo... Creazione di un Nnuo¥o gruppo...

Mome: | Mome: |prova

Data  [15/1/2031 Tastiering

Strurn: |

Localita: |

Cperat: |

Fid |<Q-|3| 12:04 AM |@|% .'JI i|<§'pl§l 12:05 AM|?|%

60. 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
guest'ultima per la sua creazione bisogna disporre dei sette parametri)

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

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

P.S.: Generalmente si seleziona Proiezione Planare  UTM-WGS84. Dopo aver battuto qualche
punto, conviene eseguire la calibrazione su un punt 0 o su piu punti (si legga
paragrafo 3 Creazione di un sistema di riferimento)

61. comparira la finestra se si vuole incominciare a misurare immediatamente ( premere Sl) o farlo
successivamente (premere NO) Fig. 41
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CIOFOP 4

Positioning Instruments

& TOPCON.

»
-
gl
(-]
=
-
0o O Orientamento su Base
g 3 Coord. 0,0,0
-_—
€1
— Proiezione planare UTM
3 - WGS 84
® O
z % Procedura guidata di
o 3 Orientamento
A
=@ .
> o Leggi da File
A
(7]
P P
8 Fig. 40 fig. 41
(7]

N.B.: se le icone in alto non sono attivatc=I , 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

Gllszv W|@7s 28 100%,000 EE
File Conf Strum |4 % T M

| B Lioretto di Campagna

Inserisci gruppo o
Punti in comune
“-(Grafica

I Bl

el 2|
£ [MeridcE .”43"31 12:04 AM |$|%
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1.4 COLLEGAMENTO STAZIONI FISSE CON CELLULARE E
PROGRAMMA NTRIPPER

1.4.1 CREARE UN NUOVO PROGETTO

1. accendere il palmare
2. accendere il telefonino bluetooth

3. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull’icona di Mercurio

& |.2.3’¢b 5:55 PM |@i%

4 Crea un nuovo progetto,

4. premere il tasto crea nuovo lavoro

Benyenuto....

Crea un huovo progetto.

[:] Apri un progetto esistente.

Esci |

8 mercorio_[sd13- a0 om [ | B,
5. dalla figura che segue selezionare , a seconda del palmare utilizzato, la cartella
FC200 o FC2000 FC100 o FC1000 F300
Storage card fvStnrage Card | CE CARD |®ICF Card Disk ON Chip = Disk OnChip
6. successivamente (se & stata creata) aprire la cartella lavori R o GRS
. Mame: | . . .
7. inname inserire il nome del progetto
. . . Type: |CE Fil * fic
8. intype selezionare CE Files (*.fce) P |CE Fles  "fce) —
9. premere il tasto OK posto in alto destra %
Sav... )||E| k? OK X ||say... 5 ,"“El A2 oK X ||sav.. T J||E| K? OK X |[sav... (T }||E| K? 0K X
[GXRY (2 \CF cardy (3] \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY
5 spplication Data [ profiles P lavor GRS
%] CF Card | Program File: N -
= My Documents = Temp (& ce300_Fr100
%] Network [ wWindos
I== >
Mame: | Name: [PROVAL
Type: |CE Files { *.fca ) - Type: |CE Files [ *.fca ) v

T ; :
shit[ z [x[c[¥[b[n[m[, . [/[+
ctfai] - A ] L]t]e]>
.‘5|Meridcz ||3|®>1:30AM|@|% 8‘HeridCE ||3|@» 1:51AM|@|% 8|Meridcs |@I=|>1:SZHM|@|% 8|Meridcs |@|E|>1:52AM|@|‘%
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CEOTOP  axe #* TOPCON.
. . 2l .
10. 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 Storage Card)
11. selezionare il profilo creato per il collegamento alle stazioni fisse o virtuali
Profili utente

Scelta del profilo utente

Hiper BASE radio
Hiper ROWER radio

rete geotop vodafone

7]
-,
9
N
-]
El
=
(7]
7]
®
<
-
2
v
v
m
~

Esci
ol |Mercuriu ||3|9 12:15 AM |@ |‘%

12. premere il tasto usa BT

Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale CoMg ~
welocita I 115200 ~

Porta testata I
Welocid testata I
[ corretti [ sTop

8 o

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

Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale W
Welocitd IllSEDD

Porta testata l—
Welocid testata I—

13. premere il tasto connetti

| Annulla | =22

£ || MeridcE ||3|@> 1:59 AM|@ |%

14. premere il tastol— ***

15. nel Campo Altezza Misurata MOBILE (ROVER) , selezionare verticale ed inserire il valore
dell'altezza dell’asta (generalmente 2 metri)

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticae [m] |2
() Inclinata [m] ID

Altezza Misurata BASE
[1gnora Altezza Base

Altezza effettiva [1.527 | Calcola

FEE

36 PM |@|%

| LT |

&% Mercurio ||3|9> 1

Altezza Misurata Base

16. nella sezione Altezza Mase Misurata, attivare la casella Ignora Altezza Base Mlonora Altezza Base

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
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Positioning Instruments

Configura Ricevitore

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
f/ lgnora Altezza Base

Alterza effettiva I -

| zz | Bz

&7 |MeridcE ||3|@>2=n4 AM|@ “@,

17. premere il tastol ==

18. premere il tasto conferma -

Qpzione Walore 2]

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 =
| “<e | Conterma ¢

&% |meridce ||3|@> 2:04 AM |ﬁ |‘%
19. comparira la figura in basso,
20. comparira la schermata mostrata in basso

Parametri gruppo

Creazione di un nUoYo gruppo...

Mome:

Data:  |12/2/2022

Strurm: |

Localita: |

Operat: |

N

£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:05 AM |@ |‘%

21. premere il tasto =2

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

e) 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

f) 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)

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

h) Leggi da File
Viene usato quando si vuole utilizzare una calibrazione gia creata

P.S.: Generalmente si seleziona Proiezione Planare  UTM-WGS84. Dopo aver battuto qualche
punto, conviene eseguire la calibrazione su un punt 0 0 su piu punti (si legga
paragrafo 3 Creazione di un sistema di riferimento)
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& TOPCON

23. comparira la finestra se si vuole incominciare a misurare immediatamente premere NO Fig. 41

Parametri gruppo MeridCE £ 23.10
orientamento v g0 £ 100%,92 NE

tamento su Base

Coord. 0,0,0
Proiezione planare UTM B onto 0
- WG5S 84

GEOTOP 4

Positioning Instruments

Procedura guidata di
Orientamento

Leggi da File

Ll ] [T¥]

&% Mercurio ||3|9> 1:36 PM |ﬁ |% E‘.‘
Fig. 40 fig. 41

]
§
al
!I
a
(7]
7]
o
=
-
2
v
v
m
~

programma NTRIPPER

24. Lanciare dal telefonino il programma NTRIPPER
25. Comparira la schermata in basso

GPS >

Connessione al GPS: No

Posizione:
Satelliti:
HDOP:

latitudine:
longitudine:
Quota:

Menu Esci

26. premere il tasto P> del joystick — vedere legenda ultima pagina

27. comparira la finestra DGPS (N.B. la figura in basso compare solo se vi siete collegati alla rete
gestita dalla GEOTOP)

< DGPS

Geotop
Net—1/RTCM2.3 / geotop

Geotop
DGPS / RTCM2.3 / geotop

Geotop
CMR / CMR / geotop

Menu Esci

28. Premere il tasto Menu (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
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& TOPCON

29. selezionare la riga Configura

| DGPS >

Avvia Correzione
Scarica tabella
Filtro Network
Filtro Formato Dati
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulia

CEOTOP

Positioning Instruments

30. premere Seleziona (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
31. comparira la finestra, inserire i vari campi

32. Retroilluminazione

33. Punto di accesso

34. Server

35. Porta

36. Nome utente

37. Password
servizio

| DGPS >

Retroilluminazione
No

Punto di accesso
IBOX

Server
88.52.179.60

Porta
2101

Nome utente
XXXXXXX

Password
XXXXXX

Indietro

Opzioni

NO

dipende dall’operatore telefonico

dipende dalla rete (vedasi riquadro in basso)
dipende dalla rete (vedasi riquadro in basso)
nome d’accesso alla rete, assegnato dal fornitore del servizio
Password per I'accesso alla rete, assegnato dal fornitore del

Ty

RETE INDIRIZZO PORTA
GEOTOP 88.52.179.60 2101
LOMBARDIA 131.175.88.151 | 2101
UMBRIA 141.250.41.225 | 2101
ABRUZZO 88.44.106.191 8080
LAZIO 151.100.84.21 2111
PIEMONTE 130.192.28.12 2101
PUGLIA 138.66.34.59 2101
TOSCANA 87.29.148.105 2101
COLLEGIO UMBRIA 88.48.220.80 2101
PROV. TRENTO 194.105.50.232 | 2101

38. Premere il tasto Opzioni (tasto r del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

39. selezionare Salva Server

| DGPS >

Scegli
Elenco server
Salva Server

Indietro

Seleziona Annulla

40. premere il tasto Seleziona (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina), comparira la

schermata in basso
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CEOTOP gics & TOPCON

Positioning Instruments

<4 DGPS >
(]
- I
8 Retroilluminazione
N No
-
(-]
= ’
— Punto di accesso
=h IBOX
8 Server
o 88.52.179.60
' Porta
=z 2101
= Nome utente
’ XXXXXXX
— Password
v
E Opzioni Indietro
F)

41. premere il tasto Indietro (tasto r del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

| DGPS >

Geotop
Net—1/RTCM2.3 / geotop

Geotop
DGPS / RTCM2.3 / geotop

Geotop
CMR / CMR / geotop

42. premere il tasto <« gel joystick — vedere legenda ultima pagina

GPS >

Connessione al GPS: No

Posizione:
Satelliti:
HDOP:

latitudine:
longitudine:
Quota:

Menu Esci

43. premere il tasto Menu (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
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Positioning Instruments

GPS >

Connetti al GPS

Configura

Seleziona Annulia
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44. selezionare Connetti al GPS

45. premere Seleziona (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
46. il cellulare cerchera tutti i dispositivi bluetooth

GPS >

Dispositivi trovati:

Serial Bluetooth

Seleziona Annulla

47. selezionare il bluetooth

48. premere il tasto Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
49. comparira la schermata seguente (dove verra indicata la posizione del ricevitore)

50. premere il tasto > del joystick — vedere legenda ultima pagina

| DGPS >

Geotop
Net — 1/ RTCM2.3 / geotop

Geotop
DGPS / RTCM2.3 / geotop

Geotop
CMR / CMR / geotop

51. premere Menu (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
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| DGPS >

Avvia Correzione
Scarica tabella
Filtro Network
Filtro Formato Dati
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulla

52. selezionare Scarica Tabella

dati saranno differenti).

53. premere Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
54. vedrete gli stream dati (attenzione: I'immagini in basso sono riferiti alla rete geotop, per le altre reti i

| DGPS >

Geotop
Net — 1/ RTCM2.3 / geotop

Geotop
DGPS / RTCM2.3/ geotop

Geotop
CMR / CMR / geotop

& TOPCON

55. Selezionare lo stream data (per la rete geotop Net — 1/ RTCM 2.3/ geotop) contenente RTCM 2.3

56. premere Menu (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

| DGPS >

Avvia Correzione
Scarica tabella
Filtro Network
Filtro Formato Dati
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulia

57. selezionare Avvia Correzione

58. premere il tasto Seleziona (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
59. Comparira la seguente schermata
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DGPS - —

< > riga desrizione "
Geotop Geotop Indic_a il tipo di messaggio §
Net — 1/RTCM2.3 / geotop NET-1/RTCM 2.3 | scaricato N,
o
Distanza: 30 km !.
Ultimo DGPS: 2 secondi Distanza Indica la distanza dalla Stazione ;-:I
Base virtuale 3

Dati; 125 Kb Ultimo DGPS Indica la latenza di ricezione .
Ora: 00:04:25 f ; ; e : =z
Velogita: 645 bytes Dati Ind!ca | dati r|cev.ut| ]
Ora Indica il tempo di collegamento X
alla rete -
Menu Esci I'.I'i
~

Interruzione della correzione differenziale

) | DGPS >

Geotop

Net — 1/ RTCM2.3 / geotop

Distanza: 30 km

Ultimo DGPS: 2 secondi

Dati: 125 Kb

Ora: 00:04:25

Velocita: 645 bytes
Menu Esci

60. Dal schermata in alto premere Menu (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

< DGPS >

Ferma correzione
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulla

61. selezionare Ferma correzione

62. premere Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

63. premere il tasto <« gel joystick — vedere legenda ultima pagina
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Positioning Instruments

GPS >

Connessione al GPS: Si

Posizione: GPS
Satelliti: 7
HDOP: 1.2

latitudine: N 4334.555’

longitudine: E 1330.667
Quota: 72m
Menu Esci

]
§
al
!I
a
(7]
7]
o
=
-
2
v
v
m
~

64. premere Menu (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

GPS >

Disconnetti al GPS

Configura

Seleziona Annulla

65. selezionare Disconnetti al GPS

66. Premere Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

GPS | 2

Connessione al GPS: No

Posizione:
Satelliti:
HDOP:

latitudine:
longitudine:
Quota:

Menu Esci

67. Per uscire premere il tasto Esci (tasto r del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
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Positioning Instruments

1.4.2 APRI UN PROGETTO ESISTENTE

1. accendere il palmare premendo il tasto verde per qualche secondo
2. accendere il telefonino bluetooth

3. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull’icona di Mercurio

5

Meadia Playar
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& |.2.3’¢b 5:55 PM |@i%

Crea un nuovo progetto.

Crea un huovo progetto.
[:] Apri un progetto esistente.
8 mercorio_[sd13- a0 om [ | B,
5. dalla figura che segue selezionare , a seconda del palmare utilizzato, la cartella

FC200 o FC2000 FC100 o FC1000 F300

Storage card |- Storage Card | CF CARD  (®ICF Card Disk ON Chip “*Disk0nChip

. N . . Fvor GRS
6. successivamente (se & stata creata) aprire la cartella lavori GPS% lavari GPS
7. selezionare il file da aprire

8. premere il tasto OK posto in alto destra %K

Sav... )||E| k? OK X ||say... 5 )\‘El A2 oK X||sav.. T ? ||E| K? OK X |[sav... (T }||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
G >
Mame: | Name: [PROVAL
Type: |CE Files { *.fca ) v Type: |CE Files [ *.fca ) v

Shift] z % I
cufaa” [i] LT

Fid |MeridCE ||3|®> 1:30 AM |@ |% & ‘MeridCE ||3|@» 1:51 AM |@ |% F il |MendCE |@|o|> 1:52 AM |@ |‘% il |MeridCE |@|E|> 1:52 AM |@ |‘%,

9. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona 2, |, l'icona I serve per accedere alla
cartella superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella CF Card)

10. selezionare il profilo creato per il collegamento alle stazioni fisse o virtuali (ad esempio vrs o rete
geotop, oppure rete lombardia etc) in questo esempio rete geotop tim
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22 TOPCON. GEOTOP

Profili utente

Scelta del profilo utente

Hiper BASE radio
Hiper ROWER radio

rete geotop vodafone

Esci
ol |Mercuriu ||3|9 12:15 AM |@ |‘%

11. premere il tasto usa BT
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Configura Ricevitore
Connessione

Porta seriale ICOMB e
Welocita I 115200 e

Porta testata

welocia testata

|

| commetti | sToP

(]

=X

Ry W
&% || MeridcE |<|3|Qf 3:55 AM |@ |‘%

Configura Ricevitore
Connessione

Parta seridle W
Welocita IllSEDD

Porta testata l—
Welocia testata l—

12. premere il tasto connetti

W
W
W

| Annula

7| MeridcE ||3|® ¥ 1:59 AM |@ |%
13. premere il tastol— =2
14. nel Campo Altezza Misurata MOBILE (ROVER) , selezionare verticale ed inserire il valore

dell'altezza dell’asta (generalmente 2 metri)

Altezza Misurata MOBILE (ROVER)
(@) verticae [m] IZ—
() Inclinata [m] ID

Altezza Misurata BASE
[1gnora Altezza Base

Altezza effettiva [1.527 | Calcola

FEE

36 PM |@|%

| LT |

&% Mercurio ||3|9> 1

Altezza Misurata Base

15. nella sezione Altezza Mase Misurata, attivare la casella Ignora Altezza Base Mlonora Altezza Base
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Positioning Instruments

Configura Ricevitore

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
f/ lgnora Altezza Base

Alterza effettiva I -

| zz | Bz

&7 |MeridcE ||3|@>2=n4 AM|@ “@,

16. premere il tastol =

17. premere il tasto conferma
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Qpzione Walore 2]

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 =
| “<e | Conterma ¢

&% |meridce ||3|@>2:04AM |@|%
18. comparira la figura in basso,
19. premere OK

LEg | i
. 3SR
20. se osservate le icone in alto non sono attivate
21. 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
fiz.zv _i[ghs __/ 100%_,999_!‘

File Conf Strum |14 % T M

nto

~Punti in comune
“-(Grafica

=

heo
89| meriace [|«Sesbn 200 am 2|
22. in nome selezionare il campo, con la tastiera inserire il nome del Gruppo di lavoro (generalmente
uguale al nome del progetto)

Parametri gruppo

e

Creazione di un Nnuovo gruppo... Creazione di un Nnuo¥o gruppo...

Mome: | Mome: lprova
Data  [15/1/2031 Tastiering
Strurn: |
Localita: |
Cperat: |
OK Annulla
&£9||MeridcE |<§-|3| 12:04 AM |? |% .‘5 MeridCE §|<$-|3| 12:05 AM |@ i‘%

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

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1

60



2FO="OP
# TOPCON CEOTOP  @ue
e) 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
f) 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)
g) Procedura Guidata di orientamento
serve per selezionare il sistema di riferimento da utilizzare durante il rilievo
h) Leggi da File
Viene usato quando si vuole utilizzare una calibrazione gia creata

P.S.: Generalmente si seleziona Proiezione Planare ~ UTM-WGS84. Dopo aver battuto qualche
punto, conviene eseguire la calibrazione su un punt 0 o su piu punti (si legga
paragrafo 3 Creazione di un sistema di riferimento)

24. comparira la finestra se si vuole incominciare a misurare immediatamente premere NO Fig. 41

LR L L L) ol i
Wls.av W@o0 £ 100%,000 NE

 Orlentamento su Base
i Coord. 0,0,0

Proiezione planare UTM B onto 0
- WG5S 84

Procedura guidata di
Orientamento

Leggi da File

EHI I N

&% Mercurio ||3|9> 1:36 PM |ﬁ |% E“

programma NTRIPPER

25. Lanciare dal telefonino il programma NTRIPPER
26. Comparira la schermata in basso

GPS >

Connessione al GPS: No

Posizione:
Satelliti:
HDOP:

latitudine:
longitudine:
Quota:

Menu Esci

27. premere il tasto > del joystick — vedere legenda ultima pagina
28. comparira la finestra DGPS (N.B. la figura in basso compare solo se vi siete collegati alla rete
gestita dalla GEOTOP)
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CEOFOP 16 42 TOPCON

Positioning Instruments

< DGPS

a
H Geotop
= Net — 1/ RTCM2.3 / geotop
-]
!. Geotop
= DGPS / RTCM2.3/ geotop
(7]
7]
o
(] Geotop
4 CMR / CMR / geotop
=
2
i

M Esci
m enu SCl
F

29. Premere il tasto Menu (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

| DGPS >

Avvia Correzione

Scarica tabella
Filtro Network
Filtro Formato Dati
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulla

30. selezionare la riga Configura

31. premere Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
32. comparira la finestra, inserire i vari campi

33. Retroilluminazione NO
34. Punto di accesso dipende dall'operatore telefonico
35. Server dipende dalla rete (vedasi riquadro in basso)
36. Porta dipende dalla rete (vedasi riquadro in basso)
37. Nome utente nome d’accesso alla rete, assegnato dal fornitore del servizio
38. Password Password per I'accesso alla rete, assegnato dal fornitore del
servizio
> DGPS > RETE INDIRIZZO PORTA
—— GEOTOP 88.52.179.60 2101
Retroiluminazione No LOMBARDIA 131.175.88.151 | 2101
Bunto di aceess UMBRIA 141.250.41.225 | 2101
— 1BOX ABRUZZO 151.11.0.90 8080
88.52.179.60 LAZIO 151.100.84.21 2111
o 2101 PIEMONTE 130.192.28.12 [ 2101
Nome utente oo PUGLIA 138.66.34.59 2101
Password oo TOSCANA 87.29.148.105 2101
onziont indletro COLLEGIO UMBRIA | 88.48.220.80 2101
P PROV. TRENTO 194.105.50.232 | 2101

39. Premere il tasto Opzioni (tasto r del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
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| DGPS >

Scegli

Elenco server

0

B

al

!I

Salva Server =

d %
Indiet

ndietro 4

1

4

=

2

)

Seleziona Annulia I'.I'ul

F )

40. selezionare Salva Server

41. premere il tasto Seleziona (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina), comparira la
schermata in basso

| DGPS >
Retroilluminazione
No

Punto di accesso

IBOX
Server

88.52.179.60

Porta

2101
Nome utente

XXXXXXX

Password
Opzioni Indietro

42. premere il tasto Indietro (tasto r del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

| DGPS >

Geotop
Net — 1/ RTCM2.3 / geotop

Geotop
DGPS / RTCM2.3/ geotop

Geotop
CMR / CMR / geotop

43. premere il tasto < del joystick — vedere legenda ultima pagina
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Connessione al GPS: No

Posizione:
Satelliti:
HDOP:

latitudine:
longitudine:
Quota:
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44. premere il tasto Menu (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

GPS >
Connetti al GPS
Configura
Seleziona Annulla

45, selezionare Connetti al GPS

46. premere Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

47. il cellulare cerchera tutti i dispositivi bluetooth

GPS >
Dispositivi trovati:
Serial Bluetooth
Seleziona Annulla

48. selezionare il bluetooth

& TOPCON

49. premere il tasto Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
50. comparira la schermata seguente (dove verra indicata la posizione del ricevitore)
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Positioning Instruments

GPS >

a

Connessione al GPS: Si g
-]
Posizione: GPS !.
Satelliti: 7 =
HDOP: 1.2 ("}
(7}

®

1
latitudine: N 4334.555’ 2
longitudine: E 1330.667 =
Quota: 72m !
v
Menu Esci I'.I'i
F )

51. premere il tasto P> del joystick — vedere legenda ultima pagina

| DGPS >

Geotop
Net—1/RTCM2.3 / geotop

Geotop
DGPS / RTCM2.3 / geotop

Geotop
CMR / CMR / geotop

52. premere Menu (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

< DGPS >

Avvia Correzione
Scarica tabella
Filtro Network
Filtro Formato Dati
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulia

53. selezionare Scarica Tabella

54. premere Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

55. vedrete gli stream dati (attenzione: I'immagini in basso sono riferiti alla rete geotop, per le altre reti i
dati saranno differenti).
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Positioning Instruments

| DGPS >

a

g Geotop

N Net — 1/ RTCM2.3 / geotop
-]

!. Geotop

= DGPS / RTCM2.3/ geotop
@

o

(] Geotop

4 CMR / CMR / geotop

=

2

v

I'.I'i Menu Esci
F

56. Selezionare lo stream data (per la rete geotop Net — 1/ RTCM 2.3/ geotop) contenente RTCM 2.3

57. premere Menu (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

| DGPS >

Avwvia Correzione

Scarica tabella
Filtro Network
Filtro Formato Dati
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulla

58. selezionare Avvia Correzione

59. premere il tasto Seleziona (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)
60. Comparira la seguente schermata

| DGPS >

riga desrizione
ﬁgtoioi’/ RTCM2.3/ geotop Geotop Indica il tipo di messaggio
- NET-1/RTCM 2.3 | scaricato
Distanza: 30 km
Ultimo DGPS: 2 secondi . . .
Distanza Indica la distanza dalla
Stazione Base virtuale
Dati; 125 Kb : : P
Ora: 00-04:25 Ultlmo DGPS Ind!ca !a Ia’Fe.nza dl.rlce2|0ne
Velocita: 645 bytes Dati Indica i dati ricevuti
Ora Indica il tempo di
Menu Esci collegamento alla rete
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Interruzione della correzione differenziale

| DGPS >

7]
B
al
Geotop !.
Net — 1/ RTCM2.3 / geotop =
(7]
. . 7]
Distanza: 30 km o
Ultimo DGPS: 2 secondi 1
=
=]
Dati: 125 Kb )
Ora: 00:04:25 L]
Velocita: 645 bytes )
m
~
Menu Esci

61. Dal schermata in alto premere Menu (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

< DGPS >

Ferma correzione
Info Correzione

Configura

Seleziona Annulla

62. selezionare Ferma correzione

63. premere Seleziona (tasto ™1 del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

64. premere il tasto <« gel joystick — vedere legenda ultima pagina

GPS >

Connessione al GPS: Si

Posizione: GPS
Satelliti: 7
HDOP: 1.2

latitudine: N 4334.555’

longitudine: E 1330.667
Quota: 72m
Menu Esci

65. premere Menu (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
67



CEOTOP gics # TOPCON.

Positioning Instruments

GPS >

Disconnetti al GPS

Configura

Seleziona Annulia

]
-
[
N
-]
!I
~]
(7]
7]
o
=
-
2
v
v
m
~

66. selezionare Disconnetti al GPS

67. Premere Seleziona (tasto ™ del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

GPS >

Connessione al GPS: No

Posizione:
Satelliti:
HDOP:

latitudine:
longitudine:
Quota:

Menu Esci

68. Per uscire premere il tasto Esci (tasto r del telefonino — vedere legenda ultima pagina)

LEGENDA
Tasto N70

1

HMultimedia
message
4 4

Options Back >
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1.5 STAZIONI FISSE
CONFIGURAZIONE RICEVITORE GMS2 — NOKIA

1. accendere il telefonino bluetooth
2. accendere il palmare GMS2 premendo il tasto verde per qualche secondo

3. Cliccare su Start, Settings, Control Panel (se non compare la bandiera B| tenere premuto il tasto
ESC fino a quando non compare la barra

3 control Panel
& NetworksDialup
e, Taskbar Menu...

3
o
!l
)
!I
=h
o
3
o
I
)
=
7]
N
(1)
m
F
F
:
)
m
=
(<]
| 2
>

4. Quindi cliccare su BtManager :

[

. =
Display GMSTOOLS

Input Panel  Intermnet
Option i

BH_@Conlr...” a1 F > 3:18 PM |@ “%
5. verra visualizzata la seguente schermata

Connected to Marto Mokia 6630

Cornputers Secure connection
Phones Master mode
Uncategorized [ Exit on connect

Refresh (] Disconnect

Connections IAccessibi\ity I SeriaIF| 4 | »
2] Qomane. 0 on o 22

6. verificare le seguenti impostazioni
——

7. Utilizzare la freccia EII per accedere alla finestra Dial-up ; selezionare enable service

BtManager
About this service:
Enable service

Authorization required
|:| Authentication (Passkey) required
Encryption required

COM Port:

Input/Output Port: COM2:
Baud Rate: |115200
aQ
| serial Part [{ il 1 about | EI

25 Q. s s
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8. Utilizzare la freccia EII per accedere alla finestra Accessibility ; selezionare Allow other

device to connect e Paired devices
BtManager,

Device Information

MName: TAIYO SPP-DUN

Address:  00:00:00:00:00:00

PIN: o000

Accessibility:

Allowy other device to connect

() Al devices
(@) Paired devices
[] other devices can discover me

0
I SeriaIF| 4 | 3

9. Utilizzare la freccia EII per accedere alla finestra Connections ; selezionare Exit on connect e
cliccare su Refresh per cercare i dispositivi blutooth presenti

Devices found 3

3
]
!l
)
!l
=h
o
]
o
I

)
=
7]
N
(1)
m
F
F
:
]
m
=
(<]
2
>

& MaQuandovinceL ..
& GlU Mokia 6630

B

Cormputers Secure connection
Phanes Master mode
Uncategorized [W] Exit on connect

L Refresh ] %] [ Connect ]
Connections IAEEESSlhlhty I Serial H < [y
27 Qo o 222 o 2 2
10. Terminata la ricerca selezionare il cellulare e cliccare su Connect . Quando il cellulare si connette il
programma si chiede automaticamente.

11. Dalla taskbar del GMS 2 selezionare la bandiera di windows B|
12. Selezionare Setting
13. Selezionare Network & Dial-up

[Comecton] *. >4 K2 X

Rete GPS

85 [ € com. | D1 1w e 5B

14. dal menu principale cliccare due volte sullicona creata (in questo esempio Rete GPS) per la
connessione telefonica (per la sua creazione vedere allegato 5.7)

I Dial-Up Connection

?ll Rete GPS

Uzt Mame: |
Passward: |
Domain; |

[] save password

Phione: *oo#
Dial from: Work

[Connect ] [ Bial Broperties... .

.‘5||<®|3u 1:47 AM |? |%
15. Premere il tasto connect
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16. Sul GMS2 compariranno le seguenti immagini, che indicano (in successione): I'apertura della
porta bluetooth tra telefonino e palmare (opening Port); I'avwenuto collegamento tra le unita;
l'autenticazione; la connessione ad internet

[Comecton] *, 4 %2 x [
2L '

Make New  Rete GPS
Connecting to Rete GPS

— -
Connected to Rete GPS

?ﬂ Opening Part ?ﬂ Connected

Hide this message:

Cancel connection: Cancel

Hide this message:

Disconnect

17. premere il tasto Hide

3
o
!l
)
!l
=h
o
3
o
I

)
=
7]
N
(1)
m
F
F
:
)
m
=
(<]
2
>

18. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull'icona di Mercurio

.‘5| ‘uiu@» 1:24PM|@|E

Crea un nuovo progetto.

19. premere il tasto crea nuovo lavoro

Benven

Crea un nuovo progetto.
[:] Apri un progetto esistente,
Esci

.'5| Mercurio ||3|3p 9:30 PM |@ |‘%
20. dalla figura che segue selezionare Flash Disk e poi la cartella lavori R, v GPS

MName: |

21. in name inserire il nome del progetto

Type: |CE Files ( *.fce ) |

22. in type selezionare CE Files (*.fce)
23. premere il tasto OK posto in alto destra %K
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& TOPCON.

Sav.. & 2[EE N oK X|[sar... P EE K K x|[sav.. ® 2[EE N ok x||sav.. PR EEIICE

@y (2 \CF cardy (2 \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY
5 spplication Data 29 profiles
%] CF Card | Program File:
= My Documents = Temp (& ce300_Fr100
(2] Network 155 windaws
|3 B[ - Bl
Name: | Narme: | Mame: [PROVAL

Type: |CE Files { *.fca ) el Type: |CE Files [ *.fca ) ]

7| MeridcE ||3|®> 1:30 AM|@ |% &

MeridCE ||3|@» L:51 AM |@ |% 8| MeridCE |[E]|3n 1:52 AM |@ |‘% Fd

MeridCE |@|E| b 1:52 AM |@ |‘%,

24. N.B.:per creare una nuova cartella cliccare sull'icona s |, l'icona [ﬁ serve per accedere alla

cartella superiore (ossia se dalla cartella Lavori GPS si volesse ritornare alla cartella CF Card)
Profili utente

Scalta del profilo utente

GR3-gsm-base

3
gl
o
!l
=h
7
(7]
®
1

(7]
=
]
N
(1}
m
F
F
:
ol
m
=
=]
=
>

BRI
v e
o i s

25. selezionare il profilo creato per il collegamento alle stazioni fisse o virtuali (ad esempioRETEDGPS)
26. premere il tasto usa

Connessiane
Parta: COM1: |
yelocita: 115200 ]

| Connetti | | Stop |

o]

[ anmale | [TTEETTT
2 e a2 2
27. premere il tasto connetti
28.
Connessione

Parta: ICOMl:
Velocita: I 115200

| Annula | | S |

29 mercurio [ i1 l> 2347w |5 | By

29. premere il tasto

Altezza Misurata Base

30. nella sezione Altezza Base Misurata, attivare la casella Ignora Altezza Base M 1gnora Altezza Base

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1
72



42 TOPCON. GEOTOP 4;

Positioning Instruments

Configura Ricevitore

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
f/ lgnora Altezza Base

Alterza effettiva I -

31. premere il tasto

32. premere il tasto conferma

3
o
!l
)
!I
=h
o
3
o
I

)
=
7]
N
(1)
m
F
F
:
)
m
=
(<]
2
>

Opzione Walore |

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 v

Nicrn Evt P ardin Ttorna =

| | &.::
| <ce | | Conferma |

P

33. comparira la figura in basso,

onfigura Ricevitore Configura Ntrip
Opzione Walore | .
Mome Profilo rete dgps.dat i
Past Proc Disattivo ‘ Server IEIB.52. 179.60/2101
Real Time Attivo =
Tipo Ric. Rover KNome Utente  |geo
Cutoff 10
Satel GPS Tuitti Password o
Satel GLO Lt
Porta Ric g Strearn data
Messaggio RTK PS-RTCM (Difl T —
Metodo RTK Estrapolazione
Liv Arnbiguita Medio - -
it 1
Micrn Fwt ~alh lara MTrin =

=
| <<< | | Conferma ¢

"3|||§|L> 12:34PM|?|% 8||.§.L> 12:35 pl\»||ﬁ|%I

34. selezionare la stream data generalmente DGPS; Geotop RTCM 2.3

Configura, Ntrip Configura, Ntrip
Ntrip Ntrip

Server IEIS.52.179.6DI2101 Server IEIS.52.179.6DI2101

Mome Utente  |geo Mome Utente  |geo

Password e Password e

Stream data Stream data

Met-1;GectopRTCM 2.3

v

MNet-1iGaotop; RTCK

PP AT 2.3
=
24 e | s 8] 24 e | s 8|

35. premere il tasto connetti| Connetti
36. comparira la scritta connessione effettuata
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Ntrip

Ennﬁgura Ntrip "—

Server IBD.21. 102.179/2101

Connessione effettuata
5

bsconretn RERRA

]

%/ Mercurio |4ﬂ3 151 4:48 AW |@ |‘%

37. premere il tasto OK

38. premere il tasto e

39. comparira la schermata mostrata in basso

Parametri gruppo

Mome:

Creazione di un nUoYo gruppo...

Data:

|12/212022

Strurm: |

Localita: |

Operat: |

N

£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:05 AM |@ |‘%

40. premere il tasto =2

41. selezionate il sistema di riferimento da utilizzare in fase di rilievo
i) 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
i) 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)

k) Procedura Guidata di orientamento

& TOPCON

serve per selezionare il sistema di riferimento da utilizzare durante il rilievo
[) Leggida File
Viene usato quando si vuole utilizzare una calibrazione gia creata

P.S.: Generalmente si seleziona Orientamento su Ba
selezionare Proiezione Planare UTM-WGS84

se 0,0,0; se questa non € attivata potete

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

Parametri gruppo
Grientamento

' Orientamento su Base
Coord. 0,0,0

Proiezione planare UTM
- WG5S 84

Procedura guidata di
Orientamento

Leggi da File

£ Mercurio ||3|@> 1:36 PM |@|§|
Fig. 40

&iis

MeridCE oz 23.10
3 W&o £ 100,990 NI

Inserire dei punti?

INcl

fig. 41

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1



& TOPCON.

1.6 GMS2 - RILIEVO CON CORREZIONE EGNOS

1. accendere il palmare GMS2 premendo il tasto verde per qualche secondo

2. dalla schermata fare doppio click, con il pennino, sull'icona di Mercurio

3. premere il tasto crea nuovo lavoro

il ‘uiu@» 1:24PM|@|E

Benyenu ’

Crea un huovo progetto.
[:] Apri un progetto esistente.

Esci |

CEOTOP .

Positioning Instruments

Type: |CE Files { *.fre )

Shift[z [ ]c]

ctlan] | cI Ll

I—b

8 mercorio_[sd13- a0 om [ | B,
. . . . . o GPS
4. dalla figura che segue selezionare Flash Disk e poi la cartella lavori ld"—'” (P
. Mame: | . . .
5. inname inserire il nome del progetto
. . . Type: |CE Files ( *.fce ) w
6. intype selezionare CE Files (*.fce) ! =
7. premere il tasto OK posto in alto destra %%
Sav... SEE K K X|[sav.. # EE N oKk x|[sav.. T *EE K2 ok x||sav.. T 2[FE K2 oK X
[GXRY (2 \CF cardy (3] \CF Card\lavori GPSY (@) \CF card\lavori GPSY
5 spplication Data 29 profiles s
%] CF Card | Program File:
= My Documents = Temp (& ce300_Fr100
%] Network [ wWindos
I== >
Mame: | Name: [PROVAL

Type: |CE Files [ *.fca ) v

Fid |MerldCE ||3|®> 1:30 AM |@ |% & ‘MeridCE ||3|@» 1:51 AM |@ |% F il |MendCE |@|o|> 1:52 AM |@ |‘% il |MeridCE |@|E|> 1:52 AM |@ |‘%,

. . 2l .
8. 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)
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Profiliutente

Scalta del profilo utente

GR3-gsm-base

| e Emne
| Modfics  Darecsf,

Esci
£7||Mercurio |.2.L> 12:34 PM |@|%
9. selezionare il profilo creato per il collegamento EGNOS

10. premere il tasto usa BT

Configura Ricevitore

Connessione

Parta: ICOMI: v
Welocita: I 115200 v

| corets | s

Ll

®
<
0
N
|
@)
@)
Y
Y
m
N
o
Z
m
m
®
pd
O
)

[ annula | [ETEEETT
£7||Mercurio |.2.L> 12:34 PM |? |%
11. premere il tasto connetti
Configura Ricevitore

Connessione

Parta: ICOMl:
Velocita: I 115200

| Annula | S

#% | Mercurio |.2.L> 12:34m|ﬁ|%

12. premere il tastol =

Altezza Misurata Base

13. nella sezione Altezza Base Misurata, attivare la casella Ignora Altezza Base Wlgnora Altezza Base

Altezza Misurata

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

Altezza Misurata Base
f/ lgnora Altezza Base

Alterza effettiva I -

[ <== [

&7 |MeridcE ||3|@>2=n4 AM|@ “@,

14. premere il tastol—*2*

15. premere il tasto conferma
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0 gura Rice Ore
Opziohe Walore b
Mome Profio mobile hiper pro.
Post Proc Disattivo
Real Time Attivo =
Tipo Ric. Raver
Cutoff 10
Satel GPS Tutti
Satel GLO Tutti
Porta Ric C
Messaggio RTK RTK-CMR.

Metodo RTK Estrapolazione
Liv Arnbiguita Medin
RTCM sec, 30 A
Micr Pyt R arlin Tntarna —
<

| <2< | Conferma__:

£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:04 AM |@ |‘%

Parametri gruppo

Creazione di un nUoYo gruppo...

16. comparira la figura in basso,

Mome:

Data:  |12/2/2022

Strurm: |

Localita: |

@)
<
0
N
|
0O
)
Y
Py
m
N
®)
Z
m
m
®
pd
O
)

Operat: |

N

£9/ [MeridcE ||3|@ b 2:05 AM |@ |‘%

17. premere il tasto =2

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

m) 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

n) 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)

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

p) Leggida File
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

19. comparira la finestra se si vuole incominciare a misurare immediatamente ( premere Sl) o farlo
successivamente (premere NO) Fig. 41
MeridCE < 23.10

Proiezione planare UTM B onto 0
- WG5S 84

Orientament

' Orientamento su Base
. Coord. 0,0,0

Insetire dai punti?

Procedura guidata di
Orientamento

Leggi da File
[a] ] | [ \v
&% Mercurio ||3|9> 1:36 PM |ﬁ |% E“
Fig. 40 fig. 41
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CEOTOP

Positioning Instruments

2 VISUALIZZAZIONE STATO RICEVITORE
2.1 CARICA RICEVITORE - CONTROLLER

5

e & TOPCON

/,
Had
VZ

37. 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. 42ﬁ12'Zﬁur L

per i ricevitori Legacy E e legacy H :
la batteria e carica quando il voltaggio € intorno ai 12.2 V
la batteria e scarica quando il voltaggio € minore di 11.0 V

per i ricevitore Hiper
la batteria & carica quando il voltaggio € intorno ai 8.2 V
la batteria & scarica quando il voltaggio &€ minore di 6.8 V

38. cliccando in alto a sinistra sopra S22y compare, in maniera piu dettagliata, lo stato di carica
fig.43
39. premere ok per uscire da tale schermata.

MeridEE % 4.08 €3

Bil12.2v @& 10+0 £2 100%,999 STl Livello di carica delle batterie ok
| bretto di Campagna

-~ Libretto GPS

- Punti d'orientamento

+Punti in comune Ricevitore  12.2v &l

rp Stgz. Totale| | GP

|P| 4 T

Filz Conf Strum Ei %- ﬁ | ¥ E|‘

Palmare 00% il

fig. 42 fig. 43
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2.2 STATO SATELLITI

40. nella barretta in alto compaiono il N° dei sate lliti Iﬁ(w GPS +N° Glonass), la qualita della
radio, e lo stato del calcolo differenziale cioé se é Fixed , Float o autonomo fig. 42
41. 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 % 437 (D

Orafio UTC:  15:51:30 31/01/2008 [ | az] et]ca]rr]r2]status
1 76 17 41 21 21 clagy

4 216 33 45 26 26 cfaiq

Sateliti totali: 72

Satelliti usati: o+0 / & 8 204 45 47 32 I3 clagy
Qualts racios wo%-cincy {1 @ @ |& 103w 5 e 2323 dasy
_ . B @ e Tt R (@) 135657 48 36 36 clagg
Ritardo messaggio: 1-{0/144) 1 e @ G ] & 17 308 2 41 21 21 clasy
Calcolo ambiguita: 0% C@ & 24 266 43 44 29 29 clazy
. . a8) &
Ot PD Fixed @ & 27 182 78 48 37 7 glagky
[UResETT el

HOOP FDOP WOOP GDOP

1.65 3.27 2.83 3.85 CutOff = 10 4] Ml | IE
| Posiz, | Segnale | Info | Sky Plat | varie | | Posiz. | Segnale | Info | sky piot | varie | | Posiz. | Segnale | nfo | Sky Plot | varie |
..\‘j Mercurio |af 1410 1:26 AM ‘@ ‘% E|A E|‘

fig. 44 fig.45 fig.46

MeridCE %437 (D

MeridCE %439 (O

rPosizione
Mord 4834503.686
E H H E E E Est 864269.304
II ll_ Quota ; 114.126
() Coord. Geogr. (@ Coord. Piane

Quialita: PD Fxed
SOM (H,W H:0.012 , ¥: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 [
|« |-
fig. 47 fig.48
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3 REGISTRAZIONE PUNTI

1. dalla finestra principale selezionare la prima icona ) oppure andare in Strum/Acquisizione

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

£4.290 €3 Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di|Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
Giiiey @|g@oss Li0mo  FX Gi7ov W@+ L1ov1  FX [§7sv @|#se Zioonl  FX

- Puntiin
- Grafica

MeridCE L
2 840 ZF100%,1 [FX

unti d'arientamento

comLne

Id Media

Lat.
Lon.

[

Q.Elis. 116,739 Gr OPn - |$ Iﬁ |§ Iﬁ

aEpoche Pass I—D Rirm ,—3 MisLra Singala Misura Singola

Prossimo punto da memorizzare Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione

Morme punto Img—
I—

Descrizione

[JLinea fra i punti 2,000

Coordinate correnti Righe 4/S per Pregeo

=l

43° 34' 27.9684" M P.O, 0.023
13°30' 39.9609" E PV, 0.026

o Ed

& punto | % Opz. | @ &l Graf [ |8 punto| % Ope. [Q al | & craf | |8 punto| % Ore. [ all | &% Graf, |

File Conf Strum 130 %= F | M E|‘ 7| |Mercurio ||3|;-}9 9:34 PM |@ |‘% £% | Mercurio

fig. 49

a. Ptsingolo :
l.
1.

b. Traiettoria :
l.

c. Pt. Derivati

:Iﬁlzlb 1:40 PM |@ |% &{ Mercurio |4I;I® 2:17 PM |@ |%
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

d. Righe 4/5 per 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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el

selezionare la finestra opzioni % 0pz. e selezionare Pt. Singolo fig. 54
scegliere media automatica per epoca  fig. 55
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)
Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
Givsv Wg7s Ziow1 FX §irsy W|g7s Lol FX [§i7sv @75 &iow1l FX

Misura Singola Misura Singola Interv, Epoche  Pass 0 Rim 3

Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione

se vi trovate nella schermata principale selezionare I'icona

|Traiett0ria v

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 ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio
§i7ov Wg7s Liow1  FX |§iiiey @@z Z1o0w0  FX

Media a Epoche  Pass 0 Rim 3 |Media a Epoche  Pass 0 Rim 3

Metodo di acquisizione Prossimo punto da memorizzare
|Pt Singolo v AT (AL IlDD
Descrizione l—
vedia automatica [epoche] D L= i 5,000
M. epoche per media |3 Coordinate correnti
;;_'-“: E Lat. 43°34'27.9684" N P.0. 0.023
— Lon,  13°30°39.9609"E P.W. 0.026
Mo [ [0S 8 [T | uess @& O

[# Punto| % ore. [© sl | & orar, | |4 Punto | % Opz. | © &l | Graf. [

8 Mercurio |;-'p|3| b 1:40 PM |w |% 8 Mercurio |I;I & 9:34 PM |w |%
fig. 56 fig. 57

selezionare la finestra punto £ Punto

in Nome inserire il nome del punto fig.57

in Descrizione selezionare il codice descrittivo appropriato fig. 57

posizionarsi sul punto, mettersi in bolla e selezionare il tasto INIZIO (fig. 57) oppure il tasto ENT del
palmare

attendere in bolla fino a quando udirete un cicalio (indica I'avvenuta registrazione del punto)
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
variarli (punto 2.).

N.B. 2

Per Modificare I'altezza antenna ciccare sull'icona di figura 57 ed inserire il nuovo valore
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3.2 REGISTRAZIONE TRAIETTORIA

dalla schermata principale selezionare l'icona il fig.53

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 Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisisions Pt di I:natlal:ma
Givsv Wg7s Ziow1r FX [§irsy Wg7s Ziowt FX [§irsy W@ Z10wr FX fgiay @lgro+s &2 1om0  FX

Misura Singola Interv, Epoche  Pass 0 Rim 3 [Dist.2D Pass |0.000 Rim |S.000  [pis 20 Pass 0 Rim 3

PN P

Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Prossimo punto da memorizzare
|Traiett0ria v |Traiett0ria v home punta 100 R

Deexerrizione

|A intervall di distanza 2D v [ unea fra | punt (E 2.000
Righe 45 per Pregeo & intervali di termpo [sec] Intervallo distanza [m] Coordinate nurrsnti_
E A intervali di termpo [min] Lat,  43° 34 S7.0604"N PO, 0023
sl A intervalli di distanza 20 ) o -
— — 5 intervall di distanza 30 ] — Lon.  13°30°39.9508°E P.V. 0.026
foeEnn [+ | 2 [Tl == T | e & | T Q. 116.739 @a Opn

o Ed

(5 Punta| % 0pe. [0 #l| &% aaf | |5 punta] % Opz [0 a1 | 8% e | |5 punto] % Ome. [© all | erafl |4 Punto [% 00z | © i | st
&% |Mercurio |:-,v|ol> 1:40 PM |@ |‘% &% |Mercurio |:-,v|ol> 1:40 PM |@ |‘% &% |Mercurio |:-,v|ol> 1:40 PM |@ |'% £ Mercurio | e se naeem G|y
fig. 57 fig. 58 fig. 59 fig.60

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
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

8. per terminare il rilievo per traiettoria premere il tasto fine

£ meri o< 1546 €3 MeridEE o< 15.46
Inserimento Punto iz @gro Lwrn1 FX

Dati punto |Dist.2D |F'ass |D.Dll| Rirn |4.989|

Horme || | -Prossimo punto da memorizzare

No o

ome

Descrizione | v|

Riprendi Acquisizione

ArCquisisci _ _ Premere OK per riprendere
B

|'" acquisizione, B

Lat. [43°34'28.0735" M| P.O.[ 2.459|
Lon. [13° 30' 39.9525" €] P.v. [ 3.279|

Elev, @ G O Pn Elev. @G (OPn
rrsnon | NEEREN MNRENN | oo | IRESEN [NEE
| & Punto | % Ope. | © Al | Graf. [~ | & Punto | % Ope. | @ &l | & Graf. [
|- 8
fig. 61 fig. 62
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3.3 REGISTRAZIONE P. DERIVATI - CALCOLO DI UN PUNTO
INACESSIBILE
3.3.1 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, € consigliabile, scrivere il nome del punto e la distanza dal punto battuto con il GPS, ad
esempio sp10-0. 85, dove spl10 e il nome dello spigolo e 0.85 la distanza da esso)

Distanza 0.85 m

NORD

Distanza 1.10 m |
100

——
1. sevitrovate nella schermata principale selezionare I'icona il

2. andare in opzioni % Opz. e selezionare Pt. DERIVATI

3. selezionate per triangolazione

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

o 16.24 (D

7+5 £2100%,1  FX 1.8V 043 &% 100760
ﬁ & i ] ‘T [ . Distanza dal punto appena acquisito [m]

. = .
Misura Singola Triangolazione  M.PL 0 Rim 3 [Triangolazione  Pass 0 Rim 3

Metodo di acquisizione Metodo di acquisizione Prossimo punto da memorizzare
|Pt. Derivati x Mome punto (100 D Eventuale di:lcivil!;ttojal[r%]mto appena
Descrizdione H
[ unea fra i punti _‘a 2.000 l:l
Coordinate correnti | or | | Bl |
Lat,  43%34'Z2F.06034" N PO, D023
Lon,  13°30'59.9609"E PV, 0.026
o 116720 Eiz[3a5[6[7[8 8 0] i«
=t S @G OPn Slalwle]r[t]y i [o]p[&]t
... S : [z [x[c]vIbln[m [.]-]
(& punta] % opz. [Q &l [ Graf | ([ Punto| % Opz. (@ al | &% Graf | | 4 Purmo |5 Opz | 8l | &% Giaf. | Garza]y [+] Lt <=
&f Mercurio |:'p|3| » 1:40 PM |w |% &f Mercurio |<I;I 9 1:42 PM |w |% ;—" Mercurio p:. _!:_v ;T4 M ﬁ %
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 [l
11. orientarsi a Nord con il controller
12. vedere qual € il punto corrlsondente selezmnarlo con il pennlno per registrarlo

Quoooor Lo 1D1
—=

(A Sulatal o ud [+] 101
—

EEEE

i@ﬁﬂ@nl

A 4E2S6B6.245 ¥ 3P9778.254 SET0EE.245 Wi FRA7IE2T

ore. | © Al | 3t Grat, | |4 % ore. | © 4| @1 aief, |
& &
fig. 66 fig. 67
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3.3.2 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

PN P

se vi trovate nella schermata principale selezionare I'icona

andare in opzioni % 0pz. e selezionare Pt. DERIVATI (fig 68)
Selezionare Allineamento 2pt . (fig 69)
inserire nel campo Intervallo in num. Epoche

'assegnazione, generalmente 3

5. andare sulla pagina Punto 4 Punto

(fig 70) il numero dei dati da mediare per

Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio Acquisizione Pt di Dettaglio
Givsv Wgrs £Zi0w1 FX [§ivsy @ ges £10w1 FX [§ivsy B\ ges £ 101 FX O [§i7sy @5+ & 1wl FX
Misura Singola |— |— Triangolazione  M.PL. 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 AL 101
Descrizione I—

Righe 45 per Pregeo

&=
ez [+ (Wl [ [ [0

Bt angolaziore
Alinearnento 2pt.
Intersezione 24l

allinearnento 2pt.

[ & punto| £ Opz. (@ al | & Graf. |

[ & punto| £ Opz. [ @ al | & Graf. |

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

[tinea fra i punti
Coordinate correnti
Lat. [43°34'28.0004" N P.O.[ 0011
Lon. [13°30°40,0390"E P.V. [ 0.023

Elev. 118,756 @ Gt O Ph

& Punto [% opz. | O all | &7 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

e — |

Distanza dal punto appena acquisito [m]

| K | Annulla

fig.70

Euisiziune per'm
Distanza dal punto appena acquisito [m]
|5

Eventuale disivelo dal punto appena
acquisito [rn]

Dis

#7 | |Mercurio |<® 181 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

e — |

Distanza dal punto appena acquisito [m]

=

|_ O | &nnulla

fig72

fig.73

fig.74
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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

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 BEEEEN 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

fAcquisiziune Pt di Dettagll‘ﬂ"'-ﬂ fAcquisiziune Pt di Dettagll‘ﬂ"'-ﬂ
Gizsy W@es Zuow1 FX §rsv B|@es Zioowl  FX
Allin. 2pt M.PL. 2 Rim 3 Allin. 2pt M.PL. 2 Rim 3

WO
=]

Allineamento 2Pt

alos
@12

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

:@: £ Mo
0.002000 w101 ﬁ 0.002000 m ‘
——— . ———
X 1148 v 1493 x 1147 ¥ 1.497
[ anndla | Accefta [annola [ Clcla

[ & Punto | % opz. | © al.| #* Graf. | (& Punto | £ opz. | © all.| #* Graf. |

#7 | |Mercurio |<® 191 5:32 AM |@|% #7 | |Mercurio |<® 181 5:32 AM |@|%
(fig. 76) (fig. 77)
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3.3.3

& TOPCON

P
@

INTERSEZIONE DI DUE ALLINEAMENTI

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

Planimetria

Spigolo
Fabbricato

PN P

o

Acquisizione Pt di Dettaglio

se vi trovate nella schermata principale selezionare I'icona il

andare in opzioni % 0pz. e selezionare Pt. DERIVATI (fig 78)
Selezionare Intersezione 2 All. (fig 79)
inserire nel campo Intervallo in num. Epoche
'assegnazione, generalmente 3

(fig 70) il numero dei dati da mediare per

andare sulla pagina Punto £ Punto

ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ Acquisizione Pt di Dettaglio

Acquisizione Pt di Dettaglio

intersezione 2al

Gizsv Wgrs £Zi10w1 FX [§ivsy @ ges £Z10w1 FX [§ivsy B\ gz Z10w1 FX O [§i7sy @|gs+ & 1wl FX
Misura Singola |— |— Triangolazione  M.PL. l—u Rirn |—3 intersect. alin, MNPt 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 AL 101
Descrizione I—

[tinea fra i punti

Coordinate correnti

Lat. [43°34'28.0004" N P.O.[ 0011
Lon. [13°30°40,0390"E P.V. [ 0.023

 Oproni l;lﬁl? Eev. [ 118756 @®a (P
Iniizio m ,ﬁ

[ & punto| £ Opz. [ @ all | & craf | [ & punto| £ Opz. (@ al | &F Graf. |

[ punta| % oOpz. (@ ol | & Graf. | [ 4 Punto [% ope. [ O sl | &F Graf. |

&f Mercurio

10.

11.
12.

Z= 181} 1:40 PM |@|% #7 | |Mercurio |<® 181 5:17 AM |@|% #7 | |Mercurio |<|3| 7:07 AM |@|% #7 | |Mercurio |<® 181 6:19 AM |@|%

fig78 fig.79 fig.80 fig.81

posizionarsi sul primo punto del primo allineamento e premere il tasto Inizio o il tasto ENT
dell’FC100

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

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

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

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

viene mostrata la finestra (fig. 84) con i 4 punti battuti (di colore Blu) ed quello calcolato (di colore
R0ss0)
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13. Premere il tasto Accetta BN per memorizzare il punto

Acquisizione per. Inters. 2 all. ﬂ

2102

Eventuale dislvello dal punto appena Eventuale dislivello dal punto appena alo
acquisito [rn] acquisito [rm] a0
X T o1
[-Jlul}
7 8 9 @ 0.010000m
4] 5| 6 l X -0.243 Yo -0.929
T [ e o 1]2] 3= amuls Accetta
] n| - [Jl | & Punto | % opz. | © &l | #* Graf, ]_
#7 | |Mercurio |<|3| 7:07 AM |@ |‘% 5 !n!e"rfg_r_i_o" __ _T|<|3| 7:07 AM !W i‘% #7 | |Mercurio |<|3| 7:12 AM |@ |‘%
fig. 82 fig. 83 fig. 84

3.4 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

3.4.1 PER TRIANGOLAZIONE

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

3.4.2 ALLINEAMENTO DUE PUNTI

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

3.4.3 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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4 CREAZIONE DI UN SISTEMA DI RIFERIMENTO

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

Selezionare i gruppi per i quali
calcolare |a proiszione

I Gruppo I Base |
v rilevo BASE_rilevo
tievoz BASE_rilevaz
tilievn3 BASE_tiliewn3

Avanti = Annulla

%/ Mercurio ‘I;I 10:20 PM |@ |‘%
fig. 85

1. selezionare il gruppo da orientare (o calibrare); possono essere scelti contemporaneamente anche
pit gruppi, ' IMPORTANTE & che le basi dei vari gruppi siano stati posizionati sullo stesso punto
ed siano state assegnate le stesse coordinate geografiche

premere il tasto Avanti>>

verra visualizzata la schermata in basso

wn

Proiezioni precedenti

MarneFile :

Trasformazione coordinate originali

[ ]Utilizzo trasfarmazione a 7
pararmetri
(5. conwersione da IGE00)

Edit 7 parametri

|<< Indietro | Avanti = > ‘ Arnulla

#% Mercurio ‘I;I 10:20 PM |ﬁ |‘%

4. dove:
a) Proiezioni precedenti 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 quando €& stato creato il file di
calibrazione. E’ importante fare questo altrimenti i rilievi non potranno risultare agganciati.

b) Trasformazione coordinate originali — utilizzo tras formazione 7
parametri : viene utilizzato per passare dalle coordinate IGB00 (o IGS05) a ETRF89 (o
IGM95).

5. Premere il tasto Avanti>>

ORIENTAMENTO ORIZZONTALE

Orientamento Orizzontale
z
Grer, -
Bar
=7 Iy
x
Orientamento Orizzontale

(O Localizzazione: Punti di Contrallo

(O) Localizzazione: Modalita Pregeo

O Froiezione su Mappa

| <= Indigtro | Avanti = > | Annulla
#2 | |Mercurio ‘I;I 11:04 PM |@ |%
Fig. 86
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I menu ¢ diviso a seconda del tipo di sistema di coordinate che si vuole visualizzare

a)

b)

d)

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 piu possibile, all’esterno dell’area di lavoro

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)

Localizzazione: Modalita Pregeo

Creazione di un piano passante per punti fiduciali (da rilevare in campagna) ed applica lo
stesso fattore che applicherebbe il PREGEO

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 & presente il fattore di scala, la distanza tra
due punti € differente da quella reale.

ORIENTAMENTO VERITICALE

La finestra contiene varie scelte (fig. 87):

d)

Ei8 MeridCE {51242 (@

Terreno
A Hh
Geoide

Ellissoide
Orientamento verticale
() Lacdlizzaziane: Punti di Contralla
() Lordlizzazione: Calealn

) 5u Geaide EGM 95

(@) Altezza Elissoidale

|<< Indietro || Avanti == ‘ | Annulla |

E|A

fig. 87
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)
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
Su Geoide EGM 96
Per il calcolo della quota viene utilizzato il modello Geoide europeo EGM96
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

Mercurio 2008 — Manuale Operativo Rev. 1.1

89

OLN3INIY3HIY 1A VINTLSIS INOIZVIHD



O1LNNd NN NS INOIZVHAITVO — OLNINIFYIIY 1A VINTLSIS INOIZVIHD

CEOTOP & uve

Positioning Instruments s

4.1 CALIBRAZIONE SU PUNTI NOTI

4.1.1 CALIBRAZIONE SU UN PUNTO

& TOPCON

(non & necessario che il punto sia di coordinateeho

Dalla schermata principale cliccare sull'icona
selezionare il (o pit) Gruppo(i) di lavoro da orientare
premere il tasto Avanti>>

dalla finestra Proiezioni precedenti fig. 88a premere il tasto Avanti>>
dalla fig. 89 selezionare Localizzazione: Calcolo

comparira la figura 88

agrLONE

Calcolo Proiezione ﬂ Proiezione:, Opzioni ﬂ Orientamento Orizzontale

Proiezioni precedenti Fd

Selezionare i gruppi per i qual

calcolare la proiezione p Grer, -
7
i b
Gruppo Bace I MomeFile x
V| rilievo BASE_tilievo I
tilievo2 BASE_tilievo2 Orientamento Orizzontale
tilievo3 BASE_tilieva3 b o hars
- Trasformazione coordinate originali (O Localizzazions: Puriti di Contralo —
Cacoin Esauitn
[ ]Utilizzo trasfarmazione a 7
pararnetri =Walori di trasformazione

(es. conversione da IGEOO) () Localizzazione: Modalita Pregen Ford (%]

W00om | Scda [L00000
Est (v) [po00om | ang. [0000

Edit 7 parametri O Proiezione su Mappa

<« Ingiet || Awert == Al

| Avanti == | Annulla |<< Indietro | Avanti = > ‘ Arnulla |<< Indietro | Avanti = > | Annulla
#% [Mercurio ||3| 10:20 PM |ﬁ |% #% Mercurio ‘I;I 10:20 PM |ﬁ |‘% #2 | |Mercurio ‘I;I 11:04 PM |@ |% El"'
fig. 88 fig.88a fig. 89 fig.90

6. premere il tasto Avanti>>

7. 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.

8. selezionare il punto al quale si vuole assegnare I'origine del sistema, volendo si possono assegnare
anche i valori della coordinata NORD ed EST inserendoli nei campi prefissati

Valori di trasformazione
Mord ()[1000.000 | Scala [1.00000]

Est (¥) [1000.000 | Ang. [0.0000 |

9.premere il tasto Avanti>>

10. comparira la schermata di figura 91
11. 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.

{ |MeridCE #1242 (% I Fine Orientamento

z k) !

MeridCE oz 1242 D

Terreno Terreno
Geoide Hih Geoide Hih
H H

Ellissoide Ellissoide

Orientamento verticale Orientamento verticale

() Locdlizzazione: Punti di Contralla () Localizzazione: Punti di Cantraolo

L' Criertarnento & terminato.

() Localizzazione: Calcolo () Localizzazione: Calcolo
Prerere il tasto "Conferma” per convertire

i dati presenti nel Libretto GPS,

Salva in File

(") 5u Geoide EGM 96 (") 5u Geaide EGM 95

(#) Altezza Elissaidale () Altezza Elissoidale

| <« Indietra || Avanti > | | Annulla | | =<« Indietro || Avanti > | | Annlla | ; | Cohferma | Annlla
E|‘ E|‘ .&)) Mercurio 1:,'¢I:I 3:06 AM |@ |%
fig. 91 fig.92 fig.93

12. premere Avanti>>
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13. per salvare la calibrazione premere il tasto Salva in File, selezionare la cartella (consigliabile
allinterno della memoria rigida per evitare di perdere i dati in caso di resettaggio o esaurimento
della carica della batteria).

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

4.1.2 CALIBRAZIONE SU DUE O PIU PUNTI NOTI

Per eseguire la calibrazione dovete inserire le coordinate dei punti all'interno dei Punti di Orientamento
jbretto di Carmpagna
Libretto GPS

Punti d'orientarnento
- Puntl 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

4.1.2.1Rilevo punti contemporaneamente alla calibr  azione

3

Dalla schermata principale cliccare sull'icona
selezionare il gruppo di lavoro da calibrare
premere il tasto Avanti>>

dalla fig 95 premere Avanti>>

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

7. dalla figura 97 cliccare sul tasto misura plaLl
Z

comparira la figura 94

oukrwhE

Selezionare i gruppi per i quali Proiezioni precedenti s, I Mome ... IC.Ri... | C.Ri... IS I
calcolare la proiezione D
Gruppo Bace | MomeFile :
v rilievo BASE_rilievo I
tiliewvo2 BASE_rilevo2 Orientamento Orizzontale
riievod BASE_fiievad Trasformarzione coordinate originali (@) Localizzazione: Punti i Contrallo [ ]5cala = 1 (Pregen) Misura
[ Utilizzo trasformazione a 7 () Localizzazione: Calcolo Calcoln IMPOSSIRILE |11
[EEETE Scarti Risultati
(es. conversione da IGBOO) () Localizzazione: Maodalits Pregea
Med. I Scala
Edit 7 parametri O Proiezione su Mappa
Max, I Ang.R. I
| Avanti = > ‘ Arnulla | <= Indietro | Avanti == | Annulla << Indietro | Ayanti == ‘ Arrulla | << Indietro | RN Annula
a)) Mercurio ‘I;I 10:20 PM |a |% b’ Mercurio |I3I 10:20 PM |ﬁ |% &)) Mercurio |I3I :'ﬁ 9:35 PM |ﬁ |% bf Mercurio 4:'ﬁl;l 3:321 AM |@ |%
fig. 94 fig. 95 fig. 96 fig. 97

8. la selezione dei punti noti pud avvenire in tre modi:
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& TOPCON

Graficamente

Da un elenco di punti

Inserimento manu

ale

e Dalla figura in basso |

cliccare sul + dell’'elenco

Comparira la figura

Aggiunta

!
!

di punti da selezionare seledons
. Aggiunta punto di orientamento
(generalmente Punti - Topogrefa
Orientamento oppure un I e—
Gruppo GPS gia creato Purt Comuri
contenente i punti utili per
I'orientamento)
Seleziona | Da Graf, |Edita = ,—
Aggiunta punto di orientamento - Arraila
;--Topograﬁa ° &7 m‘ 4= 181 3:46 AM |@ ‘%
i--GPS
-PLH Crientamento + selezionare Da Graf

Seleziona | Da Graf. | Edita
Punti Cornuni

& CS‘? =8
Ok Annulla
o &% |Mercurio |<>_-}v|3| 2145 AM ‘w |%

» selezionare il punto da ecs?
rilevare
OK Annulla

* Premere il tasto OK

o 89 |Mercurio |45'v|:| 5:35AM|?|%

» ingrandire I'area interessata

» selezionare il punto da rilevare
P.S. se avete attivato qualche

tasto, prima della selezione del
punto, disattivatela

acsd 2=
Aes2
OK Annlla

o #%||Mercurio ‘qy'n:u 5:36 Am|ﬁ‘%
* Premere il tasto OK

Aggiunta

e Comparira la figura

Aggiunta punto di orientamento

i~ Topografia

P

E-Punti Orientamento
*- Punti Cormuni

: Annulla

» selezionare Edita

Seleziona | Da Graf. | Edita

o 87 |Mercurio ‘v_-}euol 3:46 AM |@ ‘%

MNome del punto di orientamento :

Aggiunta punto di orientamento

C Mord :

C. Est:
Quota :
Ok Aninulla

* la coordinata Nord
» la cordinata Est

Seleziona | Da Graf, | Edita

o  #Y |Mercuric ‘4&-3- 5:40 AM |@ |%

 inserire il nome del punto

Aggiunta punto di orientamento
MNome del punto di orientamento :

IEl
C.Mord @ [100
C, Est: 100
Quota 1
oK Annulla

#9||Mercurio |<_~,‘o|§| 5:43 AM |ﬁ|%

Premere il tasto OK

» La Quota (ove € presente)

9. Comparira la fig. 98

LCILEDYIL T LTI R e |t

o [+ [W [

& Pumﬁl % opz. |

Al | &* Graf, [

a. Per punti inaccessibili selezionare Opz. (B el
In Metodo di acquisizione selezionare Pt. Derivati
selezionare Pt. per triangolazione

osEEE | |1

d. selezionare Punto

¥ 2:21 AM |ﬁ|%)

o uno degli altri metodi di rilievo fig 98a
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Acquisizione Pt di Dettaglio
Gii1ay @|&s+3 £ 100%,0

FX

CEOTOP g we

Positioning Instruments ol

Acquisizione Pt di Dettaglio ﬂ
Giiiay @|g&s+z L0  EX

Prossimo punto da memorizzare

Descrizione

[Jtinea fra i punti 2,000

Coordinate correnti

Q.Elis. 117,808

Inizio

Media a Epoche  Pass 0 Rim 3
Marme purto [102
l—

Lat. 43°34' 27.9924" N P.O. 0.013
Lon,  13°30'39.9504"E PV, 0.027

®ar COen

& punto | % opz. | © al. | &* Graf. [

Triahgolazione

M.Pt, 0 Rim 3

Metodo di acquisizione

|Pt. per triangolazione

Intervallo in num.epoche K]

o [+ (6 [ 8 10
o oEd

| & Punto| %2 opz, |© Al | & Graf. [

%/ Mercurio |<-_~}v|3| 2:19 AM |@ |‘% %/ Mercurio |<-_~}v|3| 2:21 AM |@ |‘%

fig. 98

fig. 98a

10. mettere I'asta in bolla e rilevare il punto premendo il tasto Inizio o il tasto

11. spostarsi sul nuovo punto di calibrazione e ripetere le operazioni che vanno dal punto7. al punto 9.

12. terminata la registrazione dei punti di coordinate note controllare che il fattore di scala sia il piu
possibile vicino ad uno (maggiore € la distanza tra 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 sl 0373 0893 0001

B 2 0344 0913 0.004

E 2 0336 -0.914 0008

B o4 -0.333 -0.0927 0005

[ ]5cala = 1 (Pregen) MisUira
Calcolo Eseguito

Scarti Risultati

Med. [DO03  Scdla [roomer _ _ 5| Mome ... | CRi.. |CRi.. | Scarto

[55% [os5 Risultati B sl 0373 -0.899 0.001

M, 0.006  AngR. [ 05518 -0, -0, .

e s | Scala  [1.00001 B o2 0344 -0913 0,004

<< Indietro Wantl == FnLila E |:53 'D.33E| 'D.gl4 D.DDE‘

= Ang.R. | .

2 [Mercurio | «oab s:50 am 58 | Ty o b=l T 0,332 -0.927  0.005

fig. 99 fig.100 fig.101

13. 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)

14. dalla figura 99 premere il tasto Avanti>>
15. comparira la fig. 102

16. 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
EGM 96
*  Premere Avanti>>

Selezionare localizzazione: Punti di controllo
Premere Avanti>>

Laocal, Vert. Punti di controllo

11.

® csi 117, -0.001

B o2 117... 11 0.005
B 3 117... 1L. -0.003
B o4 117... 1L. 0001
Metodo di calcola

(") Media punti (®) Per piano

Caleala Eseguito
Risultati

Searto GM ] EUE
Scarto max, n.nns

| << indetro [ avarti=> | [ Anndla
&9||mercurio |<;‘n3| 621 An‘@“@,

attivare per piano se disponete di un numero di
punti maggiore di due
Premere Avanti>>
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42 TOPCON

o

. h>=4"

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 ’m
| == Indietra || Avanti == | | Annuilla | == Indietro: | Conferma | Annulla
El‘ Mercurio || 4'% 141 3:06 AM |@ |%

fig. 102 fig.103

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

18. Selezionare Conferma per accettare la configurazione (fig. 103)

4.1.2.2Calibrazione 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 | ¥ Libretta GPS 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

« 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 W|@s2 G EX @7y B|@e2 Zuoow: BX Brov @@se Ziow: EX ey @7z Lo EX

(Mo Conl S P ¥ [0 o s pd ¥ [0 o S o 9 [ oo s p k- ¥/

= Libretto GPS

E+ bretto GPS f“--- Libretta GRS
E+ Punti d'arientamenta : :
- Punti in-comune E+ F‘unt| d'arientamenta a2
-Pregen - Punti in comune 53
- Grafica -Pregen 54 v
- Grafica ; - 1011
1O it A'rwicnt arnaedto MNome:  |102 7
GPe GPe Gr |
L) L) L)
Latit. : |43° 34 27.9924" N
L L L Long. : |13° 20" 39.9605" E
Alt.Ant.:[2.054 Q.El: [117.8060
%’ |Mercurlo |Mercurlo Mercurio 4:&:3: 2:32 AM |w |%
fig. 104 fig. 105 fig. 106 fig. 107
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BN

14.
15.
16.
17.
18.

7.0 oz £2100%,1 FEX
s

[Fie_Cont st 0% 9

[Fie_Cont_stum 0% 9

aov @|glez @@iow1 EX

CEOTOP

Positioning Instruments
§i7ov B|@s2 Zioow1 EX

[Fie_Cont _stum g% 9 M

- Libretto GRS -~

o>

2
8
i

R

Tastierino Tastierino

v

Morne: |105| |: ~

Desc @ |

Hormne: ilDll Hormne: ilDS

\Desc | \Desc |

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

Lona, ¢ [13° 30' 40,0391 E ¥ llona, ; [13° 30' 40,0391 E ¥ |Lona, @ 13030 40,0301 E M
[® | = | | B < »
F5d !ll!e.n.:l..lr.io. | 45181 653 am i@ i‘% F5d !ll!e.n.:l..lr.io. 45180 6e53 am i@ i‘% #7 [Mercurio | 42=181 6:53 AM |@ |‘%

fig. 108 fig. 109 fig. 110

dopo la battitura dei punti andare sulla schermata principale del programma fig.110
aprite il libretto GPS ed il gruppo di lavoro
selezionate i punti di calibrazione uno per volta

cliccare sull'icona Blocco notes —— posto accanto al nome del punto, comparira la figura 111
spuntare il codice OR solo se il punto é 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 SlI

. premere OK posta in alto a destra dalla figura 113

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

: Py : £ 12.45
Coordinate Coordinate —————
Coord. Maord: Coord. Maord: 1000.000 Coord. Mord: 1000.000
uets Quta
Codici @ La modifica di guesto codice Codici
Oor e Oa puo modificare il calcolo delle OR s Oa
coordinate della
Oaou oc nc staziore. Continuare? Qu oc Cnc
[dro [H)E [ mee Oro (e v
Oat Or Owe T o - O Or e
Oero Oero ‘ Oro
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>>

Calcolo, Proiezione

comparira la figura 114

fig 116

ﬂ Proiezione: Opzioni ﬂ Orientamento Orizzontale

Selerionare | gruppi per i qual Proiezioni precedenti z
calcolare la proiezione [ icoge da fig Greri ‘-
: i Bar.
| Gruppo I Base I MormeFile : x- ¥
v| rilievo BASE_rilevo I
tiligvo2 BASE_rilievoz Orientamento Orizzontale
tilievo3 BASE_rilievo3 A g
= Trasformazione coordinate originali @ Localizzazione: Punti di Controllo
D Utilizzo trasformazione a 7 O Localizzazione: Calcolo
parametri
(25, conversione da IGBOD) O Localizzazione: Modalita Pregeo
Edit 7 parametri O Proiezione su Mappa
| Avanti == | Annulla | <z Indietro | Avanti = ‘ Annulla <« Indietro | Ayvanti = > ‘ Annulla
#4 | [Mercurio ||3| 10:20 PM |@ |‘% %/ Mercurio ‘I;I 10:20 PM |@ |‘% 29 [Mercurio ||3| e 9:35 PM |@ |‘%
fig. 114 fig.115 fig. 116
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/
&

19. 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 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 _ _ 5| Mome ... | CRi.. |CRi.. | Scarto
v [TO% ok [THH Risultati H cst 0373 0.809  0.001
3K, 0.006 g,k 0.5516 - - '
B Scala  [1.00001 H sz 0344 0913 0.004
<< Indietro Wantl == FnLila E |:53 'D.33E| 'D.gl4 D.DDE\

Ang.R. |
2 [Mercurio | «oab s:50 am 58 | Ty o b=l T 0,332 -0.927  0.005
fig. 117 fig.118 fig.119

20. 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)

21. dalla figura 117 premere il tasto Avanti>>

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

NON S| DISPONGA DI PUNTI DI QUOTA S| DISPONGA DI PUNTI DI QUOTA
NOTA
» Selezionare Altezza Ellissoidale o su | * Selezionare localizzazione: Punti di controllo
geoide EGM 96 * Premere Avanti>>

Lacal. Vert. Punti di controlla

*  Premere Avanti>>

Metodo di calcolo
() media punti (@) Per piana

Calcol Eseguito
Risultati

Scarto QM .0 LLYE
Scarto max, n.ons

[ << indetro [ Avanti=» | [ Anndla

o &|Mercuric |«Srbi et an BB

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

* Premere Avanti>>

3| MeridcE 21249 Fine Grientamento

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.
) Bltezza Elissoidale ,m
| == Indietra || Avanti == | | Annuilla | |§5_5"1_r3gg§;[g; Conferma | Annulla
(8 & W (=181 3:06 AM|@|%

fig. 118 fig.119
24. 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).
25. Selezionare Conferma per accettare la configurazione (fig. 119)
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4.2 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
i posizionare la base su di | ®posizionare la base su di un | ®posizionare la base su di
un punto di coordinate | punto di coordinate geografiche | un punto di coordinate
geografiche WGS84 | WGSB84 (latitudine, longitudine e |  geografiche WGS84
(latitudine, longitudine e quota | quota ellissoidica) note (latitudine, longitudine e
ellissoidica) note « disporre dei sette parametri di | quota ellissoidica) note
rototraslazione « disporre dei sette

parametri di 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
21

22

23
24
25

. selezionare il gruppo da orientare
. Premere Avanti>>

. dalla fig 121 selezionare utilizzo trasformazioni a 7 parametri SOlO nel caso in cui vi siate collegate

ad una rete di stazioni fisse (reti VRS) che inviano i dati di correzione riferite al sistema di
riferimento IGB00 o IGS05 (vedere paragrafo )

. premere il tasto [Avanti>>
. selezionare Proiezione su Mappa
. premere il tasto AVANTI>>

Calcolo, Proiezione ﬂ

Proiezione: Opzioni ﬂ

Orientamento Orizzontale

Selezionare i gruppi per i gual Proiezioni precedenti z
calcolare la proiezione DL Gren’ -
-
Gruppo Bace MorneFile : x' Y
V| rilievo BASE_tilievo I
tilievo2 BASE_tilievo2 Orientamento Orizzontale
tilievo3 BASE_rilievo3 - &
= Trasformazione coordinate originali O Localizzazione: Punti di Controllo
[ Utilizzo trasformazione a 7 () Localizzazione: Cacolo
parametri
(es. conversione da IGB00) () Localizzazione: Modalita Pregen
Edit 7 parametri @ Proiezione su Mappa
Avanti == Annulla | <= Indietro | Avanti == | Annulla | << Indietro ‘ Avant] == | Annulla
b’ Mercurio |I3I 10:20 PM |ﬁ |% b’ Mercurio |I3I 10:20 PM |ﬁ |% 6) Mercurio |I:I :'ﬁ 9:35 PM |ﬁ |%
fig. 120 fig. 121 fig. 121a
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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

WIES B4

Ellisscide

Sist. Geodet.

Rappr, cartogr,  [UTM - Fuso 23 w
Zona geograf.  [Generala v

| sooRustmaa  Tutifs
|<< Indigtro | Avanti > | Annulla

o #7||MeridcE |< Bfl 181 7:01 Pm |@ |‘%

* premere Avanti

Local. Qrizz. Su Mappa

s.mome ... [cRi. R |50 [
]

BASE_...
B 100
B 101
B 102 w
C WGS584
® (C) Da Correggere

Calcolo non Effettuato
Risultati correzione

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

|<< Indietro | Avanti > | Annulla

5 W|<@ 191 7:02 PM |@ |‘%

* 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 &Y W|<@ 181 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

Ellisznicle Tnt24
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
Da: A

4
Scala {ppm) ID @ O

TH Ty Tz

Traslazi
[;]sazmme ID— ID— ID—

Rt ! Ry Rz
Rotazione

[sec] ID 0 0
| OK | Annulla

o #7 [MeridcE |1@|:| 7:02 pm‘ﬁré

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

|<< 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 -

| sdofsitala | TuttiFsi
| << 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 l'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.
* Rappr. Cartogr

Oppure

ED50
UTM — Fuso32

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 agoungizona
|<c Indietro | Avanti == | Anulla

£% | MeridcE |< (H iéa 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

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 l'operazione su altri
punti noti) e controllate gli scarti

premere il tasto AVANTI>>

vostro rilievo

per la quota selezionate il tipo di
calcolo piu adeguato per

¢ 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 parametrizona | Agoungizona
|<< Indietro | Avanti == | Anrulla

o #7/||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 () W

| =< Indietro | Avanti == | Annulla

o 47 |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 l'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

ATTENZIONE verificate sempre i dati con altri punti

di coordinate note
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4.3 LEGGI DA FILE

Questa modalita viene usata quando si dispone gia di una calibrazione che & 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

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 il gruppo da orientare

premere Avanti>>

selezionare Leggi da File fig. 123

premere il tasto ...

Premere Avanti>>

selezionare il file di calibrazione (con estensione *.cal) fig. 124
premere il tasto OK posto in alto a destra

dalla fig. 124a premere Conferma

Calcolo Proiezione ﬂ Proiezione: Opzioni ﬂ Open o = YA SNl Fine Orientamento

Selezionare i gruppi per i gual Proiezioni precedenti an
calcolare la proiezione |:||: e

©COoNO O ~PONE

' Program Files

| Gruppo | Base | HomeFils : O Temp
v| rilievo BASE_riievo I 5 Windawes
tilievo2 BASE_rlievoz < >
tilizvo3 BASE_tilievo3

Trasformazione coordinate originali EmiES |hh‘ca\

L' Orientamento & terminata.

[ Utiizzo trasfarmazione a 7
pararmetri Type: IF\Ie di Calibrazione [ *.cal ) w

{es. conversions da 1GE00) Premete il tasto "Conferma” per corwvertire

i dati presenti nel Libretto GPS.

Edit 7 parametri 'm
| Avanti == | Annulla | =< Indietro | Avanti »= | Annulla |<<Ind|etr0 | Conferma ‘ Annulla
b’ Mercurio |I3I 10:20 PM |ﬁ |% 6) Mercurio |I:I 10:20 PM |@ |% 6) |Mercurio |<:,‘ﬁl:l Fi58 AM |@ |% {)) Mercurio <:l¢|3| 3:06 AM |ﬁ ‘%

fig. 122 fig. 123 fig.124 fig. 124a
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4.4 CONVERSIONE COORDINATE da IGB0O (o0 IGS05) a ETRF89 (0
IGM95)

Quando si lavora utilizzando le reti di stazioni fisse (reti VRS) che trasmettono le correzione da basi
aventi coordinate IGB0O0 o IGSO05, per trasformarle in coordinate WGS84 (ETRF89 o IGM95) si dovra
effettuare la seguente procedura:

1. Dalla schermata principale cliccare sull'icona

Selezionare i gruppi per i qual
calcolare la proiezione

Gtuppo Base

V| rilievo BASE_tilievo
tilievo2 BASE_tilievo2
tilievod BASE_tilievod

Avanti == Annulla
#% [Mercurio ||3| 10:20 PM |ﬁ |%

2. selezionare il (o piu) Gruppo(i) di lavoro da orientare

3. premere il tasto Avanti>>

Proiezioni precedenti
[ieage da file:

NormeFile :

Trasformazione coordinate originali

|:| Utilizzo trasformazione a 7
parametri
(es. conversione da IGBOO)

Edit 7 parametri

|<< Indietra | Avanti == | Annulla

#4 | [Mercurio ||3| 10:20 PM |@ |‘%
4. dalla finestra Proiezioni precedenti  attivare la casella Utilizzo trasformazione a 7 parametri

Proiezioni precedenti
[ Legge da file

MomeFile :

Trasformazione coordinate originali

Utiizzo trasformazione a 7
parametri
(es. conversione da IGBOO)

Edit 7 parametri

|<< Indietra | Avanti x> | Annulla

#4 | [Mercurio ||3| 10:23 PR |@ |‘%
Edit zona Geograﬁcg

Zona [WGS B4

5. premere il tasto edit 7 Parametri

Parametri conversione dafa WGS 84
Da: A

K:
Scala (ppm) o016 @

T Ty Tz:
[Tfa]s'az'ﬂne Jos3e [oeso [oamt
m

Rx : Ry @ Rz :
Rotazione I I

0.014 |0.011  [0.028

[sac]
| OK | Annulla

& ’m|.3. 11:04 PM |@ |‘%
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6. inserire nei campi corrispondenti i 7 parametri forniti dal gestore del servizio

esempio

di seguito vengono riportati i 7 parametri
= 1

Validita® delle coordinate.
Le coordinate mostrate nel sito sono valide a partire dal 20 maggio 2007,
Per maggiori informazioni o per avere le coordinate precedenti a tale data,

contattaci oppure visita la sezione inquadramento della rete

Elemento Walore Unita di misura
1 0.536109 [m]
i 0.650922 [m]
s -0.481804 [m]

Ry (Ry) -0° 0" 0.014333263"

Ry (R 0°0'0.011519077"

Ry (R3) 0° 0' 0.028950338"

K -1.659014*10°%

questi dati vanno inseriti cosi come visualizzati

tx=t1=0.536109 ty=t2=0.650922 tz=t3=-0.481804
rx=r1=-0.014333263 ry=r2=0.011519077 rz=r3=0.028950338
k=-0.01659014 (in mercurio il k & espresso in 10° ossia parti per milioni)

Attenzione qualche gestore fornisce i parametri con il segno invertito, pertanto tutti i dati vanno

cambiati di segno
Edit Zona Geografica -E

Zona [wics a4

Parametri conversione dafa WGS 24
Da: I

K
Scala (ppm) I-D.D].Ev O

Ti: Ty Tz
‘[I'I;a]s\azione Iﬁ lﬁ Im

Ry Ry ! Rz
| oK | Arnulla

& W‘I;I 11:04 PM |ﬁ |‘%

7. dopo aver inseriti i dati premere OK

Proiezione: Opzioni ﬂ

Proiezioni precedenti
[]Legge da fle

MormeFile :

Trasformazione coordinate originali

Utilizzo trasformazione a 7
parametri
(es. conversione da IGBO0)

Edit 7 parametri

|<< Indietro | Avarti = > ‘ Arnulla

#% Mercurio ‘I;I 10:23 PM |ﬁ |‘%
Orientamento Orizzontale

8. premere il tasto Avanti>>

z
Grer, -
Elar
=7 v
S wesE
Orientamento Orizzontale

(O Localizzazione: Punti di Contrallo

(O) Localizzazione: Modalita Pregeo

O Froiezione su Mappa

|<< Indietro | Avanti = > | Annulla

#2 | |Mercurio ‘I;I 11:04 pM|@|E

9. selezionare il tipo di orientamento planimetrico da visualizzare (vedere paragrafi precedenti)
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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
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

- rosso). Ciccando sull'icona = vengono attivati i vari snap per la selezione grafica

Nougkrw NMNE

Disegno E‘ Punto o . Punto I: Fine linea
libero nodo medio ”/D

intersezione Centro [ ] tangente Vicino a..
o | %

cerchio
Selezione metodo di picchetta... ﬂ

Selezionare il metoda di picchettamento Selezione dei punti da picchettare., Selezione del punti da picchettare., Selezione dei punti da picchettare.,
[]c1 EEE Qf
i ez ==
Picchetta... Cca ez
(1100 pt a
(@ Fur 1101 [ p=z
Linea ET] - 3 0103
0
: ©a0bo
* = Presente in staz. come pt.di dett, Im
@ = Presente in grup, come pt.di dett, ‘ !
,T ’T Iﬂnt‘ TDp| Prit, Gos |Pnt. O lSeI‘ Graf] [Pnt. Top let. Gps| Prt. Ori |Se\. Graf] [Pnt‘ Top ] Prit, Gps l Prit, Ori| Sel, Graf ]
Mercurio |43+ 1e1 8:03 AM |@ |‘% =R =8 =8
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
Picchettamento ﬂ Picchettamenta ﬂ Picchettamento a
Gi7.4v W@|g70 £&Z1won1 FX Gy @70 &Z1oow1 FX [@§i7sy @g&7+0 &F 1001 FX
Punto [ 2 RN EE Ponto [ oz BREE P [ 3 R (B

Coordinate Att.  Coordinate Pt. Tipo di riferimento [Assolte
Mard | 0.002  Nord | 0,332 |C00rdimate assolute v & Sud [m]

Est | D002 Est | -0.918 S 0.332
Elev.[ 116605 Ekev.[ 117.463 A Ovest [m]

Altre opzioni

Differenza Sequenza IOrdine di selerione v ' AN
D.or, [m] &

[ 0.019
Precis, Or. (0023 Mord [ D334
T Tol [m] - 0.977 [
Precis. Wert. | 0.011 S5 D EED e ID ™ — lD.\rert.[m]
Elery, 0.768 Memiotizza il punto Iﬁ |¢ Iﬁ [ o7@ @Puto Oord
<< Conferma _ << << | Conferma |V1C1NO
Tept (% opz | O Al st rif| 2 ar Pept| % Opz [Q an| ;4 rif| 2 G Tept| % ope | @ 2l 23 R[5 Gr
&% [Mercurio |13 14 £%||Mercurio (1318 8:14nm|ﬁ|% &% [Mercurio | (=18 ‘@P@,
fig. 129 fig.130 fig,131
10. Selezionare la finestra Opz. % Opz | fig. 130
11. In Tolleranza impostare 0.03 m, olleranza [m] 0.03 fig. 130
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12.
13.

14.
15.

16.
17.
18.

19.

20.

21.

22.

23.
24,
25.

&

& TOPCON

attivare la casella Memorizza il punto solo se lo voglio registrare dopo averlo individuato
per picchettare il punto potete usare la schermata RIF [+ RIf

selezionare NORD

posizionare lo schermo del controller rivolto a Nord

la linea verde I~ indica la direzione da prend

ere per andare sul punto

la linea rossa A indica la direzione di camminamento

per tracciare il punto si deve far coincidere la linea A con la P, in tal maniera si sta camminando

nella direzione del punto
vengono mostrati anche le compon

&‘ g
ng wlgra2 £ 100 §iiay @lghasz &5 100
Punto 102] § punto [ 102
N
N
| )
177 | === = __ 77 | i

asud: L1164 &Est: 2211 ASud: 1330 AEt: 2o A50d: 1,325 HEst: 2217
‘ 2= | conferma | SISO << | conferma | WICING << |[/confermsl NERABUATO)|
Brt[RomlOalartl Pal |Brt[2 om|@aldril Pal 2Pt [Koel@alqril#arl
&Y Mercurio | (Seran 8113 J\le|% £ Mercurio ety sz am @ Ry £ Mercurio | 4o 10 8:13 “":@|%.

fig. 132 fig. 133 fig. 134

un'altra schermata per il tracciamento ¢

la finestra GR [w_GrJ, dove vengono mostrate

graficamente le componenti per arrivare al punto anche in questo caso bisogna orientare il

controller a NORD (fig. 132, 133, 134)

ira in basso a sinistra

a seconda della tolleranza impostata compar
V. ﬁ per distanza dal punto maggiore di 50 volte la tolleranza

impostata, ad esem

pio 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)
avrete trovato il punto non appena comparira la scritta individuato in basso a sinistra (udirete un

suono differente) (fig. 100)

premere CONFERMA per passare al punto successivo

per uscire dal picchettamento premere <<
ripremere <<

5.1 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]

ogkwdE

7.

comparira la fig. 135
selezionare LINEA fig. 136
Premere il tasto >> fig.136

Selezione metodo di picchetta... ﬂ

Selezionare il metodo di picchettamento

Picchetta...

24| |Mercurio |4:,‘¢|3| 8140 AW |ﬁ|%
FIG.135

Selezione metodo di picchetta... ﬂ

Selezionare il metodo di picchettamento
Picchetta...

() Punto singalo

Lines

24| |Mercurio |4:,‘¢|3| 8140 AW |ﬁ|%
FIG.136

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

A F0.332

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

<

. &j‘ Mercurio |i:—,li'lzl 8:42 AM |@ |%
* premere il tasto >>

8. comparira la schermata

Opziont di Picchettamento ﬂ

Dist. da Pt Iniziale ID— m

Dist. dla Pt Finale P m

[N intervall v |o

|Destra v |o m

fsu v |o m

|Pend. Orignale  v| o %
[ =< [ =

9' a)) Mercurio |4_’_‘,!ilil 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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CAMPI

DESCRIZIONE

Opzioni di Picchettamento a

Sigla + num,

Dist., da Pt Finale

. intervall v

i

Pend. Criginale  »| |0 %

T

&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 ﬂ

I -

=2
]
&
a
5

Dist. da Pt Iniziale

l—
lU—
Dist. da Pt Finale lEI—
lU—
ID—
lﬂ—

Destra

}

Su v

Pend. Criginale  w

<< >
£7 [Mercurio | 42= 181 842 Am‘ﬁlﬁ

]

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
| o

[ in

Ell |
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

Opzioni di Picchettamento ﬂ
Sigla + rum. v |PtPicch

Dist. da Pt Iniziale o

Dist. da Pt Finale

== ==
2% ||Mercurio | 49+ 161 8143 AM |ﬁ ‘%

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 >>
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13.

14.
15.

16.
17.

18.
19.
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&
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Selezionare la finestra Opz. P Opz J fig.104

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
¢ 059
Mitisv @|ghs+z £ 100%,1 |EX §iiiev @@+ £F 100%,999 §TD
Punto pl] S Purito rl

Tipo di riferimento —— Tipo di riferimento
Coordinate assaolute - |F‘icchettament0 L linea v|

Coordinate assolute ,7
Stazione base _

{Punto precedente T Alt —
[|Riferimento locale da archivio TS e

gRiferimenta locale con GPS Sequenza |Ordine di selezione v|
Picchettamnento su linea
Tolleranza T[] 0.02 Tolleranza [m]
Memarizzza il purto [ Mermnarizzza il punta [ ]
| Zept| % opz | @ 2] AR & ar [ | BEpt] % ope | O Al 24 Rif | & Gr
- 8
fig. 104 fig. 105

<059

i [MeridcE ¢ 105
Gillevy @|lghe+z & 100%,1 [FX

Purto o e

=]
rSelezione da libretto GPS "
Gruppo [123
Mome punto [c2 ~—
c3
100
101

103

Dlong. © 5.474 D.Trasy, + -1.115

o | g EEERN s e
[Brpt] % ope |Oal)sdrif| o
= =R
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6 ALLEGATI

6.1 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

6.1.1 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, S| per aggiunger, NO per

uscire dalla schermata di inserimento dati fig. 22
MeridCE <% 2032 €3 | 5F | Meridce £ 2032 (D) 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 ; i~ Libretto di Campagna
EFLibretto GRS E- Libretta GRS
Aggiungi un pt.d'orientamento C. Nord: l:l C. Nord: (1000 = e ==l =

' Grafica cet [ 1| |cEt [0
| [

arientamento?

“Wuoi inserire un altro punto di
;Z"

Punti =
.. : [1[2[3]a[s5]6[7[8[a[0] Ti[+ oK Annul
di otientaretito~ [ [Salvie Tl olplel:
! \ [s[a[fla[n]j[k[1][b]a |
f e & [z][z[c[v[b[n[m[.[.[-T+
[T [ [Trl_ [cn]as] v [+] [+[t]<]=> KNI
File Conf Strum l'i'l %- ﬁ | M E|‘ E"
fig. 19 fig. 20 fig. 21

6.1.2 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
o)) premere OK per I'importazione fig. 26
h) se aprite la rlga punti orientamento potrete osservare i punti importati
rImportazione file a campi limitati—— -Importazione file a campi limitati——
n X Ta] . . . . =]
cartela: ‘Tutte & oot v” annila | Righe di intestazione ; _ﬂ Righe di intestazione : _
Punti dhorientamento TipD:|Tutt| e ") 'l Carattere separatore © Carattere separatore :
PuIti in comune : () Spazio (@ virgola () Tabulatore (O) Spazio @ Virgala () Tabulatore
] Muovo. . g Contenuto dei campi Contenuto dei campi
Apri 08/00 18l |1 | _____ v|4: | v| 1 |Nume v|4: ‘Quﬂta 'l
Salva con Mome 08/09 18
Salva G | [Blpocumento... Modeli 0309 12| 2= s [ ]| |: [Chord ()
—— P ®Dorumentn... Modeli 03/09 12| ||z [ le: [ || |2 [Estixy e [ -]
ool H B)Elenco atthitd Modeli 03709 12)
Esporta dati H [JElenco attivits Madeli ngfoa 12| | | ] Eimina gl apici dai nami [ Elirmina gli apici dai nomi
Esci e salva @EsemplDZSU Esernpi 08/09 187
Escisenzasalvare [ [[» | 4 \ i | i : - ‘\1
@@nf Strum KE1 S T | N E|A E“ E‘A E‘A
fig. 23 fig. 24 fig. 25 fig.26
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IMPORTAZIONE FILE DXF TRAMITE IL PROGRAMMA D | TOPOGRAFIA

« TOPCON
6.1.3

PER PC MERIDIANA

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

Lpaabirs

;A_l
Je)=)=N] EEE 2 o e « s | @cansinn

oot e tons o e s e

x
&)
”
-
]
X
®
]
7
5]
5l
S
a
x

s [

| punti di callbra2|one oda plcchettare conviene collocarli nella lista dei punti di orientamento

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

nell’

Per aggiungere i punti basta selezionare il comando aggiungi riga

El @ Libretko PE, Coordinate (0 Grup.)

elenco punti di orientamento

----- iED Punti di arientarnento

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

Se avete dei punti grafici per trasferirli nell’elenco

- @ Libretto Pt. Coordinate (0 Grup.) di punti dorientamento seguite la seguente
orientamento - ian Punti di arientamentao procedura;
selezionare

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

Utilita/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

| twova s, | Ellsava BlSabaconn.., @Salvaunac.., | [ Chiud Pregau . o

P A

I SB o wsne o |busmomee] selezmnate i puntl a sezmne terminata premere il
Agaiunge ri, Libretts Topografic

e | v |1 o e e | ] tasto destro del mouse, comparird la seguente

? Eﬁge“m coord | [0 s ere| owresea| 12a.1] !

e — ! schermata

[Bordinalata 5 ::;t:: Livello Digi ]

E"DVE nell @ profi Punti grafici selezionati: 37

Wrosnga.. B pregeo

B rova e feradl Trasfetisco ?

Bl rebela o, “ Mo

B DatiStrume..,

procedete nello stesso modo fino a quando non

=lofx|

avete inserito tutti i punti di calibrazione ed i punti | “on.te st ha V..«
da picchettare —

o 1=

@uessinaest.. ]

*\Precedente o a

® Ridsagna 3 B

3 [ |

- Punto : |

Pt conil.. Y n

/ Linea. 3 i)

//\ines paralele X 3

oo lu ™ B

DO | Wk ficancela Sotuve SoCopia N

Possono essere selezionate delle Enta grafiche [ 1229 -3.167 [ o /)

premere il tasto si

nella lista punti d’orientamento compariranno tutti i
punti selezionati
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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|
P9 Fie mModfica ¥isuaicza Disegna Uscte Strum, | Opzieni Uity Finestra 7 =13 x|
| @muove (oo | Elsava S Hiudi | @ antepriva...  EuDisegnas
Ui di misura angal
@rresra [Documenta ] Lud
- = Contenuto del docya | —
QlRedl Time: @ Libretto Topogr Pani
£8Real Time @ Libretto GPS (0 Tiei inea
£ Ubretts Pt Co St testo
£\ Spostafie.. Punti di orie St di quota (dimensiore)
=
B Massima est. . A pe 101 Colore.
2 P, Baz—
F\precedents 2
B pr, 100
% pr 101
% Ridisegna i Tt 100 Sertee Curve diLivallo
e b 103
- B Sagame strade
R b 104 -
wiePURED con ... ot 105 Sceka tavolstta
_/ Unea :i PE. 106 Calibratay, gl
P 107 Calloratay, pt. sparsi
# lines pardlele %m0 Sospendcaltr, tay, o
3 punti 4 P ljll Risttiva calbr, tay, n
Q3punti < | 3 o
DO E | e | EBjcancella | 4 Muove Qcopia [Bcala Biructa >
Cpzin di disegno per ke Entita con nome. [ 13146 3,875 [ o 4
Disegno Entita con nome = x|

Aspel | Testo | Pasizione | Fotazione | Lista dei btodell di disegno:

[ Enfita Topogiafiche

Simbolo Stazioni
’V ¥ Viskile Colore I:I ‘ Funii Dettagio
Purti Dett. OR
N Funi Detl, FO
s Purti di Orientamento
¥ Vishils Coloe ¥ D ‘ Eniila GPS

Enita Pregea
Eniits Grafiche con nome
Modell personalizzati

Desciizione/dentificativo/Commento
( I~ Wisibile Colore I:I
Seleziona tuiti modeli

Ducts

’7|_Vis\hile Colore 7 I:l ‘ Agglungi Modello | Cancella Hodello

SalvalistaCig | Carica Lista Cig
Appica

SelvaValoiCi | CaricavVeloiCiy | vaiDelat | [ ok | Aol |

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.Fw1] E Py [=] ]
il Modffica Visualizza Disegna Uscte Strum.  Opezioni Utlity Finestra 7 =& x|
QT e = Bl sabaconn.,. @@Sakaunac.. | (] chiudi | @anteprima...  &EuDis
Gyrnestra [Documento ] 3

2 procl 4
CReal Time optes
§8Real Tme Hrrcs

o pres
£\ 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
@ profii

A unee parallsle ] progen
C 3punti vstam v
Oapunt < | >

ENal=0 s ancella | e muove GCopia s, 5cala @ructa

Possano essere selezionate delle Entes grafiche [ 20215 : 440 [ [o 7

Salvare il file con file\salva con nome, da qui selezionare I'estensione *.fce per versione MERCURIO 2008.
2l

Salva con nome

Salvain ImDesktop j ==

Y Documenti [ 6hSS Software CIRIR

b3 Risorse del computer [~ gpsolution CIRIR_CONFIS
(S Risorse di rete [CAHP_fotoramera (2] Traspunta
12 .5p2 Firmware [Jipan_sno_IT [Z] turbogz
13001 [Zdmeridiana CE [Z3%_martina
(_1fc100_300_IT CdPecdu_z_14

Marie file: IF'arc_geDtop Salva I
) idi f Annulla |

A

Salva come:

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 Mercurio ce aprite il file importato.
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6.2 RESETTAGGIO RICEVITORE GPS

6.2.1 GR3 - HIPER - LEGACY - GB500

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 (a seconda del ricevitore utilizzato)il tasto: FN per HIPER o Legaci; Function per
GR3; REC per GB500

3. accendere il ricevitore GPS premendo il tasto verde

4. il tasto d'accensione (verde) va rilasciato subito dopo I'accensione del ricevitore

5. il tasto FN (o Function o REC) va rilasciato solo quando i due led (STAT e REC) da verdi fissi
diventano arancione lampeggianti

6.2.2 GMS2

Selezionare la bandiera di windows

selezionare settings/control panel

selezionare l'icona gmstools

premere ent

selezionare la finestra append

premere clear nvram

selezionare la finestra GPS ed attendere il tracciamento dei satelliti
visualizzati i satelliti uscire dal programma

uscire dal pannello di controllo

O©CoO~NOOUA~,WNE

6.3 RESETTAGGIO PALMARE SOFT-RESET
6.3.1 SOFT- RESET FC100 o FC200

Per effettuare il resettaggio del controller 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

6.3.2 SOFT- RESET FC1000 o 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

6.3.3 SOFT — RESET GMS2

Per effettuare i reset del palmare premere il pulsante posto nello scomparto contenente la memoria SD

6.3.4 SOFT — RESET F300

Per effettuare il resettaggio del controller premere contemporaneamente i tasti F1 e F4 fino a quando non il
palmare non si spegne. Dopo una decina di secondi il palmare si riaccendera e comparira una schermata
che vi chiedera se volete attivare il Wireless — Premere il tasto NO
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6.4 RESETTAGGIO PALMARE HARD-RESET

ATTENZIONE: I'Hard Reset vi fara perdere tutti i da ti
che non sono contenuti all’interno della Storage Card
(per FC200 - FC2000) ,CE-Card (FC100- FC1000) o
DiskOnChip (per F300), per questo motivo e importante
che salviate i vostri dati dentro la memoria Rigida

6.4.1 HARD — RESET FC100 - FC200

Aprire lo scomparto in alto in alto a destra (0 in basso a sinistra a seconda di come tenete il controller)
troverete un pulsante bianco che dovra essere premuto con il pennino.

6.4.2 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.

6.4.3 HARD — RESET GMS2
1. premere contemporaneamente i tre tasti:
d. ESC
e. ENT
f. TASTO RESET (scomparto scheda di memoria SD)
2. itre tasti dovranno rimanere premuti fino a quando il monitor del palmare si spegne

6.4.4 HARD — RESET FC300

Premere contemporaneamente i tasti F1 , F4 e Tasto d’accensione/spegnimento

6.5 SPEGNIMENTO e ACCESSIONE RICEVITORE GPS

e 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

SOLO PER HIPER

* 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

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