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Dane techniczne TPSI1200+

Modele i opcje sprzetowe

TC

Pomiary katowe °
Pomiar odlegtosci (IR) °
Pomiar odlegtosci bez reflektora (RL)
Pomiar duzych odlegtosci (Long Range)
Zmotoryzowany
Automatyczne rozpoznawanie celu (ATR)
Power Serach (PS)
Diody tyczenia (EGL) o)
Sterowanie zdalne (RX1220) o)
Dioda laserowa GUS74
SmartStation (ATX1230, ATX1230GG) o

e Standard

Pomiary katowe
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o Opcja

Opis

Bardzo doktadny i wiarygodny system pomiaru kata sktadajacy sie ze szklanego kregu z naniesionymi liniami
kodowymi, ktore s3 odczytywane przez liniowa matryce CCD. Specjalny algorytm wyznacza potozenie linii
kodowych na matrycy i wykonuje precyzyjny pomiar ciagly. Poniewaz opis kregu jest absolutny i ciagly do

rozpoczecia pomiaru nie jest potrzebna inicjalizacja.

Dwuosiowy kompensator nieprzerwanie monitoruje wychylenie osi gtéwnej instrumentu. Kompensator zawiera
oswietlony wzorzec linii na pryzmacie, ktéry odbity dwukrotnie w zwierciadle ciektym, tworzy horyzont odniesienia.
Odbity obraz wzorca linii jest odczytywany przez matryce liniowa CCD a nastepnie wykorzystany do
matematycznego okreslenia obydwu sktadowych wychylenia. Sktadowe te s3 natychmiast uzyte do skorygowania

pomiaréw katowych.

Model 1201+
Doktadnosé¢ (odch.std. ISO17123-3)
Hz, V: I (3<)
Najmniejsza wyrw. wartosé: 0.1 (l<)

Metoda odczytu:

Kompensator:
Zakres roboczy: 4 (79
Doktadnosé: |0.5” (29

Zasada dziatania:

’ 0.5” (2<«)
kompensator dwuosiowy centralny

2”7 (6cc)
0.1 (I

Enkodery absolutne, diametryczne, odczyt ciagly

Model 1202+ Model 1203+ Model 1205+
3 (10<) 5 (15¢)
0.1” (5%) 0.1” (5%)
107 (39 107 (39




Pomiary odlegtosci (tryb IR)

Opis
Dioda podczerwieni (IR) dalmierza (EDM) emituje widzialng wiazke, ktora pada na takie cele jak pryzmaty i folie
odblaskowe. Odbite swiatto pada na czuty foto detektor i jest zamieniane na sygnat elektryczny. Odlegtosc¢
wyznaczana jest nowoczesng metoda techniki pomiaru przesunigcia fazowego. Czestotliwos¢ modulacji 100 MHz
zapewnia wysoka dokfadnos¢ pomiaru odlegtosci. Wspotosiowosé i mata rozbieznos¢ wiazki wraz z funkceja
automatycznego rozpoznawania celu (ATR), umozliwia szybkie i doktadne tréjwymiarowe sledzenie celow.
A B C
Zasieg
Pryzmat standard (GPRI): 1800 m 3000 m 3500 m
3 pryzmaty standardowe (GPR1): 2300 m 4500 m 5400 m
Pryzmat 360° (GRZ4,GRZ122): 800 m 1500 m 2000 m
Mini pryzmat 360° (GRZ101): 450 m 800 m 1000 m
Mini pryzmat (GMPI01): 800 m 1200 m 2000 m
Folia odblaskowa (60mm x 60mm) 150 m 250 m 250 m
Najkrétsza mierzona odlegtosé: [.5m
Warunki atmosferyczne: A:  Silna mgfa, widzialnos$¢ 5 km, lub silne nastonecznienie, silne falowanie
powietrza

B: Lekkie zamglenie, widzialnos¢ ok. 20 km lub umiarkowane nastonecznienie,
lekkie falowanie powietrza
C: zachmurzenie, brak mgly, widzialnos¢ ok. 40 km, powietrze nie faluje

Doktadnos¢ (odch. stand. 1ISO17123-4) / Czas pomiaru

Tryb standard : | mm + .5 ppm / zwykle 2.4 s
Tryb szybki: 3 mm + 1.5 ppm / zwykle 0.8 s
Tryb sledzenia: 3mm + 1.5 ppm / zwykle <0.15 s
Tryb usredniania: | mm+ [.5 ppm
Najmniejsza wysw. wartos¢ 0.1 mm
Metoda
Zasada pomiaru: Pomiar fazowy
Typ dalmierza: Wspotosiowy, laser, podczerwien
Fala nosna: 660 nm
System pomiarowy: Specjalny, analizator przesunigcia fazowego ~ 100 MHz

Pomiar odlegtosci bez reflektora

Opis
Dalmierz (EDM) wykorzystujacy PinPoint R400 wysyta do celu doktadnie zogniskowana widzialng wiazke czerwonego
lasera. Pomiar jest wykonywany przy wykorzystaniu zoptymalizowanego Systemu analizujacego przesunigcie fazowe,
umozliwiajacego pomiar odlegtosci nawet ponad 400 m. Wspotosiowos¢ wiazki i bardzo mate rozmiary plamki
zapewniaja niezwykla precyzje celowania i wysoka doktadnos¢ pomiaru.

Technika EDM PinPoint R1000 zapewnia bezreflektorowy pomiar odlegtosci nawet ponad 1000 m. Dla realizac;ji
bezreflektorowego pomiaru na tak duze odlegtosci opracowana zostata nowa technologia. Gtéwnym elementem
dalmierza (EDM) jest System analizujacy, ktory wykorzystuje modulacje czestotliwosci z zakresu 100 MHz. System
analizujacy okresla podczas kazdego pomiaru indywidualne cechy zaréwno wiazki mierzacej jak i celu. W rezultacie
znane s3 parametry kazdego pomiaru. Odlegtos¢ jest obliczana przy uzyciu zaawansowanej techniki przetwarzania
sygnatu wykorzystujacej zasade maksimum — prawdopodobienstwa. Oprocz gwattownego wzrostu czutosci a zatem
takze zasiegu pomiaru bezreflektorowego, nowy system zapewnia doskonata doktadnos¢ i wiarygodnos¢é pomiaru.
Nawet podczas pomiaréw w deszczu, mgle czy duzym zapyleniu. W dodatku system pomaga wyeliminowac bfedy
poprzez sygnalizowanie wykrycia wielu celow w zakresie wiazki pomiarowe;.



Zasieg PinPoint R400

Kodak Grey Card, 90% odbl. 200 m 300 m > 400 m

Kodak Grey Card, 18% odbl.: 100 m 150 m >200m
Zasieg PinPoint R1000:

Kodak Grey Card, 90% odbl.: 600 m 800 m > 1000 m

Kodak Grey Card, 18% odbl.: 300 m 400 m > 500 m

Zakres pomiaru [.5m do 1200 m

Odlegtos¢ jednoznaczna: Do 1200 m

Warunki atmosferyczne: D: Silne nastonecznienie, silne falowanie powietrza

E: Cel w cieniu, zachmurzenie
F:  Pod ziemia, noc i swit

Doktadnos¢ (odch. stand. ISO17123-4) /| Czas pomiaru

Om-500m: 2 mm + 2 ppm / zwykle 3-6 s, max. 12's
>500m: 4 mm + 2 ppm / zwykle 3-6 s, max. [2s
Woarunki atmosferyczne: Cel w cieniu, zachmurzenie
Najmniejsza wysw. wartos¢ 0.1 mm

Tryb sledzenia *
5mm + 3 ppm Zwykle 0.25 sek.

*) Dokfadnosé i czas pomiaru zaleza od warunkéw atmosferycznych, celu i warunkéw celowania

Rozmiar plamki lasera

Na 20 m: 7 mm x 14 mm
Na 100 m : 12 mm x 40 mm
Na 200 m: 25 mm x 80 mm
Metoda
Typ dalmierza: Wspotosiowy, widzialny, czerwony laser
Fala nosna: 660 nm
System pomiarowy PinPoint400/1000: | Specjalny, system analizujacy 100 MHz — 150 MHz

Pomiar laserowy na duze odlegtosci

Opis
Laserowa wiazka dalmierza wykorzystujacego PinPoint R400 moze by¢ réwniez wykorzystana do pomiaru odlegtosci
z zakresu 1000 — 12000 m, z uzyciem reflektoréw lub folii odblaskowych. Widocznos¢ wiazki lasera upraszcza
celowanie na odlegte cele, gdyz odbite od pryzmatu $wiatto jest widoczne nawet z 5000m. Odlegto$¢ jest mierzona z
uzyciem techniki podobnej jak w pomiarze w podczerwieni.

Podobnie jak PinPoint 400, laserowa wiazka PinPoint| 000 moze wyznacza¢ odlegtosci do 12000 m. Gtéwnym
modutem EDM jest takze system analizujacy (podobny do systemu uzywanego w pomiarach bezreflektorowych) lecz
pracujacy na czestotliwosciach pomiedzy 100 i 150 MHz. Odlegtos¢ jest wyliczana metoda estymacji bazujac na
zaawansowanej metodzie przetworzenia odebranych sygnatéw. Zapewniona jest wysoka doktadnosc¢ i wiarygodnos¢
nawet podczas pomiaréw w deszczu lub sniegu oraz wykrywanie wielu celéw w zakresie wiazki mierzace;.

A B C
Zasieg
Pryzmat standard (GPR1): 2200 m 7500 m >10000 m
Folia odblaskowa (60mm x 60mm) 600 m 1000 m > 1300 m
Zasieg na pryzmat: 1000 m do 12000 m
Odlegtos¢ jednoznaczna: do 12000 m
Woarunki atmosferyczne: A:  Silna mgta, widzialnos¢ 5 km, lub silne nastonecznienie, silne falowanie powietrza
B: Lekkie zamglenie, widzialnos¢ ok. 20 km lub umiarkowane nastonecznienie,
lekkie falowanie powietrza
C: zachmurzenie, brak mgly, widzialnos¢ ok. 40 km, powietrze nie faluje



Doktadnos¢ (odch. stand. ISO17123-4) /| Czas pomiaru

Wszystkie zakresy pomiaru :

Najmniejsza wysw. Wartosé
Metoda

Zasada pomiaru:

5 mm + 2 ppm /zwykle 2.5 s, max. 12's
0.1 mm

System analizujacy

Szybkos¢ obracania sig :

Typ dalmierza: Wspdtosiowy, widzialny, czerwony laser
Fala nosna: 660 nm
Instrumenty zmotoryzowane
Szybkos$¢ maksymalna
’ 45°/s

Automatyczne rozpoznawanie celu (ATR)

Opis

Sensor ATR emituje niewidzialng wiazke, ktéra jest odbijana przez dowolny standardowy pryzmat (nie s3 wymagane specjalne
pryzmaty aktywne) i odbierana przez wbudowana w lunete kamere CMOS. Maksimum odebranego sygnatu jest okreslane w
stosunku do srodka kamery. Wyznaczone w ptaszczyznach poziomej i pionowej przesuniecia s3 nastepnie wykorzystane do
automatycznego pozycjonowania krzyza kresek lunety na pryzmat. Aby skroci¢ czas naprowadzania, krzyz kresek jest ustawiany
na pryzmat z dokfadnoscia tylko ok. 50 w stosunku do faktycznego $rodka pryzmatu. Pozostate przesuniecia sa uwzgledniane

matematycznie do odczytow Hz i V.

Zasieg
Pryzmat standard (GPRI):

Pryzmat 360° (GRZ4):

Mini pryzmat 360° (GRZI):

Mini pryzmat (GMP101):

Folia odblaskowa (60mm x 60mm)
Najkrotsza mierzona odlegtosc:

Tryb ATR Tryb LOCK
1000 m 800 m
600 m 500 m
350 m 300 m
500 m 400 m
55m
I1.5m 5m

Doktadnosé (odch. stand. ISO17123-3) / Czas pomiaru

Dokt katowa Hz, V dla ATR
Dokfadn. pozycjonowania :
Czas pomiaru (GPR1) :

I!Y
+ | mm
3-4s

Doktadnos¢ pozycjonowania pryzmatu z uzyciem ATR zalezy od wielu czynnikow takich jak doktadnos¢ wewnetrzna samego
ATR, doktadnos¢ katowa instrumentu, rodzaj pryzmatu, wybrany tryb dziatania dalmierza i skrajne warunki pomiaru. ATR ma
podstawowe odchylenie standardowe na poziomie + Imm. Dla powyzszych odlegtosci doktadnos¢ katowa instrumentu ma

zasadnicze znaczenie i wskazuje na dokfadnos¢ ATR.

i _ s a=  Pryzmat Leica 360°

14 ! 4 @ Pryzmat okragly Leica Geosystems AG

mm Doktadnosé ATR [mm]

:t — . m Odlegto$é [m]

Szybkos¢ maksymalna (Tryb LOCK)
Prostopadle (tryb standard):

Radialnie (tryb sledzenia) :

Wyszukiwanie celu
Czas szukania w polu widzenia:
Pole widzenia :
Definiowanie okna szukania:

Metoda wyznaczenia
Zasada dziatania:

Typ:

Doktadnosé katowa instrumentu [“]

5m/sna20 m, 25 m/s na 100 m
5m/s

Zwykle 1.5 s
1°30°
Tak

Przetwarzanie obrazu cyfrowego

Laser podczerwony



Wyszukiwanie celu: funkcja Power Search (PS)

Opis

Ten szybki i pewny sposob wyszukiwania pryzmatu, dziata na zasadzie cyfrowej obrébki sygnatéw wystanych i
odebranych. Niewidoczna wigzka-ptaszczyzna laserowa o rozpigtosci na wysokosc 40 gradow i szerokosci 0.025
grada, jest wysylana w czasie obracania sig instrumentu wokét jego osi gtéwnej. Gdy pada na pryzmat, odbity sygnat
jest weryfikowany w instrumencie. Jezeli odpowiada sygnatowi wzorcowemu pryzmatu, okreslana jest pozycja
pryzmatu i instrument zatrzymuje sie. Nastgpnie uruchamia sig funkcja ATR, dokonujaca precyzyjnego
pozycjonowania na srodek pryzmatu. Technika ta uzywa standardowych pryzmatow (nie wymagane sa pryzmaty

aktywne).

Zasieg
Pryzmat standard (GPR1):
Pryzmat 360° (GRZ4):
Mini pryzmat (GMPI01):
Najkrotsza odlegtosc¢:
Wyszukiwanie celu

Czas szukania :
Domyslny obszar szukania :
Definiowanie okien szukania:

Metoda wyznaczenia
Zasada dziatania:
Typ:

Diody tyczenia (EGL)

300 m
300 m (bardzo dobrze widoczny)
100 m
[.5m

Zwykle <10
Hz: 400 gradow V: 40 gradow
Tak

Przetwarzanie obrazu cyfrowego
Laser podczerwony

Zasieg
Zakres roboczy :
Doktadnos¢

Dokfadnos¢ pozycjonowania :

Dane ogolne

5m-150m

5 cmna odl. 100 m

Luneta
Powiekszenie :
Otwor wejsciowy obiektywu :
Pole widzenia :
Zakres ogniskowania :
Klawiatura i wyswietlacz
Wyswietlacz :
Klawiatura :
Jednostki katow :
Jednostki odlegtosci :
Potoz. lunety :

Rejestracja danych
Pamie¢ wewnetrzna :
Karta pamieci :
llos¢ rekordéw danych :
Porty :
Pionownik laserowy
Dokfadnos¢ centrowania :
Rozmiar plamki lasera :
Sruby ruchu leniwego bezzaciskowe

llos¢ $rub :

30 x

40 mm

1°30°/2.7mna 100 m
1.7 m do nieskonczonosci

/4 VGA (320%240 pix), graficzny LCD, kolorowy, podswietlany, dotykowy
34 klawisze (12 funkcyjnych, 12 alfanum) podswietlane

360° “ ”, 360° dzies., 400 gradow, 6400 tysiecznych. V%

Metry, stopy int., stopy/cale int., stopy US, stopy/cale US

Standardowo potozenie | / potozenie Il opcjonalnie

64 MB (opcja)

Karty Compact Flash (64 MB i | MB)
1750 / MB

RS232, Bluetooth™ (opcja)

I mm na 1.5 m (Odchylenie od linii pionu)
2mmna .5 m

| ruchu poziomego / | ruchu pionowego



Libela pudetkowa
Czutosc :
Bateria wewnetrzna (GEB221)
Typ:
Napiecie :
Pojemnosc :
Czas dziatania :
Wymiary
Wysokos¢ osi :
Wysokos¢ :
Szerokosé :
Diugosc :
Waga
Total station :
Bateria (GEB221) :
Spodarka (GDFI21) :
Srodowisko dziatania
Temperatury pracy :
Temperatura przechowywania :

Pyt / woda (IEC 60529) :
Wilgotnosc¢ :

6’ /2 mm

Litowo — jonowa
74V

3.8 Ah

Zwykle 5 — 8 godzin

196 mm od spodarki
345 mm
226 mm
203 mm

4.8 — 5.5 kg (zaleznie od typu i wyposazenia)
0.2 kg
0.8 kg

-20° Cdo +50° C
-40° C do +70° C
IP54

95%, bez kondensaciji

Oprogramowanie wewnetrzne instrumentu

Interfejs uzytkownika
Grafika :

lkony :
Menu szybkich ustawien :

Klawisze funkcyijne :
Menu Uzytkownika :

Konfigurowanie
Pliki konfiguracyjne:

Szablon wyswietlacza:
Menu definiowalne:

Hot keys:

Kodowanie
Swobodne:

Kody tematyczne:

Szybkie:

Smart kody:

Znaczniki linii:
Zarzadzanie danymi

Obiekty-roboty:

Punkty, linie, obszary:
Funkcje:

Graficzna prezentacja punktow, linii i obszaréow
Prezentacja graficzna wynikow z programéow
Ikony wskazujace aktualny stan trybu pomiaru, ustawienia, baterie..

Szybki dostep do wiaczania i wylaczania pomiaru bezreflektorowego, ATR,

LOCK, trybu sledzenia, itp.
Klawisze umozliwiajace szybki dostep do funkgiji

Definiowalne menu szybkiego dostepu do wybranych funkcji i parametrow

Mozliwos¢ definiowania i przestania wszystkich ustawien instrumentu i
programéw dla réznych operatoréw i zadan

Posta¢ Ekranu pomiaru definiowana przez uzytkownika

Menu definiowalne dla szybkiego dostepu do waznych funkgiji i ustawien
Definiowalne klawisze funkcyjne, dla szybkiego dostepu do waznych
funkcji

Rejestracja kodu i atrybutow po lub przed pomiarem

Reczne wpisywanie kodow lub wybor z listy kodow

Kodowanie punktow, linii i obszarow podczas pomiaru

Reczne wpisywanie kodow lub wybér z listy kodow

Rejestracja pomiaru wraz z kodem lub kodowanie swobodne przez
nacisniecie przyporzadkowanego do kodu klawisza numerycznego
Dodatkowy, tatwy sposéb kodowania. Uzyj ekranu dotykowego do
wyboru z listy. Ta funkcja dziata wraz z innymi sposobami kodowania.
Rejestracja dodatkowych danych punktu, ktore w efekcie pozwalaja
tworzy¢ linie, krzywe, krzywe-spline, obszary

Definiowane przez uzytkownika roboty zawierajace pomiary i kody
Transmitowane bezposrednio do programu LEICA Geo Office
Tworzenie, podglad, edycja punktow, linii, obszarow i kodow
Sortowanie i filtracja punktéw, linii i obszaréw

Usrednianie wielu punktow w ramach przyjetej doktadnosci



Import i Export danych
Import danych:

Export danych:
Programy Standardowe
Pomiar:

Ustawienie stanowiska :

Tyczenie:

COGO:

Definicja Uktadu wspotrzednych:

Pomiar GNSS

Pliki ASCIl z numerem punktu, wspétrzednymi x, y, h i kodem

Pliki GSI8 i GSI16 z numerem punktu, wspotrzednymi x, y, h i kodem
Bezposrednie tadowanie w instrumencie plikow DXF z mapami

Definiowalne przez uzytkownika pliki ASCIl z pomiarami punktow, linii, kodow

Pomiar punktow, linii i obszarow z kodami i przesuwami (offsets)

e Pomiar automatyczny :
Szybki pomiar 3D i rejestracja duzej ilosci punktéw w zdefiniowanym odstepie
czasu, odlegtosci lub réznicy wysokosci

e Punkty niedostepne :
Okreslenie wspotrzednych 3D punktow niedostepnych poprzez pomiar
odlegtosci do punktu pod lub nad punktem, a nastgpnie nacelowanie katowe
na punkt niedostepny.

Wiele metod ustawienia stanowiska i orientacji instrumentu. Dla metod, ktore
wymagaja znajomosci wspotrzednych stanowiska, mozna je wyznaczy¢ poprzez
pomiar GNSS z dotaczona SmartAntenna.
e  Ustawienie azymutu:
Ustawienie instrumentu na znanym punkcie i orientacja na punkt wstecz o
znanych lub nie znanych wspotrzednych. Jak tylko wspétrzedne punktu wstecz
zostang wyznaczone, wszystkie pomiary s3 automatycznie przeliczane.
e Znany punkt wstecz:
Ustawienie instrumentu na punkcie znanym i orientacja na punkt znany
e Orientacja i przeniesienie wysokosci :
Ustawienie instrumentu na punkcie znanym i ustawienie orientacji poprzez
pomiar katoéw lub katow i odlegtosci na punkty znane
e Woeiecie wstecz, wciecie Helmerta:
Ustawienie instrumentu na punkcie nieznanym i wyznaczenie orientacji i
wspotrzednych stanowiska poprzez pomiar katoéw lub katow i odlegtosci do
max. 10 znanych punktow.

Tyczenie 3D punktow wykorzystujac rézne metody tyczenia:
e  Ortogonalna:
Wyswietlane s3 rzedne i odciete i réznice wysokosci do tyczenia
e Biegunowa:
Wyswietlenie kierunku, odlegtosci i réznicy wysokosci
e Przyrosty wspotrzednych:
Wyswietlane sa przyrosty wspotrzednych i réznicy wysokosci
e Tyczenie bezposrednio z wczytanego rysunku mapy

Wykonywanie réznych obliczen na wspotrzednych:

e  Zadanie odwrotne: azymut i odlegtos¢ oraz przyrosty wspotrzednych miedzy
dwoma znanymi punktami

e  Zadanie wprost: wspotrzedne z danego azymutu i odlegtosci

e Punkt przeciecia: wspoétrzedne przeciecia linii zdefiniowanych kombinacja
azymutow i odlegtosci lub linii o znanych wspétrzednych

e  Obliczenia na liniach: wspétrzedne punktow wzdtuz linii i na domiarach

e Obliczenia na tukach: rézne obliczenia, sSrodek tuku, wspotrzedne wzdtuz tuku
lub na domiarze

e Przesuw, Obrot i Skalowanie: transformacje wspétrzednych grup punktow.
Przesuw, obrot i skala wprowadzone lub obliczone

e Podziat powierzchnii: Podziat dziatki przy uzyciu réznych metod

Wspétrzedne GPS s3 odniesione do uktadu globalnego WGS84. Dla konwersji na
lokalny uktad wspoétrzednych wymagana jest transformacja z WGS84. Mozliwe sa
trzy rézne metody transformacii:

e Onestep (z wykorzystaniem lokalnych punktow terenowych)

e Twostep

e Klasyczna 3D (transformacja Helmerta)

Pomiar GNSS punktow przy dotaczonej SmartAntenna, opcjonalne kody



Programy opcjonalne
Tyczenie osi (linia referencyjna):

Tyczenie DTM:

RoadRunner :
(Tyczenie drog)

RoadRunner Rail:
(Koleje)

RoadRunner Tunnel:

(Tyczenie tuneli)

Pomiar stacyjny :

Ciag poligonowy :

Ptaszczyzna odniesienia:

Pomiar przekrojéw poprzecznych :

10

Rézne metody definiowania linii i fukow z mozliwoscia ich zapisu dla uzycia w
innych zadaniach:

Pomiar przesunie¢ punktu celu w odniesieniu do punktu bazowego
zdefiniowanej liniituku referencyjnego

Tyczenie znanego punktu przez wyswietlanie danych tyczenia w stosunku do
punktu bazowego zdefiniowanej linii/tuku referencyjnego

Tyczenie siatki w stosunku do zdefiniowanej linii/tuku referencyjnego
Okreslenie i wytyczenie nachylenia linii i fukow

Tyczenie numerycznego modelu terenu.
Poréwnywanie wysokosci biezacej i projektowej i wyswietlenie réznicy h

Tyczenie i inwentaryzacja drog oraz wszelkiego typu obiektow liniowych (np. tor
kolejowy, rurociag, kabel, wykopy)

Obstuga dowolnych elementéw geometrii poziomej drogi od odcinkéw
prostoliniowych az do krzywych typu klotoida

Elementy geometrii pionowej od prostych do tukéw i paraboli

Obstuga wszystkich zadan wiaczajac tyczenie/kontrolg linii, skarp (tj.
powierzchnie drogi i wykopy/nasypy) , DTM oraz wiele innych
Wizualizacja projektowanych przekrojow i rzutow poziomych
Graficzny wybor elementow do tyczenia/kontroli

Inteligentne zarzadzanie danym projektowymi

Obstuga wielu etapow realizacji drogi (warstwy konstrukcyjne)
Rozszerzone mozliwosci obstugi hektometrazu drogi

Obszerne, definiowalne przez uzytkownika pliki raportéw

Przeptyw danych ze znanych programéw CAD poprzez narzedzia konwersji

Wersja Road Runner do tyczenia i inwentaryzacji tras kolejowych

Tyczenie tras kolejowych
Kontrola i inwentaryzacja kolej
Przechytki toréow

Kontrola skrajni

Dane z projektow

Raporty z pomiaréw

Wersja Road Runner do tyczenia i inwentaryzacji tuneli

Tyczenie $cian tunelu zapewniajace wyznaczenie punktu wiercenia. (np.
swidrem, tadunek wybuchowy, tarcza )

Tyczenie profili tunelu w dowolnym punkcie na dowolnym hektometrazu (np.
po wybraniu ziemi dla realizacji elementow z projektu lub wytyczenia instalacji
Inwentaryzacja poprzez pomiar przekrojéw poprzecznych do osi tunelu
Inwentaryzacja, pomiar dowolnych punktéw i ich poréwnanie z projektem
Obstuga wielu warstw projektowych tunelu

Podglad i edycja danych projektowych

Raporty z pomiarow

Pomiar serii katow i odlegtosci do celéw, w jednym lub w dwéch potozeniach
lunety w réznych kombinacjach nacelowan.

Obliczenie srednich kierunkéw i odlegtosci z wszystkich serii
Obliczenie standardowych odchylen pojedynczych kierunkéw / odlegtosci i
usrednionych kierunkoéw / odlegtosci.

Opcja monitoringu dla powtérzenia pomiaréw w zadanych interwatach czasu.

Pomiar ciagu poligonowego o nieograniczonej liczbie bokow.

Pomiar serii katow na wiele punktow nawiazania i punkty ciagu
Pomiar pikiet z dowolnych punktow ciagu

Pomiar kontrolny na punkt znany (w dowolnym miejscu ciagu)
Obliczenie odchytek niezamkniecia ciagu

Tyczenie lub pomiar punktow w odniesieniu do zdefiniowanej ptaszczyzny :

Definiowanie ptaszczyzny poprzez pomiar lub wybér punktow
Obliczenie odlegtosci prostopadtych i réznic wysokosci z punktow
mierzonych do ptaszczyzny

Skanowanie punktow powierzchni w ustalonych odstepach

Pomiar przekrojow (np. autostrad, rzek, nabrzezy) z uzyciem szablonu przekroju.
Kod kolejnego punktu przekroju jest sugerowany:

Pokazuje takze odlegto$¢ od ostatniego przekroju
Mozna uzy¢ kodéw swobodnych punktéw, linii, obszaréw



Podziat powierzchni:

Obliczenie objetosci:

Punkt ukryty:

Jest to opcja dla programu COGO:
Podziat obszaru z wykorzystaniem réznych metod
e Pelne zobrazowanie graficzne

e Definicja i edycja obszaréw i ich krawedzi
e Obliczanie DTM
e  Obliczanie objetosci zdefiniowanych obszaréow do wysokosci odniesienia

tatwy pomiar punktow bezposrednio niewidocznych z uzyciem specjalnej tyczki z

2 |ub 3 reflektorami. Tyczka trzymana dowolnie. Obliczane s3 obserwacje tak

jakby pomiar byt wykonany bezposrednio.

Kontroler do zdalnego sterowania (RX1250T, lub RX1250Tc z kolorowym ekranem)

Opis

Kontroler RX1250T/Tc z Windows CE uzywa do zdalnego sterowania total station TPS1200+ i SmartAntena- Smart
Pole, nowoczesnej technologii transmisji radiowej w pasmie rozproszonym 2.4 GHz. RX1250 mozna zamoéwic z
ekranem kolorowym kolejnej generacji, z jasnym, kontrastowym obrazem we wszystkich warunkach. Mozna wybra¢
dwa sposoby zdalnego sterowania TPS1200+: tradycyjnie z odwzorowaniem ekranu TPS1200+ na RX1250. Ten
fatwy do nauki i prosty w uzyciu sposéb sprawia, ze zadne dane nie s3 przesylane transmisja radiowa co zapobiega
ich ewentualnej utracie. W drugiej koncepcji zasadnicza role petni RX1250. Wszystkie programy s3 uruchamiane w
RX1250 i wszystkie dane s3 rejestrowane w bazie danych RX1250. Co wiecej RX 1250 moze by¢ stosowane
wymiennie zaréwno dla TPS1200+ jak i GPS1200 stanowiac bardzo ekonomiczne rozwiazanie dla sterowania
wszystkimi sensorami. Takie cechy daja w rezultacie petny zdalny dostgp do danych. Petna klawiatura typu QWERTY
zapewnia szybkie i fatwe wprowadzanie liter i cyfr, wprowadzanie kodéw i krétkich opiséw. Bezpieczny protokét
transmisji i pasmo czestotliwosci transmisji redukuja mozliwo$¢ interferencji ze strony innych nadajnikéw 2.4 GHz.
Dodatkowo, w przypadkach gdy w otoczeniu pracuje wigcej RX 1250, uzytkownik moze wybra¢ wiasciwy ,,numer

potaczenia”.

tacze komunikacyjne

Urzadzenie :

Cechy kontrolera

Wyswietlacz :

Klawiatura :
Port :

Bateria wewnetrzna (GEB211)

Typ:

Napiecie :
Pojemnosc¢ :
Czas dziatania :

Wbudowany modem radiowy

"4 VGA (320%240 pikseli), graficzny LCD, dotykowy, podswietlany, skala
szarosci lub w kolorze

62 klawisze (12 funkcyjnych, 12 alfanum) podswietlane

RS232

Litowo — jonowa

74V

1.9 Ah

RX1250T: zwykle 9 godzin
RX1250Tc: zwykle 8 godzin

Waga
RX1250T/Tc: 0.8 kg
Bateria (GEB211) : 0.1 kg
Uchwyt na tyczke : 0.25 kg

Srodowisko dziatania RX1250T RX1250Tc
Temperatury pracy : -30° C do +65° C -30° C do +50° C
Temperatura przechowywania : -40° C do +80° C -40° C do +80° C
Pyt / woda (IEC 60529) : IP67 IP67

Wodoszczelnos¢ (MIL-STD-810F):

Chwilowe zanurzenie na gteb. | m Chwilowe zanurzenie na gteb. | m
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SmartStation (ATX1230, ATX1230GG)

Opis
SmartStation jest to total station TPS1200+ z dotaczonym 72 kanatowym odbiornikiem ATX1230 lub ATX1230GG,
LI + L2, SmartAntenna. Wszystkie operacje GNSS i TPS sa kontrolowane z klawiatury TPS, wszystkie dane s3 w tej
samej bazie danych, wszystkie informacje sa wyswietlane na wyswietlaczu TPS. Pozycjonowanie GNSS RTK pozwala
wyznaczy¢ wspotrzedne stanowiska z doktadnoscia centymetrowa a dalsze ustawianie jest kontynuowane w total
station. SmartAntenna moze by¢ uzywana takze osobno, na tyczce z odbiornikiem GTX1230 i kontrolerem RX1210
lub jako Smart Pole z kontrolerem RX1250 z Windows CE.

Uwaga
Doktadnos¢ wyznaczenia potozenia poziomego i wysokosci sa zalezne od réznych czynnikow jak ilos¢ satelitdw,
geometria uktadu satelitow, czas obserwacji, doktadnos¢ efemeryd, stan jonosfery, wielotorowosc sygnatow itp.
Podane wielkosci odnosza sie do normalnych i sprzyjajacych warunkéow. Takze moga by¢ nieznaczne odstepstwa od
podanych czaséw. Wymagane czasy sa zalezne od takich czynnikow jak ilos¢ i geometria satelitow, stan jonosfery,
wielotorowosc¢ sygnatow itp. Ponizej podane btedy $rednie — root mean square, bazuja na pomiarach opracowanych
z uzyciem programu LGO oraz na pomiarach real-time.

Doktadnosé¢

Doktadnos¢ pozycji : Pozioma: 10 mm + | ppm

Pionowa: 20 mm + | ppm

Przy uzywaniu w sieciach stacji referencyjnych, doktadno$¢ zalezy od
charakterystyk doktadnos$ciowych samej sieci.

Inicjalizacja pomiaru

Metoda : Real time (RTK)

Wiarygodnosc¢ inicjalizacji : Lepsza niz 99.99%

Czas inicjalizacji : Zwykle 8 sek, przy 5 lub wigcej satelitach na LI i L2

Zasieg : Do 50 km, przy zatozeniu sprawnego facza danych Real-time

Formaty danych RTK

Formaty dla odbierania RTK : Leica wiasny, CMR, CMR+, RTCM V2.1/2.2/2.3/3.0
SmartAntenna ATX1230
Technologia odbiornika : Opatentowana technologia — SmartTrack.
Dyskretne filtry eliptyczne. Szybkie odbieranie. Silny sygnat. Mate
zaktocenia.

Znakomite $ledzenie, nawet niskich satelitow w trudnych warunkach.
Odpornos¢ na interferencje.
Eliminacja sygnatéw wielodroznych.

llos¢ kanatow ATX1230: 14L1 + 1412

llos¢ kanatow ATX1230GG: 72, 14 L1 + 14 L2 GPS, 2SBAS, 12L1 + 1212 GLONASS
Ptyta bazowa : Whbudowana

Wymiary (Srednica x wysokos¢) : 186 mm x 89 mm

Waga : 1.12 kg
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Pakiet programowy LEICA Geo Office

Opis

tatwy w obstudze, wszechstronny, pakiet programéw dla danych TPS, GNSS i niwelacyjnych. Umozliwia catosciowe
zarzadzanie danymi TPS, GNSS i z niwelacji. Pozwala na przetwarzanie danych jednego typu lub ich kombinacji
wiaczajac w to postprocessing obserwacji GNSS i danych z pomiaréw RTK.

Zarzadza catosciowo wszystkimi danym. Zarzadzanie projektami, transmisja danych, import/export, przetwarzanie i
edycja danych, wyréwnanie, definicje uktadéw i transformacji, listy kodow, raporty itp.

Jednolite podejscie dla obstugi danych TPS, GNSS i niwelacyjnych, bazujace na standardach Windows. Zintegrowany
system pomocy programu zawiera podrecznik z dodatkowymi informacjami.

Pracuje pod Windows™ 2000 i XP.

Interfejs uzytkownika

Intuicyjny interfejs graficzny wykorzystujacy standardowe mechanizmy Windows™. Wbudowana mozliwos¢
konfigurowania programu stosownie do potrzeb i preferencji uzytkownika.

Sktadniki standardowe

Data and Project
Management:

Import i Export:

ASCII Import i Export

Podglad i edycja

Processing TPS:

Manager List kodow:

Raporty:

Narzedzia:

Opcje GNSS

Processing danych LI:

Szybka, potezna baza danych do automatycznego zarzadzania wszystkimi, zawartymi w
projektach punktami i obserwacjami, wedtug okreslonych zasad zapewniajacych stata
integralnos¢ danych.

Osobne zarzadzanie s3 projektami, ukfadami wspotrzednych, antenami, szablonami
raportéw i listami kodow.

Obstuga sa roznych rodzajow transformacji, elipsoid i odwzorowan oraz definiowanych
przez uzytkownika modeli geoidy i tzw. country specific coordinate systems stuzacych
konwersji do wspotrzednych lokalnych. Stosownie do wymagan projektu mozna
wybrac jedna z szesciu typow transformacii.

Zarzadzanie antenami dla definiowania ich parametrow wewnetrznych (ofsets).
Zarzadzanie listami kodéw dla grupowania kodow i atrybutow.

Import danych z karty compact-flash, bezposrednio z odbiornika, total stations i
niwelatorow cyfrowych, lub ze stacji referencyjnej i innych zrodet przez Internet.
Import wspotrzednych real-time (RTK) | DGPS.

Import list wspotrzednych jako plikow ASCII o definiowalnej strukturze.

Export wynikéw w dowolnym formacie do dowolnego programu przy wykorzystaniu
funkcji ASCII export.

Transfer punktow, linii, obszaréw, wspotrzednych, kodéw i atrybutéw do systemow
GIS, CAD i kartograficznych.

Zroéznicowane formy grafiki dla wizualizacji danych i petnego wgladu w dane zwarte w
projekcie. Informacje o punktach, liniach i obszarach moga by¢ wyswietlane wraz z
kodami i atrybutami. Narzedzia edycyjne umozliwiaja selekcjonowanie danych przed
ich przetworzeniem lub exportem.

Przeliczenie obserwacji z tachimetrow dla aktualizacji stanowiska i orientacji
Okreslenie stanowisk i ciagow poligonowych i ich obliczenie z dobranymi parametrami
Raporty z obliczenia ciaggow w formacie HTML

Tworzenie list kodow z grupami kodéw, kodami i atrybutami.

Zarzadzanie listami kodow.

Raporty tworzone w HTML stanowia podstawe profesjonalnych opracowan. Mozna
utworzy¢ raporty z pomiaru terenowego, raporty z usredniania wspotrzednych,
raporty z przetwarzania danych i inne. Mozna je skonfigurowac aby zawieraty
wymagang tres¢ oraz w postaci szablonu zdefiniowac ich wyglad.

Potezne narzedzia takie jak Manager Listy Kodéw, Manager wymiany danych, Manager
Formatow i Aktualizacja oprogramowania s3 narzedziami wspélnymi dla odbiornikow
GNSS, total stations i niwelatorow cyfrowych.

Graficzne wybieranie wektoréw, polecenia do processingu itp.

Automatyczny lub reczny wybor wektoréw i definicja kolejnosci obliczen
Wsadowy processing pojedynczego wektora lub wielu wektorow.

Szeroki zakres parametréw processingu

Automatyczne ,,przesiewanie”, wykrywanie utraconych cykli, btedow grubych itp.
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Processing danychL 1/L2

Processing GLONASS:
Import RINEX:

Opcja Niwelacja
Obliczenia niwelaciji:

Design & Adjustment 1D

Moduty ogdlne

Datum & Map
(Transformacje, Uktady)

Design & Adjustment 3D
(Wyréwnanie, Projekt)

GIS /CAD Export:

Surfaces & Volumes
(Powierzchnie i Objetosci)

Wymagania dla komputera

Konfiguracja zalecana:
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Graficzne wybieranie wektoréw, polecenia do processingu itp.

Automatyczny lub reczny wybor wektoréw i definicja kolejnosci obliczen
Wsadowy processing pojedynczego wektora lub wielu wektorow.

Szeroki zakres parametréow postprocessingu.

Automatyczne ,,przesiewanie”, wykrywanie utraconych cykli, btedéw grubych itp.
Przetwarzanie automatyczne lub kontrolowane przez uzytkownika.

Processing danych GLONASS w uzupetnieniu do processingu danych GPS
Import danych w formacie RINEX.

Podglad danych z niwelatora cyfrowego Leica w dzienniku niwelacji w Geo Office.
Wybor wiasciwych parametréw obliczen i obliczenie niwelacji. Szybkie, automatyczne
wykonanie obliczen. Sprawdzenie, analiza wynikéw i tworzenie raportu w Managerze
wynikéw. Koncowy zapis wynikéw i/lub ich export.

Potezny algorytm MOVE3 do scistego wyréwnania |D.

Ponadto, mozliwo$¢ projektowania i analizy sieci .

LEICA Geo Office obstuguje szereg transformaciji, elipsoid i odwzorowan oraz
definiowalnych przez uzytkownika i country specific coordinate systems stuzacych
konwersji do wspotrzednych lokalnych. Opcjonalny modut Datum/Map pozwala
zdefiniowac parametry transformacji. Stosownie do wymagan projektu mozna wybraé
jedna z szesciu typow transformaciji.

Wihaczenie wszystkich obserwacji do wyréwnania sieci metoda najmniejszych
kwadratow dla najlepszego wpasowania obserwacji w punkty state. Rozszerzone testy
statystyczne dla wyszukania btedéw grubych obserwacji. Uzytkownik moze wybra¢
rodzaj wyréwnania: 3D, 2D czy |D — wszystkie bazuja na algorytmie MOVE3
wyrownania Scistego. Ponadto modut ten wspomaga projektowanie i analizy sieci —
jeszcze przed dokonaniem obserwacji w terenie.

Pozwala na export danych GIS/CAD do systemow takich jak AutoCAD (DXF /
DWG), MicroStation.

Wskaz punkty pomierzonej powierzchni i oblicz DTM

Uzyj automatycznego tworzenia krawedzi lub okresl je recznie

Wprowadzenie linii nieciagtosci automatycznie aktualizuje model

Wizualizacja 2D lub 3D powierzchnii

Obliczenie objgtosci ponad wysokos$¢ odniesienia lub pomigdzy powierzchniami

Procesor Pentium® | GHz, lub lepszy

RAM 512MB, lub wiecej

Microsoft® Windows 2000 lub XP,
Microsoft® Internet Explorer 5.5 lub wyzszy



Dalmierz (IR)

ATR i PowerSearch

Laser klasy | zgodnie z

IEC 60825-1 resp. EN 60825-1

Pionownik laserowy
Laser klasy 2 zgodnie z
IEC 60825-1 resp. EN 60825-1

Dalmierz

(PinPoint R400/R1000)

Laser klasy 3R zgodnie z

IEC 60825-1 resp. EN 60825-1

Leica Geosystems Sp. z 0.0.
ul. Jutrzenki 118, 02-230 Warszawa

Tel.: +48 22 260 50 00
Fax: +48 22 260 50 10

www.leica-geosystems.pl

Czy wykonujesz pomiary terenu, obstugujesz budowe lub
wykonujesz inwentaryzacje fasad lub wnetrz czy tez wykonujesz
precyzyjne tyczenie konstrukcji mostow lub tuneli - instrumenty
geodezyjne Leica Geosystems zapewniajg prawidtowa realizacje
wszystkich prac geodezyjnych.

Instrumenty serii System 1200 wraz z oprogramowaniem zostaty
zaprojektowane tak by sprosta¢ wszystkim codziennym
wyzwaniom wspétczesnej geodezji. Wszystkie posiadaja znakomity,
tatwy do nauki i obstugi interfejs Uzytkownika. Ich przejrzyste
menu, funkcje o okreslonym zakresie dziatania i zaawansowana
technologia sprawia, ze GNSS i TPS doskonale wspotpracuja w
pomiarach terenowych. Czy korzystasz z zalet obydwu technologii
jednoczesnie czy tez osobno — wyjatkowa wszechstronnosc
instrumentow Leica Geosystems gwarantuje wiarygodne i wydajne
pomiary.

When it has to be right.
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