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1. 사용상의 주의 

1) SX 및 DX가 지면에 직접 닿지 않도록 하여 주세요. 

   흙이나 먼지는 기계 바닥의 나사 구멍을 손상시킵니다. 

2) 망원경이 태양을 향하지 않도록 하여 주세요. 

   SX 및 DX의 내부를 손상시킬 염려가 있습니다. 

3) SX 및 DX를 직사광선이나 비, 습기로부터 보호하여 주세요. 

   정도에 영향을 미치거나 부식, 고장의 원인이 됩니다. 

4) SX 및 DX를 이동할 때는 삼각으로부터 기계를 분리하여 주세요. 

5) SX 및 DX은 정밀기계이므로 커다란 충격, 진동을 주지 않도록 하여 주세요. 

6) 삼각에 부착된 상태로 현장을 떠날 경우에는 부속의 비닐 커버를 씌워주세요. 

   먼지나 비로 인해 기계 고장을 일으킬 수 있습니다. 

7) 배터리를 SX 및 DX로부터 분리할 때는 전원을 Off하여 주세요. 

   기계 내부의 전기 회로가 고장 날 수 있습니다. 

8) 기계를 보관할 때는 본체에서 배터리를 분리하고, 격납 요령에 따라  보관하여 주세요. 

9) SX 및 DX가 녹이 슬지 않도록 격납 케이스의 뚜껑을 닫기 전에 본체와 케이스 내부의 물기를 제거하여

   주세요. 

제품의 출하 시에는 본체가 정준대로부터 떨어지지 않도록 탈착 레바 고정 나사를 조여 두었습니다. 처음

사용 하실 때 에는 나사를 드라이버로 풀어 주세요.

또한, 기계를 운반할 때에는 본체가 정준대로부터 떨어지지 않도록 탈착 레바의 고정 나사를 조여 주세요.
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 2. 1  본체 각 부분 명칭

(SX series)

1. 블루투스 안테나

2. 핸들

3. 빔 디텍터 (리모트 컨트롤 시)

4. 기계고 표시 마크

5. 인터페이스 (USB)

6. 구심 초점 손잡이

7. 구심 십자선 손잡이

8. 구심경

9. 키보드 (양면 키보드 장착 시)

10. 원형 기포

11. 원형 기포 조정 나사

12. 데이터 입출력, 외부 전원 포트

13. 레벨 기반 잠금 장치

14. 광도 센서

15. 표시창

16. 대물렌즈

17. 가이드 라이트

18. 핸들 잠금 장치

19. 시준경

20. 나침반 슬롯

21. 수직 조그 다이얼

22. 전원 키

23. 수평 조그 다이얼

24. 트리거 키

25. 배터리 커버

26. 스타일러스 펜

27. 수평 나사

28. 베이스 플레이트

29. 정준대 손잡이

30. 접안 렌즈

31. 망원경 십자선 손잡이

32. 망원경 손잡이

33. 망원경 초점 손잡이

2. 기본 기능 
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(DX series)

  1. 핸들

   2. 블루투스 안테나

   3. 외부 인터페이스 해치

   (USB 포트 / 리셋 버튼)

   4. 기계고 표시 마크

   5. 배터리 커버

   6. 디스플레이 부

   7. 원형 기포

   8. 시리얼/외부 전원 연결 장치

   9. 원형 기포 조정 나사

   10. 베이스 플레이트

   11. 수평 나사

   12. 수평 베이스 잠금 나사

   13. 구심 초점 손잡이

   14. 구심 접안 렌즈

   15. 구심 십자선 커버

   16. 밝기 센서

   17. 대물 렌즈

   (“레이저 포인터 기능” 포함)

   18. 가이드 라이트

   19. 나침반 슬롯

   20. 핸들 잠금 나사

   21. 수직 조그 다이얼

   22. 키보드

   23. 트리거 키

   24. 수평 조그 다이얼

   25. 스타일러스 펜

   26. 정준대 클램프

   27. 망원경 접안렌즈

   28. 망원경 접안 나사

   29. 망원경 손잡이

   30. 망원경 초점 손잡이

   31. 조준경

   32. 제품 중심 마크
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 2. 2  조작 키보드

1. 조작 키보드 

(SX series)

디스플레이
{백스페이스}

조명

영문 대∙소문자 및 숫자 입력 모드

프로그램 키

타겟 타입 변경

입력 시 칸 띄우기페이지 설정 변경

                   광도 센서 {커서 키}

설정 키

확정 키

(DX series)
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2. 키의 기능

⇒ SX 및 DX 키보드에는 총 30개의 키가 있습니다.

   키에는 전원 키, 조명 키와 소프트 키, 조작 키, 숫자/영문입력 키, 방향키가 있습니다. 

● 전원 ON/OFF

Power ON

 (길게 누른 상태) Power OFF

● 십자선 조명 키, 스크린 백라이트 밝기

십자선 조명 키, 백라이트 ON/OFF

백라이트 밝기 세팅 변경

   삐~ 소리가 날 때까지 계속 누르고 있으면 레이저가 주사됩니다. 레이저가 주사

   되는 도중이라면 레이저가 꺼집니다.

● 세팅 모드 변경

{✰} 관측에 대한 기본 설정, 경사 보정, 통신 설정
일반 설정 및 환경 설정 변경

{✰}/{ESC} 이번 메뉴로 복귀 (관측 모드)

☞ 장비 설정 참조

● 타겟 타입 변경

{TARGET} 프리즘→360도 프리즘→시트타겟→무타겟 순서로 변경

☞ 장비 설정 참조

● {PROGRAM} 키 : 측량 메뉴로 바로가기

⇒ 소프트 키

  - 액정화면 하단에는 페이지에 따라 다른 소프트키가 있습니다.

    {F1}~{F4} : 설정된 소프트키의 작업에 대응.

⇒ 조작 키 

  {FUNC CTRL} :　설정된 화면 페이지 이동.

   ☞ SX와 DX 의 화면은 총 3 페이지로 구성되어 있습니다.

  {BACKSPACE} : 이미 입력된 문자를 왼쪽으로 한칸 삭제.

  {ESCAPE} : 현재 실행중인 혹은 이전의 작업을 취소, 측정모드에서는 초기화면으로 이동할 때 

              쓰인다. 　  

  {SHIFT} : Shift 모드의 ON/OFF

  {ENTER} : 입력확정 또는 그 행의 데이터를 보존하고 커서를 다음 행으로 이동.

  {SPACE} : BACKSPACE의 반대. 한칸 띄우기.

  {TAB} : 건너 띄기.

⇒ 숫자/영문입력 키

  {0~9(ABC~YZ_&)} : 키에 숫자가 입력되어 있습니다. 키 상단에는 ABC와 같은 영문과 _&같은 

  특수 문자가 있습니다. 상단의 영어들은 {SHIFT}키로 입력이 가능합니다.

⇒ 방향 키 : 입력 확정 또는 그 행의 데이터를 보존하고 커서를 다음 행으로 이동.

  {▲}/{▼} : 커서를 위 아래로 이동.
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  {◀}/{▶} : 커서를 오른쪽, 왼쪽으로 이동 Option의 선택
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 2. 3  화면 구성

⇒ 초기화면      

  : 초기화면에서 [버전]을 누르면 오른쪽 그림과 같이 바뀝니다. 

장비 이름

시리얼 번호

응용 프로그램 버젼

 

⇒ 베이직 모드 화면

사거리

고도각

수평각(우회각)

   

⇒ 측정 모드 화면

     

   ▪ [관측]를 선택하면 다음과 같이 화면이 바뀝니다.

    : 상단의 탭을 눌러 관측 정보 창을 변경 할 수 있습니다.            
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⇒ 거리

   S : 사거리

   H : 수평거리

   V : 고저차

   ☞ [SHV 거리]를 누르면 모든 관측 거리를 확인할 수 있습니다.  

⇒ 각도

   ZA : 고도각

   HAR : 수평각(우회각)

⇒ 반사 방식

(SX Series)

 : 1소자 프리즘    : 360프〬리즘    : 시트타겟   : 무타겟 

(DX Series) 

 : 1소자 프리즘    : 360프〬리즘   : 시트타겟   : 무타겟 

배터리 잔량 표시

타겟 타입 표시

EDM 설정 표시

레이져 포인트 표시

전자틸트 표시

통신 상태 표시

입력 문자 표시

키보드 패널
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 2. 4  사이드바 메뉴

화면 오른쪽 사이드바는 간편하게 설정하실 수 있는 메뉴입니다.

길게 누르시면 메뉴 선택을 하실 수 있습니다.

(SX Series)

배터리 잔량 표시

타겟 타입 표시

모터 설정 표시

레이져 포인트 표시

전자틸트 표시

통신 상태 표시

입력 문자 표시

키보드 패널
                          

(FX Series)

배터리 잔량 표시

타겟 타입 표시

EDM 설정 표시

레이져 포인트 표시

전자틸트 표시

통신 상태 표시

입력 문자 표시

키보드 패널
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 2. 5  정준 작업

▪ 측정 전 본체의 수평을 맞추는 정준 작업을 실행합니다. 

1) {✰}키를 눌러 [  ] 탭을 누릅니다.

   원형 기포관과 X(수평), Y(고도)방향의 경사각이

   표시됩니다. 

          

2) 화면을 보며 장비의 수평을 맞춥니다.

   X방향은 정준나사 A, B를 

   Y방향은 정준나사 C를 돌려 경사각을 0°로 조정합니다.

      

●은 원형 기포관의 기포를 나타냅니다.(안쪽의 원은 ±1.5', 바깥쪽 원은 ±6' 의 범위입니다)
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3. 전원 ON/OFF  및 기본설정

 3. 1  전원 ON

⇒ ON 키를 눌러 전원을 켜면 측정화면이 표시됩니다.   

• 측정 화면은 아래 그림과 같이 표시됩니다. 

  

⇒ 만약 "보정이탈"라는 에러 메시지가 표시되는

   경우는 기계가 경사각 보정범위를 넘어 기울어

   있는 경우입니다. 이러한 경우에는 다시 한번

   정준 작업을 실행하고, 수평각과 고도각을

   표시시킵니다.

 3. 2  전원 OFF

⇒ ON 키를 길게 눌러 전원을 OFF 합니다.

 3. 3  측정 화면 선택

⇒ {FUNC CTRL} 키를 눌러 원하는 측량 작업의 화면 페이지로 이동합니다.

(SX series)

 ⇨  ⇨
  

(FX series)

 ⇨ ⇨
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 3. 4  모터 설정 방법

(SX series)

1)  디스플레이 우측의 회전 마크를 약 1~2초 누릅니다.

            

  트래킹 : 현재 시준하고 있는 프리즘을 추적합니다.

  탐색 : 프리즘을 찾아 시준합니다.

  없음 : 모터 기능을 사용하지 않습니다.

  검색 : 프리즘을 찾아 추적합니다.

  회전 : 180° 정∙반 회전합니다.

  모터설정으로 : 모터설정 화면으로 들어갑니다.

     

2) 타겟이 프리즘이 아닐 경우는 모터설정을 “없음”으로 선택하십시오.

  

☞ 위의 예는 자동추적 타입의 SRX입니다. 자동시준 타입의 경우는 아래와 같습니다.

          

[RTK On] 키가 비활성화 되어있습니다. 이것은 자동추적 기능을 말하는데 자동시준 타입의

경우에는 지원이 되지 않습니다. 모터 설정에서도 또한 “(자동추적불가능)”으로 표시됩니다.
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4. 각도 측정 

 4. 1  2점 사이의 수평각 측정 (수평각 0〬 설정)

1) 첫 번째 측점을 시준합니다.

2) 측정 모드의 1페이지에서 [0세트]를 선택합니다.

  : [0셋트]를 두 번 눌러 수평각을 0 세팅 합니다.     

⇒ 첫 번째 측점의 수평각 표시에 0  〫〫에 설정됩니다.

         

    

3) 두 번째 측점을 시준 합니다.

   표시된 수평각(HAR)이 두 점(A, B) 사이의 각도입니다.

          

      

주의) 자동시준이 "ON" 상태이므로 TS는 프리즘을 먼저 탐색한 후 프리즘이 있을 경우에

      0 세팅이 됩니다.

  프리즘 타겟 없이 0 세팅을 할 경우에는 자동시준 기능을 OFF 한 후 실행하세요.

      

  상기와 같이 설정하면 프리즘 없이 각도로 세팅이 가능합니다.
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 4. 2  수평각의 임의각도 설정 (수평각의 고정)

1) 첫 번째 측점을 시준 합니다.

2) {FUNC CTRL} 키를 눌러 디스플레이를 2페이지로 이동합니다.

   [H-SET] 키를 누르면,  각도 설정 화면이 표시됩니다. 

   설정하고자 하는 수평각을 입력합니다.

     

3) [OK]를 누르면 , 측정 모드 화면으로 돌아가게 되고 설정한 수평각이 표시됩니다.

  • 타겟이 있을 시 [탐색]를 누르면 타겟의 위치를 재확인 합니다.

       

      

☞ 수평각 고정 기능을 사용하여 시준 방향의 수평각에 임의의 각도를 설정할 수 있습니다. 기능 키 

   할당을 실행하여 {HOLD}를 표시 시킵니다.
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5. 거리 측정 

⇒ 거리 측정을 위한 준비로 다음의 4가지를 설정합니다.

 • 기상보정계수

 • 타겟 Type

 • 타겟 모드

 • 거리 측정 방식

 5. 1  거리와 각도 측정

거리를 측정할 때 각도도 동시에 측정됩니다.

1) 타겟을 시준합니다.

2) 측정 모드의 1페이지에서 [측정]을 누르시면 됩니다.

  [측정]을 누르면 프리즘을 자동 시준하며 관측을 시작합니다.

     

  상단의 “SHV 거리"를 선택하면 모든 거리를 확인 할 수 있고, ”그래픽“으로도 확인이 가능합니다.
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6. 기계점 데이터 입력 및 방위각 설정

: 측점의 각과 거리 데이터를 저장합니다.

 6. 1  기계점 데이터 설정

1) {메뉴}에서 [1.좌표측정]을 선택합니다.

2) “1.기계점 설정"을 선택해 기계점을 입력합니다.     

              

    

3) 좌표와 기계고, 타겟고를 입력 합니다.

    

 6. 2  방위각 설정

1) 방위각을 각도나 좌표로 설정할 수 있습니다. 

2) 입력이 끝나면 [OK]를 눌러 후시점을 셋팅합니다.

            



- 17 -

7. 좌표 측정 

⇒ 좌표 측정에서는 미리 입력된 기계점좌표, 기계고 및 시준고를 근거로 목표점의 3차원 좌표를 구할 수 

    있습니다. 

⇒ 기계점과 후시점의 좌표를 입력하여 그 점을 시준하고, 키 조작을 하면 후시점의 방위각을 설정할 수 있

    습니다. 

⇒ 좌표 측정 전에 다음과 같은 준비가 필요합니다. 

 - 기계점 데이터 입력 

 - 방위각 설정 

 7. 1  기계점 데이터 입력

: 기계점과 후시점을 이용하여 새로운 지점의 좌표를 계산합니다.

1) 2페이지에서 [좌표측정]을 선택합니다.

   

  ☞ {메뉴}에서 [1.좌표측정]을 선택하셔도 됩니다.

     

2) “1.기계점 설정"과 ”2.후시점 셋업“은 [6. 기계점 데이터 입력 및 방위각 설정] 방법과 같습니다.  
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 7. 2  3차원 좌표 측정

1) 후시점 설정이 끝나면 다음과 같이 좌표측정 화면으로 들어옵니다.

     

2) HT를 누르면 기계고(기계의 높이), 타겟고(타겟 프리즘의 높이)을 입력할 수 있습니다.

3) [측정]을 누르시면 관측과 동시에 좌표값이 계산됩니다.

 

  

4) 상단에 [그래픽]을 누르면 그래픽으로도 확인하실 수 있습니다.

 

  ☞ 2페이지에서 그래픽 설정을 할 수 있습니다.
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8. 좌표 측설 

⇒ 좌표 측설은 미리 기계에 입력한 측설 데이터와 현재 측정한 데이터의 차이를 구하는 것으로 현재 

   시준하고 있는 포인트의 수평각, 거리 또는 좌표치를 측정하고 구하고자 하는 포인트로부터 어느 

   정도 떨어져 있는가를 표시하여 원하는 포인트를 구해 나가는 측정 방법입니다.

   표시치 = 측정치와 측설 데이터와의 차이

⇒ 좌표 측설은 망원경 “정”으로 관측을 실행합니다. 

 8. 1  좌표 측설

: 알고 있는 좌표를 입력하여 위치를 찾습니다.

1) {FUNC CTRL} 키를 눌러 3 페이지로 이동합니다.

2) [측설] 또는 [F4]를 선택합니다.

  

  ☞ “메뉴”화면에서 [2.측설]을 선택하셔도 됩니다.

  

3) “1.기계점 설정”과 “2.후시점 셋업”의 설정은 6. “기계점 데이터 입력과 방위각 설정“ 방법과 

   동일합니다.

4) “5.좌표입력"를 선택합니다.
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5) 측설할 점의 좌표를 새로 추가하시려면 [추가] 버튼을 누릅니다.

  

6) 측설점의 번호(이름)와 좌표를 입력합니다.

7) [OK]를 누릅니다.

  

8) 좌표값을 확인하시고 [OK]

  

9) 측설 할 포인트를 선택한 후 [OK]를 누릅니다.

10) [수평회전]을 누릅니다.

     

10) 본체가 회전하여 측설 할 포인트의 위치로 시준합니다.

11) 프리즘을 탐색해 자동시준하여 관측을 합니다.

    만약 측설 위치에 프리즘이 없으면 프리즘 탐색을 시도 후 정지합니다. 
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12) 관측 결과를 확인

   화살표 방향을 확인하여 정확한 위치에 프리즘을 설치한 후 다시 [측정]을 누릅니다.

      

13) 측설 결과를 SHV/NEZ/그래픽으로 확인합니다.
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9. 옵셋 측정 

⇒ 옵셋 측정은 타겟을 직접 설치할 수 없는 포인트 또는 시준 할 수 없는 포인트까지의 거리와 각도

   를 구합니다.

⇒ 측정하고 싶은 포인트(타겟포인트)로부터 조금 떨어진 위치에 타겟을 설치하고 측점으로부터 옵셋

   포인트까지의 거리와 각도를 측정함으로서 타겟 포인트까지의 거리와 각도를 구할 수 있습니다.

  9. 1  거리의 옵셋 측정  

⇒ 타겟 포인트에 대해 옵셋 포인트를 좌우방향에

   설치할 경우, 기계점과 옵셋 포인트 그리고

   타겟 포인트가 대략 90˚각도를 이루도록 설정하고

   타겟 포인트에 대해 옵셋 포인트를 앞뒤 방향에

   설치할 경우 기계점과 타겟 포인트를 연결하는 

   직선상에 옵셋 포인트를 설치합니다. 또는 타겟 

   포인트와 옵셋 포인트의 시준고가 같아지도록

   타겟을 설치합니다.   

1) 옵셋 포인트를 타겟 포인트에 가깝게 설치하고 두 점 간의 거리를 잰 다음 옵셋 포인트에 프리즘을 

   설치합니다.

2) “Menu"화면에서 [메뉴]-[3.옵셋측정]을 선택합니다. 

              

  ☞ 관측 모드 3 페이지의 [옵셋측정]을 선택  

3) “1.스테이션 셋업“과 ”2.후시점 셋업“의 설정은 6.방사측량의 방법과 동일합니다.

    “거리옵셋”을 선택합니다.
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  다음 항목들을 설정합니다.

  - 옵셋 방향

  - 타겟 포인트에서 옵셋 포인트까지의 수평거리     

   •  옵셋 포인트 방향

      ß : 옵셋 포인트가 타겟 포인트의 왼쪽.

      à : 옵셋 포인트가 타겟 포인트의 오른쪽.

      á : 옵셋 포인트가 타겟 포인트의 뒤.

      â : 옵셋 포인트가 타겟 포인트의 앞.

4) 측정을 시작하기 위하여 3단계에서 옵셋 포인트를 시준하고 [측정]을 누릅니다.

    측정 결과를 보여줍니다.

               

 • [HVD/nez]을 누르게 되면, 거리나  각의 값 혹은 좌표 및 높이 값 등의 결과로 변환할 수 있습니다. 

5) [OK]를 누르면 이전 화면으로 돌아갑니다.     

    

 9. 2  각도 옵셋 측정

⇒ 타겟 포인트에 대해 옵셋 포인트를 

   오른쪽이나 왼쪽으로 가능한 한 

   가깝게 설치합니다. 타겟 포인트와 

   옵셋 포인트의 시준고가 같아지도록

   타겟을 설치합니다.

1) 옵셋 포인트가 타겟 포인트에 가깝도록 두고, 타겟으로는 옵셋 포인트를 사용 하십시오.

2) ”옵셋측정“ 화면에서 ”4.각도옵셋“을 선택합니다.
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3) 옵셋 포인트를 시준하고 [측정]를 눌러 측정을 합니다.

  [HVD/nez]을 눌러 결과값을 좌표로 변경할 수 있습니다.

             

       

4) 타겟 포인트를 시준하고 [수평각]를 누릅니다. 

             

       

  각도 오프셋에 따라 좌표값이 변환됩니다.

5) [OK]를 누르면  “offset"화면으로 되돌아갑니다. 
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 9. 3  거리 옵셋 측정(2점 타겟 사용)

⇒ 타겟 포인트로부터 직선상에 2개의 

   옵셋 포인트 (첫 번째 타겟과 두 번째

   타겟)를 설치합니다. 첫 번째와 두 번째

   타겟을 관측하고 두 번째 타겟과 타겟 

   포인트 사이의 거리를 입력하여 타겟 

   포인트를 구합니다.

☞ 옵션으로 준비되어 있는 2점 타겟 (2RT500-K)을 사용하면 보다 쉽게 측정할 수 있습니다.

  - 타겟 포인트에 2점 타겟의 끝을 맞춰 설치합니다.

  - 타겟을 기계쪽으로 향하게 합니다.

  - 타겟 포인트로부터 두 번째 타겟까지의 거리를 측정합니다.

1) 타겟 포인트로부터 일직선상에 2개의 옵셋 포인트(1번째 표적, 2번째 표적)를 설치하십시오. 

   그리고 타겟으로 옵셋 포인트를 사용하여 주십시오.

2) “옵셋측정” 화면에서 “5. 2점 옵셋”을 선택하십시오.

    

3) [설정]를 누르고 2번째 타겟에서 타겟 포인트까지의 거리 "옵셋 거리"를 입력하십시오.

   타겟을 설정하고 [OK]를 눌러 확정하십시오.
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4) 1번째 표적을 시준하고 [측정]을 누릅니다. 

   측정 결과를 보여줍니다. 확정을 위해 [예]를 누르세요.

             

5) 2번째 타겟을 시준하고 [측정]을 누릅니다. 결과값을 확인하고 [예]를 누릅니다.

            

6) 2점 옵셋 측정한 결과값이 표시됩니다.

      

   작업을 마치시려면 [OK]를 누르십시오.
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10. 원격고저(REM) 측정 

⇒ 원격고저 측정은 송전선, 교량, 케이블 등 타겟을 직접 설치할 수 없는 포인트까지의 높이를 측정

   하는 기능입니다.

⇒ 타겟의 높이는 다음의 공식으로 산출됩니다.

   • Ht = H1 + H2

   • h2 = SsinѲZ1 × cotѲZ2 - ScosѲZ1

1) "메뉴"화면에서 [4.원격고저]를 선택합니다.

  

  ☞ 관측 모드 3 페이지의 [원격고저]를 누르셔도 됩니다. 

2) 기준이 될 타겟을 시준하고, 측정을 시작하기 위하여 [측정]을 누릅니다.

  측정된 거리, 고도각, 수평각을 화면에 보여줍니다.
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3) 대상을 시준하고 "REM"측정을 시작하기 위해 [원격고저] 누릅니다.   

  지반에서 대상물까지의 높이는 {HT}에서 보여줍니다.

  [중지]을 누르면 측정을 종료합니다.

     

  • 타겟 재 관측 시 타겟을 시준하고 [거리]를 누릅니다.

  • 원격고저 측정을 계속하려면, [원격고저]를 누르면 됩니다.

  • [HT] 키를 누르면 기계고를 다시 넣을 수 있습니다.
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11. 대변(MLM) 측정 

⇒ 대변 측정은 기계를 이동하지 않고 기준이 되는 타겟(원점)으로부터 다른 타겟(목표점) 까지의 사

   거리, 수평거리, 고저차를 구하는 측량방법입니다.

⇒ 2점 사이의 고저차(V)를 구하기 위해 폴 등을 이용하며, 각 타겟의 시준고를 동일하게 고정합니다. 

11. 1  대변측정

1) "메뉴"화면에서 [5.대변측정]을 선택합니다.

     

2) 원점을 시준 한 후 [거리] 또는 {F3}을 선택합니다.

3) 본체부터 원점까지 거리와 각도가 표시됩니다.

4) 계산할 포인트를 시준한 후 [대변측정] 또는 {F4} 키를 누릅니다.
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5) 두 포인트간의 거리와 구배가 계산됩니다.

   ML 경사거리 : 원점과 두 번째 타겟의 사거리

   구배         : 원점과 두 번째 타겟의 구배

   ML 수평거리 : 원점과 두 번째 타겟의 수평거리

   ML 수직거리 : 원점과 두 번째 타겟의 고저차

6) 다음 포인트를 시준한 후 [대변측정] 또는 {F4}를 선택합니다.

11. 2  원점의 변경

⇒ 마지막에 측정된 포인트를 다음의 원점으로 변경할 수 있습니다.

1) “대변 측정 결과 화면”이 표시된 상태에서 [이동]을 누릅니다.

   “원점 변경 화면”이 표시됩니다. 

2) [예(F1)]를 누르면 마지막 측정 포인트를 새로운 원점이 됩니다.

      

3) 새로운 원점을 기준으로 대변측량을 시작합니다.
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12. 후방교회법 

⇒ 후방교회법은 좌표를 알고 있는 포인트를 여러 번 측정하여 기계점의 좌표를 구하는 측량법

   입니다.

(입력)

Ø 기지점 좌표 : (Xi,Ei,Zi) Ø 관측 수평각 : Hi Ø 관측 연직각 : V Ø 관측 거리 : Di(출력)

Ø 기계점 좌표 : (No,Eo,Zo)

⇒ 2~10개의 기지점을 관측하여 기계점의 좌표를 산출합니다. 거리 측정이 가능한 경우는 적어도 2점

  이 필요하며, 한 곳이라도 거리를 측정할 수 없는 포인트가 있을 때는 적어도 3점의 기지점 관측을 

  실행 하므로서 산출할 수 있지만 기지점의 수가 많을수록 또는 거리 측정을 하는 포인트의 수가 많

  을 수록 좌표치의 정도는 높아집니다.

12. 1  좌표를 이용한 후방교회법

⇒ 기계점 N,E,Z은 측정에 의해 결정됩니다.

1) “메뉴“화면에서 [6.후방교회]를 선택합니다.

      

  ☞ 관측 모드 3 페이지의 [후방교회]를 누르셔도 됩니다. 
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2) “후방교회”화면에서 “1.NEZ”을 선택합니다. 

  

 

3) 후방교회에 사용할 기지점의 좌표를 입력합니다.

  

    첫 번째 알고 있는 좌표와 타겟 높이를 세팅한 후에 [다음]을 눌러 두 번째 점으로 이동합니다.

    • 이전 점으로 되돌아갈 때는 [이전] 누르세요.

     필요한 기지점을 모두 입력하면 [OK]를 누르세요.

4) 첫 번째 기지점을 시준하고 [측정]를 누르면 관측이 시작됩니다.

   측정 결과가 화면에 표시됩니다. [예]를 눌러 측정값을 확정합니다.

      

   • [각도]를 누르면 각만 측정됩니다.
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5) 두 번째 점도 같은 방법으로 측정합니다.

   

6) 다음 점도 마찬가지로 4번째 단계에서 5번째 단계의 순서를 반복합니다. 

    계산에 필요한 최소 관측 데이터가 갖춰지면 화면에 [계산]이 표시됩니다.

    [계산]을 누르면 결과값을 표시하고 [예(F3)]을 누르면 다음 점을 관측합니다.

    

  

7) [계산] 누르면 후방교회 결과가 표시되며 관측의 정도를 나타내는 표준편차 (δN,δE)가 표시됩니다.

  [상세히]를 누르면 각 점에 대한 잔차를 확인하실 수 있습니다. 결과값이 만족하면 [OK] 선택.

        

  ☞ 각 포인트들의 표준 편차를 세부적으로도  보여줍니다.

8) 만약 점의 결과에 문제가 있다면, 그 잔차가 큰 점을 선택하고 [무효]를 누릅니다.
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9) 잔차가 큰 점에 무효 표시가 되고 [재계산]을 누르면 

  무효점을 뺀 나머지 점들로 후방교회 계산이 됩니다.

  

☞ 관측이 잘못되어 재관측할 경우 [재관측]을 누릅니다.

   관측에 이상이 있다고 생각되는 점을 다시 관측합니다. 5)단계로 돌아가게 됩니다.

     

10) 계산된 결과값을 현재 측량에 적용하시려면 [OK]를 누릅니다.

            

  

11) 수평각 설정 화면에서 [예]를 누릅니다.

   모드는 “H“를 선택합니다.
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12. 2  지반고를 이용한 후방교회법

⇒ 이 작업은 기계점의 지반고만을 계산합니다.

 • 기지점은 반드시 거리를 측정해야 합니다.

 • 최대 10개까지의 포인트를 측정할 수 있습니다.

1) “후방교회”화면에서 “2.높이”를 선택합니다. 

  

3) 알고 있는 점의 높이를 입력합니다. 

       

   첫 번째 알고 있는 지반고와 타겟 높이를 세팅한 후에 [다음]을 눌러 두 번째 점으로 이동합니다.

  

 • 이전 점으로 되돌아갈 때는 [이전] 누르세요.

    필요한 기지점을 모두 입력하면 [OK]를 누르세요.

⇒ 측정 방법은 “NEZ"의 후방교회와 동일합니다. 

4) 결과값은 기계점의 높이값을 보여줍니다. 

     

5) 오류 시 대한 재관측 및 재계산 방법은 11.1 8)~9)의 방법과 같습니다.
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⇒ 후방교회를 실행할 때의 주의사항

  • 미지점(기계점)과 3점 이상의 기지점이 동일한 원주상에 배치되면 미지점의 좌표치가 산출되지 

   않는 경우가 있습니다.

               

   
△▲ : 미지점

○● : 기지점

⇒ 동일한 원주상에 배열된 가능성이 있는 경우에는 다음 세 가지 중에 하나를 선택하여 실행합니다.

 

➀ 기계점을 가능한 한 삼각형의

   중심 부근으로 이동합니다.

➁ 원주상에 없는 기지점을 하나

   더 관측합니다.

➂ 3점 중에 적어도 하나의 거리를 

   측정합니다.
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13. 면적 계산

⇒ 면적 계산은 경계점으로 둘러싸여져 있는 토지의 면적을 계산합니다.                     

   ▶ INPUT        좌표 : P1(N1,E1,Z1)       : P1(N2,E2,Z2)       : P1(N3,E3,Z3)      

   ▶ OUTPUT      면적 : S

⇒ 면적 계산은 폐합된 경계점의 관측한 좌표를 계산할 수 있습니다.

1) “메뉴"화면에서 [7. 면적계산]을 선택합니다.

   

2) [관측]을 눌러 “면적계산/측정” 화면으로 들어갑니다.

    폐합된 지역의 첫 번째 경계점을 시준하고 [측정]를 눌러 주십시오.
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3)  경계점을 측량한 결과값을 보여줍니다. [예]를 누르면 면적 측정할 첫 번째 점이 추가됩니다.

        

4)  모든 점이 측정될 때까지 3번째 단계에서 4번째 단계를 반복합니다. 폐합된 지역의 경계점 관측은 시계  

    방향 혹은 반 시계방향으로 관찰해야 합니다.

    예를 들어 관측한 측점 번호가 1, 2, 3, 4, 5 혹은 5, 4, 3, 2, 1일 경우 같은 형식 입니다.

5) [계산]를 누르면 계산된 면적을 보여줍니다.

   

6) [OK]를 누르면 <면적/좌표 입력> 화면으로 돌아갑니다.

   {ESC} 혹은 X모양의 텝을 누르면 면적 계산을 그만하고 상위 메뉴로 나가게 됩니다.
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14. 장비 설정 변경 

장비 설정 변경은 본체의 {SETTING}키를 눌러 설정 메뉴로 들어갑니다.

     

14. 1  관측조건

관측 시 여러 가지 조건에 대한 설정

     

■ 거리모드 : 측거 표시 모드 선택 (경사거리, 수평거리, 수직거리)

■ 자동보정 : 경사각 보정 (예(H,V), 없음, 예(V))

■ 틸트 오류 : 경사 에러 표시 (실행없음, 틸트화면으로)

■ Coll.crn.(Coll 보정) : 고리메이션 보정 (예, 아니오)

■ C&R crn.(양차 보정) : 구차, 기차 보정 (No, 예(K=0.142), 예(K=0.20))

■ 연직각 수동 : 고도분도반 리셋트 (예, 아니오)

■ 수직관측(고도 설정) : 고도각 표시 (천정각, 수평, 수평+-90)

■ 좌표순서 : 좌표 형식 (N-E-Z, E-N-Z)

■ 해수면 보정 : 해수면에 대한 보정 여부 선택 (예, 아니오)

■ 각도표시 : 최소 각도 표시 (1″, 5″)

■ ppm 세팅 : 기상 보정 계수 (압력/온도, 압력/온도/습도)
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14. 2  장비설정

장비 파라미터 설정

     

■ 전원 off : 전원 자동 off 기능. (아니오, 5분, 10분, 15분, 30분)

■ 백라이트(십자선 ON) : 2~8단계. (눌렀을 때 선명 기준)

■ 백라이트(보통) : 4~8단계. (평상시 선명 기준)

■ 백라이트 Off : 디스플레이 밝기 off 기능 (아니오, 10초, 1분, 5분)

■ 키보드 백라이트 : Off/On (키보드 밝기 기능)

■ 십자선 : 0~5단계. (십자선 조명 장치)

■ EDM ALC : 자유, 고정

■ 가이드 패턴 : 가이드 라이트 패턴 설정 (1, 2)

■ 부저음 : On/Off

■ 리모트 PWR-On : 원격 전원 On 기능 (Yes/No)

■ 색상 : 디스플레이 화면 색상 설정 (1(컬러), 2(흑백))

  ☞ [PLN] 기능은 터치 스크린 포인트 캘리브래이션 기능입니다.

  



- 41 -

14. 3  장비정수

■ 장비 점검, 조정 시 사용 메뉴이므로 사용자께서 임의로 조작하지 마십시오.

 

14. 4  EDM

거리측정 방식 설정

 

EDM

■ 거리모드 (측정 방식) : 정밀‘연속’(정밀 연속), 정밀평균n=2(정밀 평균 (2번~9번)),

                         정밀‘1회’(정밀 한번), 고속'연속'(고속 반복), 고속'1회'(고속 한번),

                         트래킹(트래킹 측정)

■ 타겟 (반사 방식) : 프리즘(AP01프리즘 및 일반프리즘), 360°프리즘(360°프리즘),

                     시트타겟(반사시트타겟), 무타겟

■ 정수 (프리즘 상수) : "프리즘일 경우는 -30”, “360° 프리즘일 경우는 -7”, “시트타겟일 경우는 0”

■ 직경 (렌즈 구경) : "프리즘일 경우는 -58”, “360°프리즘일 경우는 -34”, “시트타겟일 경우는 20”

■ 지시고정 (조명 기능) : Laser-pointer/Guide light 2가지 중 선택.

■ 라이트밝기 (가이드라이트 밝기) : 1~3단계.

 

ppm 

■ 온도 : -30~60℃ (15)

■ 기압 : 500~1400h㎩ (1013), 375~1050mmhg (760)

■ 습도 : 0~100% (50)

■ ppm(기상보정계수) : -499~499 0)

- ( )안의 수치는 디폴트 값.  
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14. 5  통신

노트북등의 외부장치와 케이블/무선 통신의 경우 세팅을 설정합니다.

 

통신설정

■ 통신 모드 : Bluetooth, RS232C 중 선택.

■ Checksum : Yes, No 중 No를 선택.

■ 콘트롤러 : Remote, 2WAY, 2WAY+Remote 중 2WAY+Remote를 선택.

 

RS232C 

▶ 외부 장치 연결 시 통신조건을 외부 장치와 일치 시킵니다.

■ Baundrate : 1200bps, 2400bps, 4800bps, 9600bps, 19200bps, 38400bps 중 선택.

               보통은 9600bpsdp에 맞추면 됩니다.

■ Data bits : 7bits, 8bits 중 8bits를 선택   

■ Parity : Not set, Odd, Even 중 Not set을 선택

■ Stop bit : 1 bit, 2bit 중 1bit를 선택.

 

※ 통신조건을 맞추실 때는 Baundrate(통신속도)만 맞게 맞추시고, Data bits, Parity, Stop bit는 초기

   상태 그대로 두시면 됩니다.      
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14. 6  단위

측정에 관한 단위를 선택합니다.

 

■ 온도 : ℃, ℉

■ 압력 : hPa, mmHg, inchHg

■ 각도 : degree, gon, mil

■ 거리 : meter, feet, inch 

상기의 설정은 사용 중 변경을 하지 않으면 전원을 꺼도 계속 보존되어 있습니다.

14. 7  사용자화

디스플레이의 탭페이지, 콘트롤, 소프트키에 대한 설정을 사용자의 편의에 따라 편집하실 수 있습니다.

  

  편집 가능한 메뉴는 기본측정, 측설, 좌표측설에 대해서만 가능합니다.

  “기본측정”에 대한 편집의 예입니다. “측설”, “좌표측설”의 편집 방법은 같습니다.

1. 탭 페이지 편집

  : 탭의 타입을 변경하거나 새로운 탭 추가하거나 삭제합니다.

1) 편집하고자 하는 메뉴를 선택하고 “탭 페이지”를 선택합니다.
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2) 기본적으로 “SHV", "SHV거리”, “그래픽”의 탭이 있습니다.

  이 탭의 타입을 편집하거나 새로운 탭을 추가하실 수 있습니다.

      

3) [추가]를 누르면 다음과 같이 새로운 탭에 대한 타입을 선택하는 화면을 볼 수 있습니다.

  타입을 선택한 다음 [OK]를 누릅니다.

      

4) 탭의 타입을 바꾸실 경우는 2 페이지의 [설정]을 눌러 타입을 변경하실 수 있습니다.

  

5) 불필요한 탭은 [삭제]를 눌러 삭제합니다.

6) 편집이 끝나고 [OK]를 누르면 이전 화면으로 돌아갑니다.

2. 콘트롤 편집

  : 각각의 탭의 내용을 변경, 추가하실 수 있습니다.

1) 편집하고자 하는 메뉴를 선택하고 “콘트롤”을 선택합니다.
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2) 탭의 표시 내용을 변경할 수 있습니다.

 

     

3) 표시 내용을 추가하시려면 [추가], 삭제하시려면 [삭제]를 누르시면 됩니다.

4) 각 항목의 표시 방법을 설정하시려면 [설정]을 눌러 변경하실 수 있습니다.

  

5) 편집이 끝나고 [OK]를 누르면 이전 화면으로 돌아갑니다.

3. 소프트 키 변경

  : {F1}~{F4}에 해당되는 소프트 키를 변경합니다.

1) 편집하고자 하는 메뉴를 선택하고 “소프트키”를 선택합니다.
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2) 방향키를 이용해 변경하고자 하는 기능을 선택하고 {SPACE}를 누릅니다.

  변경하고자하는 기능을 터치하셔도 됩니다.

  

3) “소프트키 리스트” 화면에서 대체하고자 하는 기능을 선택합니다. 

  방향키로 선택하여 {ENTER}나 바로 터치하시면 됩니다.

  

4) 아래와 같이 “모터” 소프트 키가 “틸트” 소프트 키로 변경됩니다.

  

※ “측설”과 “좌표측설”의 탭 페이지, 콘트롤, 소프트키 변경 방법은 위의 방법과 같습니다.
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14. 8  패스워드

 보안을 위해 사용자 암호를 생성, 변경합니다.

 

14. 9  모터

모터 구동에 대한 설정

    

설정

Accu.탐색 : 프리즘 탐색 시 고속, 정밀 여부 선택

           (정밀, 고속)

A.T.세팅   : 자동추적 기능에 대한 설정

           (없음, 탐색, 트래킹)

    

탐색 영역

수직 : 수직방향에 대한 탐색 범위

수평 : 수평방향에 대한 탐색 범위

☞ 터치로도 가능합니다.

 

    

JOG 세팅

L : Low Speed 설정 (L1~L4)

H : High Speed 설정 (H1~H4)

Shift : Low Speed에서 High Speed로 넘어가는 단계 설정

      (1~4)
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14.10  날짜 _시간

날짜와 시간 설정
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▪ SX와 DX 디스플레이에 표시되는 각각의 에러 메시지는 아래의 리스트와 같은 의미를 가집니다.

만약 동일한 메시지가 반복적으로 나타나거나 아래와 같은 메세자기 나타나면, 소끼아 서비스 센터로 

연락하시기 바랍니다. 

Backup battery dead. Clock display may no longer be correct.

이리듐 배터리에 의한 전압 공급능력이 감퇴하였거나 완전히 방전되었습니다. 가까운 소끼아 서비스 

센터로 연락하여 배터리를 교체 하십시오.

BAD condition

대기중에 빛이 산란되는 양이 많거나, 관측 상황이 매우 빈약한 경우.

타켓의 중심이 보이지 않은 경우에는, 목표물을 재 시준 하십시오.

무타켓 측정모드가 설정되었을 때 알맞지 않는 거리에서 관측하는 상황.

무타켓 측정모두가 설정되었을 때 레이져 빔이 같은 시간 최소 Two Surface 관측하고 있기 때문에 거

리 관측이 되지 않습니다.

거리 측정을 위해 Single Sirface Target를 선택 하세요.

Calculation error

Resection 관측하는 동한 동일한 점이 여러 번 등록 되었습니다. 또 다른 기지점을 설정하여 기지점의 

좌표가 중복 되지 않도록 하세요.

면적을 계산하는 동안, 계산이 중복되지 않도록 하십시오. 계산 조건을 확인하고 다시 시도 하십시오.

Device list is full !!

더 이상 블루투스 장치를 연결 할 수 없습니다. 

불필요한 장치를 목록에서 지우고, 다시 시도하십시오.

Error : Read Build Info.

Error : Read sysflg 

Error : Self check

[OK]를 눌러 메시지를 취소합니다. 만약 이 메세지가 자주 나타나게 되면 가까운 소끼아 서비스 

센터로 연락 하십시오.

Incorrect Password.

설정된 비밀번호와 입력한 비밀번호가 일치 하지 않습니다.

올바른 비밀번호를 입력하여 주십시오.

Input device name !!

블루투스 장치 이름이 입력되지 않았습니다.

장치 이름을 입력하고 장치 등록을 완료하십시오.

15. 에러 메시지 
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Input over3 letters !

입력된 비밀번호가 3글자 미만입니다.

비밀번호를 최소 3글자 이상으로 해주십시오.

Job data is not developed. Or job may have broken.

프로그램 모드(SDR)의 Job가 손상되었거나 읽을수 없습니다.

JOB데이터를 다시 생성해 주십시오.

Light detected too strong!!

햇볕 또는 매우 강한 광선이 시준하는 동안 텔레스코프 안으로 들어와 시준이 취소되었습니다.

측량 작업을 수행할 때 이와 같이 외부 광선의 영향에 주의 하십시오.

Motor error EXXX

모터가 구동하고 작동하는 동안 멈춤으로써 문제가 발생하였습니다.

SX의 전원을 OFF하였다가 ON을 함으로써 이 문제를 해결하십시오.

만약 이 에러 메시지가 자주 나타나게 되면, 가까운 소끼아 서비스 센터로 연락하십시오.

Need base pt. obs

REM 관측을 하는 동안 목표물의 시준상태가 완벽한 상태가 아닙니다.

프리즘을 재 설치하고 다시 한번 관측해 주세요.

Need 1st obs

Missing line 관측을 하는 동안 시작 포인트의 상태가 완벽하게 시준 되지 않았습니다.

시작위치를 정확하게 시준하고 [OBS]를 눌러 다시 한번 관측을 합니다.

New password Diff

새로운 비밀번호를 설정하는 동안, 두 번 입력한 비밀번호가 각각 다릅니다.

새로운 비밀번호를 두 번 모두 정확하게 입력하세요.

No data

좌표데이터를 검색하거나 읽어올 때 또는 코드 데이터를 검색할 때 찾고자 하는 대상이 존재하지 않거

나 데이터의 양이 클 때 모두 검색은 정지 됩니다.

North/East is null

Northing 또는 Easting의 수치가 Null로 설정되었을 때 좌표들을 읽어 올 수 없습니다.

No solution

후방교회를 하는 동안 기계점의 좌표가 계산되지 않습니다.

만약 필요하다면 결과값을 사용하고, 그렇지 않는다면 재 관측을 하십시오.

Not exist point

기계점을 설치하는 동안 좌표 좌표의 수치를 불러 올 때, 선택된 JOB안에 저장된 등록 좌표 데이터가 

없습니다. 

좌표데이터를 먼저 등록 하십시오.
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Out of Range

경사도 %가 표시되는 동안, 디스플레이 Range(±1000% 미만)가 초과 된 적이 있습니다.

REM관측을 하는 동안 수직각이 ±89도를 초과 했거나 측정된 거리가 9999.999m보다 큰 경우입니다.

목표물로부터 떨어져 기계가 설치하세요.

후방교회시 기계점 좌표 계산된 수치가 지나치게 높을 때 재관측을 하세요.

면적 계산할 때, 결과가 표시된 거리에 초과 되었습니다.

Reflectorless not supported !!

무타켓 모드에서 자동 추적 동작을 할 수 없습니다.

프리즘을 밖으로 옮겨 자동 시준 하십시오.

Remote Control communication err !!

리모트 컨트롤러 시스템 RC 콘트롤러의 통신이 요구되었을 때 SX과의 통신이 실패 했습니다.

RC 콘트롤러, 무선 모뎀 그리고 케이블의 상태(통신설정, 전원 상태, 케이블 연결상태 등...)를 체크 하

여 주십시오.

Sheet not supported !!

Sheet 타켓으로 자동 추적을 할 수 없습니다.

프리즘을 사용하여 자동 시준을 하십시오.

Signal off

거리 측정을 하였을 때, 반사된 광선이 관측 되지 않았습니다. 또는 관측하는 동안 반사된 광선이 약해 

졌거나 차단되었습니다.

목표물 시준을 다시 하거나, 반사프리즘 또는 여러 개의 반사 프리즘을 사용 하십시오.

Target not found !!

검색 면적 범위 내에서 프리즘을 찾을 수 없습니다.

프리즘 시준을 다시 하고, 재 관측을 하십시오.

Temp Rnge OUT

SX가 사용범위의 온도를 벗어나서 정밀하게 관측 할 수 없습니다.

허용 온도 범위 내에서 다시 관측하십시오.

Time out !!

일정 시간내에 데이터가 들어오지 않았습니다. 케이블의 접속 상태 및 스위치를 점검하여 주십시오.

만약 통신이 정상적으로 시작한 이후에 이 메시지가 나타나면 기간에 대한 통신 조건이 맞게 설정 되

어 있는지 다시 한번 확인합니다. 낮은 통신 속도를 선택하는 것도 하나의 방법입니다. 
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▪ 사용 전 또는 사용중이라도 정기적인 점검을 실시하여 항상 정확한 상태인지를 확인 하도록 합니다.

 또한, 장기간 사용하지 않았을 때나 운반 후 또는 사용중에 강한 충격을 받았을 때는 반드시 점검을  

 실시하여 주세요.

▪ 점검은 다음의 순서에 따라 실시합니다.

16. 1  원형 기포관

1) 횡 기포관의 점검 ∙ 조정을 실행했는지 다시 한번 정확하게 

  기계 본체를 정준합니다.

2) 원형 기포관의 위치를 점검합니다. 기포가 중앙으로부터 떨어져

  있지 않으면 조정할 필요가 없습니다.

  기포가 중앙으로부터 떨어져 있을 때는 다음의 조정을 실행합니다.

3) 우선 떨어진 방향을 확인합니다. 조정핀을 사용, 중앙으로부터

  떨어진 기포의 방향과 반대 방향의 원형기포관 조정 나사를 풀어

  기포가 중앙에 오도록 합니다.

4) 조정나사 3개의 조여 주는 힘이 같도록 나사를 조여 기포를 중앙  

  에 오도록 합니다. 

16. 2  망원경 십자선

▪ 이 조정은 대단히 조심스럽기 때문에 야외에서의 조정에 무리가 있을 때는 소끼아 서비스 센터로 

 의뢰하여 주시기 바랍니다.

 망원경 십자선의 기울기

1) 장비를 완전히 정비하고 확실하게 보이는 

  목표점을 십자선의 A점에 시준합니다.

2) 망원경 미동나사로 망원경을 움직여 

  목표점을 세로선 상의 B점으로 이동시킵

  니다. 이때 목표점이 세로선을 따라서 평행

  이동하면 조정할 필요가 없습니다. 

  세로선으로부터 떨어져 이동 했을때는 

  소끼아 서비스 센터로 문의하시기 바랍니다.

16. 점검 ∙ 조정



- 53 -

 망원경 십자선의 위치

1) SX나 DX 로부터 100m 정도의 거리에 대략 수평방

향으로 타켓을 부착합니다. 

2) 망원경을 ⌜正⌟위치에서 타켓의 중심을 시준하고

  수평각 A1과 천정각 B1을 읽어 기록합니다.

  예 : 수평각 18°34'00"∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙A1

       천정각 90°30'20"∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙B1

3) 망원경을 ⌜反⌟위치에서 같은 목표의 수평각 A2와 

  천정각 B2를 읽어 기록합니다.

  예 : 수평각 198°34'20"∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙A2

       천정각 269°30'00"∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙∙B2

4) A2-A1, B2+B1을 계산합니다.

  만약, A2-A이 180°±20", B2+B1이 360°±20"이면

  망원경 십자선은 정상입니다.

  예 : A2-A1(수평각)

      = 198°34'20"-18°34'00"

      = 180°00'20"

       B2+B1(천정각)

      = 269°30'00"+90°30'20"

      = 360°00'20"

   2~3회 점검을 반복해도 오차가 클 때는 소끼아 

   서비스 센터로 문의하시기 바랍니다.
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⋅SX 및 DX의 전원은 규격에 맞게 사용하여 주세요.

주의 : 외부 전원을 이용 할 때는 무게 균형을 잡기위해 BDC70을 장착하여 사용하도록 합니다.

      아래 그림 이외의 것은 절대 사용하지 않도록 합니다. SX 및 DX에 손상을 줄 수 있습니다.

*은 표준 부속품에 포함 되고 다른 것은 특별 부속품입니다. 

17. 전원 시스템
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⋅SOKKIA 반사 프리즘은 목적에 따라 사용하기 편리하게 구성되어 있습니다.

1) 프리즘 정수 보정에 대해서는 P.7를 참고하여 주세요.

2) 타켓에는 형광 염료가 칠해져 있기 때문에 미세한 빛에서도 반사합니다.

3) 반사 프리즘 사용상의 주의 

  ▪ 타켓이 달려 있는 반사프리즘을 사용할 때는 반사프리즘의 방향을 정확히 맞춰 타켓의 중심을 

    시준하여 주세요.

  ▪ 3소자 반사 프리즘 AP31, AP32를 1소자 프리즘으로 사용 할 경우는 프리즘 받침대의 가운데에 

    뚫려 있는 구멍에 1소자 프리즘을 끼워서 사용합니다. 

18. 반사 프리즘 시스템
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(SX series)

∎360° Prism (ATP1) 

 자동 측정을 하는 동안 다른 반사물 시준 등의

 실수를 걱정할 필요가 없습니다.

(공통)

∎2-Point target (2RT500-K) 

 이 장비는 2점 옵셋 측정을 할때 사용합니다.

 프리즘 상수 : 0

∎기계고 아답터 (AP41) 

 이 장비는 타겟의 높이를 조정 할때 사용합니다.

 ▪ 기계고 아답터 AP41은 2개의 고정나사를 사

용

  하여 높이를 조정할 수 있습니다. 기계고 표시

  에 “245”(mm)가 나오도록 조정합니다.

  AP41의 높이 조정은 다음과 같이 합니다.

   ① 나사를 푼다.

   ② 시계 반대 방향으로 돌린다.

   ③ 상하 방향으로 기계고가 기계고 표시 

     (조정창)에 나오도록 조정한다.

   ④ 시계 방향으로 돌린다.

   ⑤ 나사를 조인다.
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∎봉형 나침반 (CP9)

  봉형 나침 부착 슬롯에 봉형 나침반을 끼워서 나침

  고정 나사를 풉니다. 바늘이 눈금 2개의 사이에 오도

  록 기계 상부를 돌립니다. 이 위치에서 망원경(正)의

  시준 방향은 자북(磁北)이 됩니다.

  사용 후에는 나침 고정 나사를 고정 시키고 봉형 나

  침반을  고정대에서 빼내 케이스에 넣어 주세요.

∎추

  바람이 없는 날에는 부속품인 추에 의한 설치,

  구심 작업이 가능합니다. 추에 달려 있는 줄을

  잡아 당겨서 그림과 같이 S자형으로 매고 길이

  를 조정하여 고정 나사에 걸어 사용합니다.

∎ 접안 렌즈 (EL7)

  배율 : 40X

  분해력 : 1°20'

∎Diagonal eyepiece (DE27)

  천장을 관측할 때나 좁은 장소에서의 

  관측에 용이 합니다.

  핸들을 빼고 접안렌즈 고정 나사를 

  시계 반대 방향으로 돌리면서 접안렌즈를

  뺀 후 다이고날 아이피스를 끼워 넣습니다.

∎태양 필터 (OF3A)

  태양 관측 등 눈이 부신 목표물을 

  시준하는 경우에는 대물렌즈에 필터를

  끼워 넣습니다. 필터 부분은 필요없을

  때는 올릴 수 있습니다.

19. Option 부속품
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∎연결 Cable

  데이터 출력을 위한 본체와 PC의 연결 Cable.

Cable Notes

DOC210
Pin number and signal level   :   RS232C compatible(호환)

D-Sub connector              :   9 pins (female)
EDC211(Y cable)

EDC212(Y cable)

(SX series)

∎On-demand Remote Control System (RC-PR5)

  이 장비는 SRX가 프리즘의 방향을 빠르고 정확

  하게 찾을 수 있다.
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(SX series)

1. 망원경부   : 360°회전, 측거/측각 동축 광학계

                                      EDM과 레이저 포인트 동축

      크기 : 168mm

      유효경        : 45mm

      배율/상   : 30× / 정상

      분해능 : 2.5″

      시계 : 1°30′ (26m/1,000m)

      최단 초점거리 : 1.3m

      십자선 조명 : 내장 (5단계 명암선택 가능)

   

2. 측각부           : 광전식 앱솔루트 엔코더 스캐닝 방식

    IACS (Independent angle calibration system)

      단위         : 도,분,초 / Gon / Mil 선택

      최소 표시 : 0.5″ / 1″ (SX-101/102) , 1″ / 5″ (SX-103/105)

      정도          : 1″ (SX-101) / 2″ (SX-102) / 3″ (SX-103) / 

                                      5″ (SX-105)

      자동 2축 경사 보정   : 보정범위 ±6′, 

                                      표시 디지털/그래픽 선택가능

      콜리메이션 기능     : ON/OFF 선택

      측각 모드          수평각(H) : 좌회각,우회각, 0SET, 임의각 입력가능.

                         연직각(V) : 천장0°/수평0°/수평0°±90°선택가능.

3. 측거부 : 동축형 레이저광 변조식 위상차 측정

    레이저등급 : Class 3R

      광원                : 적색 레이저 다이오드, 690mm

무타겟  : 0.3m~800m (최대 1,000m)

반사 시트 타겟 (RS90N) : 1.3m~500m

      미니폴프리즘(OR1PA)    : 1.3m~500m

      컴팩트 프리즘(CP01) : 1.3m~2,500m

      360°프리즘(ATP1) : 1.3m~1,000m

      1소자 프리즘(AP01)  : 1.3m~5,000m (최대 6,000m)

      3소자 프리즘(AP01)     : 1.3m~8,000m (최대 10,000m)

      단위 : Meter/Feet/US ft/inch 선택

      최소표시      정밀측정 : 0.0001m/0.001m (선택가능)

                    고속측정 : 0.001m

                    트래킹 : 0.01m

      최대 사거리 표시 : 12,000.000m (무타겟 : 1,200.000m)

      정도       무타겟(정밀) : 0.3~200m ±(2+2ppm×D)mm

 : 200~350m ±(5+10ppm×D)mm

20. 사양
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 : 350~1,000m ±(10+10ppm×D)mm

                 무타겟(고속) : 0.3~200m ±(6+2ppm×D)mm

 : 200~350m ±(8+10ppm×D)mm

 : 350~1,000m ±(15+10ppm×D)mm

                 프리즘(정밀) : ±(1.5+2ppm×D)mm

                 프리즘(고속) : ±(5+2ppm×D)mm

                 반사시트타켓(정밀) : ±(2+2ppm×D)mm

                 반사시트타켓(고속) : ±(5+2ppm×D)mm

      측정모드 : 정밀(1회,연속,평균) / 고속(1회,연속) / 트래킹(선택)

      측거시간      정밀측정  : 1.5+0.9초 이하

                    고속측정 : 1.3+0.6초 이하

                    트래킹 : 1.3+0.4초 이하

  4. 자동 추적 / 자동 시준 : Pulse 변조 발광 / 동축 광학 이미지 감지

      광원             : 적외선 레이저 다이오드(980nm) / Class1

      시야 각도 범위 : ±45′

      자동 추적 범위 H : 360°

                           V : 70° ~ -41°

      자동추적범위     프리즘 : 1.3~1,000m

                       컴팩트프리즘 : 1.3~700m

                       360°프리즘 : 2~600m

                       미니폴프리즘 : 1.3~500m

      자동추적속도 : 20°/sec

      자동시준범위     프리즘 : 1.3~1,000m

                       컴팩트프리즘 : 1.3~700m

                       360°프리즘 : 2~600m

                       미니폴프리즘 : 1.3~500m

                       반사시트타겟 : 5~50m

      자동시준시간     : 4~8초

      자동시준정도    프리즘 : ~100m 1.2mm 이하

                       : 100m~ (0.3+9ppm×D)mm

          반사시트타겟 : 2mm

  5. Motor                       : DC Motor 드라이브

      회전범위 : 360° 수직/수평 

      회전속도                   : 85°/sec

      미동부                       : 조그셔틀 미동부

  

6. 가이드 라이트

    광원 : 적색LED(626nm), 녹색LED(524nm)

      사용범위        : 1.3 ~ 150m

      가이드라이트 범위 : 상하좌우 ±4°

      분해력 : 4‘

      밝기 : 3단계 조절 가능
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  7. 인터페이스

      내부 메모리  : 500MB

      외부 메모리    : USB 메모리 (최대 8GB)

      데이터 통신  케이블 : RS-232C 규격준거, 최대 38,400bps

 USB : USB Ver.1.1 (Host/Client)

  8. 블루투스   통신방식 : FHSS

 모듈 : GFSK

 주파수 : 2.402~2.48GHz

 등급 : Class 1 

 통신범위 : ~300m(최대 600m)

 인증 : 선택가능

  9. 전원

      전원 : 충전식 Li-ion 배터리 BDC70

      사용시간 

30초 마다 자동시준을 사용한 정밀 측정 시

BDC70 : 약 4시간

BDC60(옵션외장배터리) : 약 7시간

BDC61(옵션외장배터리) : 약 14.5시간  

      배터리 잔량 표시 : 4단계 레벨 표시

      전원 자동 차단 기능 : 조작정지 후 (5/10/15/30분 선택가능) 자동 OFF

      외부 전원 전압 : 6.7 ~ 12V

      내장배터리(BDC70) 전압 : 7.2V

         용량 : 5,240 mAh 

                  크기 : 38(W)×70(D)×40(H)mm

                  무게 : 약 195g

      충전기(CDC68) 입력전압 : AC 100 ~ 240V

                     충전시간 : 약 5.5시간 (BDC70)

작동온도 : 0 ~ 40℃

               크기 : 94(W)×102(D)×36(H)mm

              무게 : 약 170g

  11. 일반

      OS : Windows Embedded CE 6.0

      디스플레이 : 3.5 inch TFT QVGA color LCD 터치 스크린

      키보드 : 25keys, 백라이트 탑재

      트리거 키 : 오른쪽 측면

      원기포 감도 : 10‘/2mm

      전자 기포         그래픽 : 6′

  디지털 : ±6‘30“

      구심   이미지 : 정상

  배율 : 3×

  최소거리 : 0.3m
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      달력/시계 기능 : 있음

      레이저 포인터 기능 : ON(5분 후 자동 꺼짐)/OFF(선택가능)

      작동온도 : -20 ~ 50℃

      보관온도 : -30 ~ 70℃

      레이저 포인터 기능 : ON/OFF(선택가능)

      방수, 방진 등급 : IP65(IEC60529:2001)

      기계고 : 정준대 마운트부터 196mm

      Size(양면 디스플레이, 핸들부착) : 230(W)×207(D)×393(H)mm

      무게(배터리, 핸들 포함) : 7kg

A. 표준 구성품

  1) 본체 (SX-101/102/103/105) : 1 SET

  2) 내장 충전 배터리 (BDC70) : 1 EA

  3) 충전기 (CDC68) : 1 EA

  4) 전원케이블 : 1 EA

  5) 스타일러스펜 : 1 EA

  6) 렌즈캡 : 1 EA

  7) 렌즈후드 : 1 EA

  8) 조정도구 : 1 SET

  9) 레이저 경고 안내 표지 : 1 EA

  10) 운반케이스 : 1 EA

  11) 멜빵 : 1 SET

  12) 목재 삼각 : 1 EA

  13) 프리즘 폴 셋         : 1 EA

  14) USB메모리(4GB) : 1 EA

  15) 퀵매뉴얼 : 1 EA

  16) 커뮤니케이션 소프트웨어 (PowerMagic) : 1 Copy
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(DX series)

1. 망원경부   

      크기 : 168mm

      유효경        : 45mm

      배율/상   : 30× / 정상

      분해능 : 2.5″

      시계 : 1°30′ (26m/1,000m)

      최단 초점거리 : 1.3m

      십자선 조명 : 내장 (5단계 명암선택 가능)

   

2. 측각부           : 광전식 앱솔루트 엔코더 스캐닝 방식

      추적                           

      DX-101AC/102AC/103AC        : 2면

      DX-105AC                     : 1면                      

      단위         : 도,분,초 / Gon / Mil 선택

      최소 표시 

      DX-101AC/102AC               : 0.5"/1"(선택가능)

      DX-103AC/105AC               : 1"/5"(선택가능)

      정도          : 1″(DX-101) / 2″(DX-102) / 3″(DX-103) / 5″(DX-105) 

                      

      자동 2축 보정기구   : 보정범위 ±6‘

      콜리메이션 기능     : ON/OFF 선택

      측각 모드          수평각(H) : 좌회각,우회각(선택가능)

                         연직각(V) : 천장0°/수평0°/수평0°±90°/%(선택가능)

3. 측거부 : 동축형 레이저광 변조식 위상차 측정

                                    레이저 등급 Class 3R

      광원                : 적색 레이저 다이오드, 690mm

무타겟  : 0.3m~800m

반사 시트 타겟 (RS90N) : 1.3m~500m

      미니폴프리즘(OR1PA)    : 1.3m~500m

      컴팩트 프리즘(CP01) : 1.3m~2,500m

      1소자 프리즘(AP01)  : 1.3m~5,000m (최대 6,000m)

      3소자 프리즘(AP01)      : 1.3m~8,000m (최대 10,000m)

      단위 : Meter/Feet/US feet 선택

      최소표시      정밀측정   : 0.0001m

                    고속측정        : 0.001m

                    트래킹 : 0.01m

      최대 사거리 표시 : 12,000m (무타겟:1,200m)

      정도       무타겟(정밀) : 0.3~200m ±(3+2ppm×D)mm

 : 200~350m ±(5+10ppm×D)mm

 : 350~10,00m ±(10+10ppm×D)mm

                 무타겟(고속) : 0.3~200m ±(6+2ppm×D)mm

 : 200~350m ±(8+10ppm×D)mm
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 : 350~10,00m ±(15+10ppm×D)mm

                 프리즘(정밀) : ±(1.5+2ppm×D)mm

                 프리즘(고속) : ±(5+2ppm×D)mm

                 반사시트타켓(정밀) : ±(2+2ppm×D)mm

                 반사시트타켓(고속) : ±(5+2ppm×D)mm

      측거시간      정밀측정  : 1.5초 + 0.9초 이하

                    고속측정 : 1.3초 + 0.6초 이하

                    트래킹 : 1.3초 + 0.4초 이하

  4. 자동 시준                : Pulse 변조 발광 / 동축 광학 이미지 감지

      광원             : 적외선 레이저 다이오드(980nm) / Class1

      시야 각도 범위 : ±45′

      측정 범위 H : 360°

                           V : 90° ~ -41°

      자동시준범위     프리즘 : 1.3~1,000m

                       컴팩트프리즘 : 1.3~700m

                       360°프리즘 : 2~600m

                       미니폴프리즘 : 1.3~500m

                       반사시트타겟 : 5~50m

      자동시준시간     : 4~8초

      자동시준정도    프리즘 : ~100m 1.2mm 이하

                       : 100m~ (0.3+9ppm×D)mm

          반사시트타겟 : 2mm

  5. Motor                       : DC Motor 드라이브

      회전범위 : 360° 수직/수평 

      회전속도                   : 70°/sec

      미동부                       : 조그셔틀 미동부

  5. 가이드 라이트

    광원 : 적색LED(626nm), 녹색LED(524nm)

      사용범위        : 1.3 ~ 150m 이내

      가이드라이트 범위 : 상하좌우 ±4°

      분해력 : 4‘ (약 0.12/100m)

      밝기 : 3단계 조절 가능

  5. 인터페이스

      내부 메모리  : 500MB (설치 프로그램 포함)

      외부 메모리    : USB 메모리 (최대 8GB)

      데이터 통신    데이터 입/출력: 비동기 serial, RS-232C 호환 가능

 USB : USB Ver.1.1 (Host/Client)

      블루투스  통신방식 : FHSS

 모듈 : GFSK

 주파수 : 2.402~2.48GHz
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 등급 : Class 1 

 통신범위 : ~300m(최대 600m)

 인증 : 선택가능

   

  6. 전원

      내장배터리 : 충전식 Li-ion 배터리 BDC70

      전압 : 7.2V

용량 : 5,240mAh

                      크기        : 38(W)×70(D)×40(H)mm

               무게     : 약 195g

      배터리 잔량 표시 : 4단계 레벨 표시

      전원 자동 차단 기능 : 조작정지 후 (5/10/15/30분 선택가능) 자동 OFF

      사용시간  BDC70 : 5시간 (30초마다 측정 시)       

      외부 배터리(옵션) 전압

                BDC60(외부배터리) : 7시간

                BDC61(외부배터리) : 14.5시간

       충전기(CDC68) 입력전압 : AC 100 ~ 240V

                     충전시간 : 약 5.5시간 (BDC70)

작동온도 : 0 ~ 40℃

               크기 : 94(W)×102(D)×36(H)mm

              무게 : 약 170g

    7. 일반

      OS : Windows Embedded CE 6.0 / Magnet Field

      디스플레이 : 3.5 inch TFT QVGA color LCD 

        조명                         LED : 9등급 밝기(0에서 8)(선택가능)

        터치패널                     : Resistance-sensitive 아날로그 타입

      키보드 : 26keys, 백라이트 탑재

      트리거 키 : 오른쪽 측면

      원기포 감도 : 10‘/2mm

      전자 기포         그래픽 : 6′

  디지털 : ±6‘30“

      구심   이미지 : 정상

  배율 : 3×

  최소거리 : 0.3m

      레이저 구심(옵션) : 적색 레이져 다이오드 635±10nm

  정확도 : 1mm 이하

  직경 : 3mm 이하

                        밝기 단계   : 5단계

      레이저 포인터 기능 : ON/OFF(선택가능)

      작동온도 : -20 ~ 50℃

      보관온도 : -30 ~ 60℃

      방수, 방진 등급 : IP65(IEC60529:2001)

      기계고 : 정준대 하단부터 196mm
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      Size(양면 디스플레이, 핸들부착) : 207(W)×190(D)×372(H)mm

      무게(배터리, 핸들 포함) : 6.1kg

A. 표준 구성품

  1) 본체 (DX-101/102/103/105) : 1 SET

  2) 내장 충전 배터리 (BDC70) : 1 EA

  3) 충전기 (CDC68) : 1 EA

  4) 전원케이블 : 1 EA

  5) 스타일러스펜 : 1 EA

  6) 렌즈캡 : 1 EA

  7) 렌즈후드 : 1 EA

  8) 조정도구 : 1 SET

  9) 레이저 경고 안내 표지 : 1 EA

  10) 운반케이스 : 1 EA

  11) 멜빵 : 1 SET

  12) 목재 삼각 : 1 EA

  13) 프리즘 폴 셋         : 1 EA

  14) USB메모리(4GB) : 1 EA

  15) 퀵매뉴얼 : 1 EA

  16) 커뮤니케이션 소프트웨어 (PowerMagic) : 1 Copy
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Magnet Field Onboard  

매뉴얼



■ 목  차 ■

  

  현황측량  

    1. 기계점과 후시점 설정하기 -----------------------------------------

    2. 측정하기 -------------------------------------------------------

  도로      

    1. 중심 선형 제원 입력하기  -------------------------------------------------------------------------
    2. 종단 선형 제원 입력하기  -------------------------------------------------------------------------
    3. 횡단 측량   --------------------------------------------------------------------------------------------

  측설     

    1. 점(좌표) 측설   ---------------------------------------------------------------------------------------
    2. 도로 측설      ----------------------------------------------------------------------------------------
 
  데이터 전송  

    1. 데이터 내보내기      -------------------------------------------------------------------------------
       1) 관측 데이터 내보내기 

       2) 점 데이터 내보내기

       3) 점과 선 데이터 내보내기

    2. 데이터 가져오기      -------------------------------------------------------------------------------
       1) 점 데이터 가져오기

       2) 선 데이터 가져오기

  후방교회      ---------------------------------------------------------------------------------------------

 1
 5

10
13
17

21
25

28

33

37



- 1 -

 현황측량

 1. 기계점과 후시점 설정하기

 

조 작 순 서 표  시  부

 1. 본체 디스플레이 판넬의 우측 버튼 중에 [PROG]버튼을 누릅니다.

 2. [MAGNET Field] 메뉴가 나타납니다. 이 메뉴를 클릭합니다.

 3. MAGNET Field 초기 로고화면이 나타나고 조금 지나서 주 메뉴 아이콘이 

   화면에 표시됩니다.

   먼저, [Job] 아이콘을 클릭합니다.

 4. 신규 JOB을 생성하기 위해 [신규 Job] 아이콘을 클릭합니다.

    (설명)

     - 신규 Job : 새로운 Job 생성

     - Job 열기 : 기존 Job 열기

     - Job 삭제 : 기존 Job 삭제

     - Job 정보 : 열려 있는 Job 정보 표시

 5. Job명을 입력하고 [생성] 버튼을 클릭합니다. 예) Test

    

   여기서, 한글로 입력하려면 해당 필드에 

   커서가 있을 때 본체 키보드상에 [Shift]를 

   누른 상태에서 [α] 버튼을 누릅니다. 그러면

   키보드 입력판이 나타납니다. 한글 전환 후

   사용하세요. 이 자판을 숨기려면 [Shift]를 

   누른 상태에서 [α] 버튼을 반복해서 누릅니다.

 6. 화면 타이틀에 현재 Job명이 표시될 것입니다.(Test)

   방위각 설정을 위해서 [설정] 아이콘을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 7. 다음 화면에서 [후시] 아이콘을 클릭합니다.

 8. 기계점과 후시점에 대한 데이터를 입력합니다.

    {후시}의 버튼을 클릭하여 [점]버튼으로 전환합니다.

    예) 기계점 번호 : 1, 기계고(HI) : 1.4, 후시점 번호 : 2

    여기서, 타겟고는 방위각만 설정할 경우 입력할 필요가 없습니다.

   

    * 기계점/후시점 설정 방법 *

    1) 목록에서 가져오기

       이 기능을 사용하려면 기지점들을 

    2) 점번호를 입력하여 해당 번호의 점이 있으면 그냥 불러오고 없으면 측정시

       입력창이 표시됩니다. 이때 입력하면 됩니다.

       만약 기존 점을 편집하려면 좌측상단 아이콘을 클릭한 후 [점 편집]을 눌러

       점을 추가하거나 편집할 수 있습니다.

 9. [측정]탭을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 10. 기계점이 미리 저장되어 있지 않으면 우측 화면이 표시됩니다.

     기존에 저장되어 있으면 나타나지 않습니다.

     [닫기] 버튼을 클릭합니다.

 11. 해당 점의 좌표와 코드를 입력하고      (확인) 버튼을 클릭합니다.

     * 코드 등록 *

     코드를 입력하면 우측과 같은 코드 정의 창

     이 나타납니다. 타입을 선택하고 점 스타일을

     지정한 후      (확인) 버튼을 눌러 등록합니다.

 12. 후시점이 미리 저장되어 있지 않으면 우측 화면이 나타납니다.

     기존에 저장되어 있으면 나타나지 않습니다.

     [닫기] 버튼을 클릭합니다.

 13. 해당 점의 좌표와 코드를 입력하고      (확인) 버튼을 클릭합니다.

 14. 방위각 설정을 위해       아이콘을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 15. [방위각 설정]을 선택합니다.

 16. 그러면 “설정할 수평각” 필드에 방위각이 표시됩니다.

     또한, 후시점의 검사를 위해 거리측정을 하기 위해서는

     “거리측정”항목을 체크 합니다. 

     ※ 후시 검사 없이 방위각만 설정하려면 체크를 해제합니다.

 17. 후시점을 시준합니다.

     [설정] 버튼을 클릭합니다. 

     또한, 후시설정 없이 후시점을 확인하려면 [검사] 버튼을 클릭한 후 데이터를

     검사합니다.

 18. [Data] 탭에서 기계점/후시점 정보를 확인할 수 있습니다.

     여기서, 설정 방위각(HA) 과 “거리측정” 항목을 체크했을 경우 우측화면과 

     같이 입력한 후시점과 실제 측정한 값과의 차이(dX,dY,dZ)를 확인할 수 

     있습니다.

     만약 “거리측정” 항목을 체크하지 않았다면 

     다음과 같이 표시될 것입니다.

 19. 우측상단의      아이콘을 눌러 종료합니다.

     그러면 우측과 같이 초기화면이 나타날 것입니다.
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 2. 측정하기

조 작 순 서 표  시  부

 1. 초기 화면에서 [측량] 아이콘을 클릭합니다.

 2. [측정] 아이콘을 클릭합니다.

 3. 만약 기계점/후시점 설정을 하지 않았다면 좌측상단     아이콘을 눌러 

    [후시 설정]을 선택합니다. 후시설정 방법은 “1. 기계점과 후시점 설정하기”

    를 참고하세요.

 4. [EDM] 아이콘을 클릭하여 측정타입을 선택합니다.

 5. 점 번호, 코드, 타겟고(HR)를 차례로 입력합니다.

    (예) 점 : 200, 코드 : PP, HR : 1.5m

    

 6. {측정} 또는 {측정저장} 아이콘(         ) 을 클릭합니다. 

   아니면 본체 좌측면에 탑재된 {측정전용키}를 누릅니다.

   ※ {측정} 아이콘 : 측정

     {측정저장} 아이콘 : 측정한 다음 저장

     {측정전용키} : 측정한 다음 저장, {측정저장} 아이콘과 동일기능 측정

측정 후 저장
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조 작 순 서 표  시  부

 7. 만약 코드가 등록되어 있지 않으면 {코드}등록창이 나타납니다.

   여기서, “타입”에서 화살표 아이콘을 클릭하여 현재 측점이 점, 선, 면적 중에

   선택합니다. 또한 점 스타일도 지정할 수 있습니다.

   또한, 코드들을 미리 등록하면 리스트에서 선택만 하면 되고 {코드}창은

   나타나지 않습니다.

 8. 코드 설정이 완료되면      (확인 아이콘)을 눌러 종료합니다. 

 9. 측정을 하면 측점 번호가 자동적으로 증가합니다.

 10. [맵] 탭을 누르면 측점들을 화면에서 볼 수 있습니다.

    또한, 맵상에서 측정작업도 가능합니다.

 11. [측정]탭을 클릭합니다.

 12. 다음 측점의 {코드}를 입력합니다.

     다음 점 부터는 선으로 연결하도록 코드를 등록할 것입니다.

 13. {측정전용키} 또는 측정저장 아이콘(      )을 클릭합니다. 

   

 14. {코드}등록창에서 타입 항목의 화살표를 누르고 {선}을 선택합니다.



- 7 -

조 작 순 서 표  시  부

 15. 중앙 {선}탭을 선택하여 선 스타일을 지정할 수 있습니다. 기본 선 스타일은

     “실선”입니다.

 16. 코드 설정이 완료되면      (확인 아이콘)을 눌러 종료합니다.

 17. 코드가 "LL"인지 확인하고 좌측에 스트링을 “1”로 입력합니다.

     {측정전용키} 또는 측정저장 아이콘(      )을 클릭합니다.

 18. 측점들을 화면에서 보려면 [맵]탭을 클릭합니다.

 19. 맵에서 “점 201”이 보일 것입니다. 

     코드 속성이 선이기 때문에 점 201부터 선 연결이 시작됨을 화면에서

     점 마크(    )를 보면 알 수 있습니다.

 20. 이전 측점(Pt 201)과 선으로 연결하기 위해 “점 202”을 시준합니다.

    {측정전용키} 또는 측정저장 아이콘(      )을 클릭합니다.

 21. “점 203”을 시준하고 {측정전용키} 또는 측정저장 아이콘(      )을 클릭

     합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

   ** 선 연결 방식 **

   측정시 선을 연결하는 방식에 대한 설정은 측정하기 전에 아래의 그림과

   같이 옵션을 미리 설정한 후 측점을 저장합니다.

                                      - 종점에 추가 : 선의 끝점에 연결

                                      - 시점에 추가 : 선의 시점에 연결

                                      - 삽입 : 원하는 측점과 연결

 22. “점 203”이 선으로 연결된 것을 확인할 수 있을 것입니다.

     다음 점 “점 204”의 속성을 점(PP)으로 하려면 좌측 화면의 화살표 마크를

     클릭하거나 신규 점 또는 선의 코드속성을 입력하여 정의합니다.

     (14~15번 참조)

 23. 점의 속성으로 정의된 코드 “PP"를 선택합니다.

 24. 다음 “점 204”를 시준하고 {측정전용키} 또는 측정저장 아이콘(      )을 클릭

     합니다.

 25. 우측 화면처럼 화면에 표시됩니다. 위의 과정을 반복하여 실시합니다.

 26. 측정을 종료하려면 종료 아이콘(     )을 눌러 종료합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 27. 우측 화면으로 빠져 나옵니다.
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 도로

 1. 중심 선형 제원 입력하기

    예 :

     

스테이션 X(N)좌표 Y(E)좌표 R A1 A2
BP 2440 100 100
IP 200 200 30 20 20
EP 100 300

 

조 작 순 서 표  시  부

 1. 신규 JOB을 생성하기 위해 [ 현황측량]의 “1. 기계점과 후시점 설정하기”

   에서 1.~5. 과정을 실시합니다.

 2. 홈 화면에서 [편집] 아이콘을 클릭합니다.

 3. [중심선형] 아이콘을 클릭합니다.

 4. [추가] 버튼을 클릭합니다.

 5. {시점}탭에서 “선형이름”, “BP의 N,E 좌표”, “시작 체인”만을 입력합니다.

    예) 선형이름 : ALIG

        N/E : 100.000/100.000

        시작 체인 : 2440.000

 6. 다음 IP의 제원을 입력하기 위해 {HA}탭을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 7. [추가]버튼을 클릭합니다.

 8. [교차점]을 선택합니다.

 9. IP의 제원을 입력합니다.

   이때, [길이] 버튼을 클릭하면 [매개변수] 버튼으로 전환됩니다.

   예) N/E 좌표 : 200.000 / 200.000

       반경 : 30.000

       매개변수1/2 : 20.000 / 20.000

 10. 우측상단의 확인버튼(     )을 클릭하여 입력값을 설정합니다.

 11. 화면에 입력한 제원에 대한 정보(목록/그래픽)를 표시합니다.

     다음 IP가 있으면 8, 9번 과정을 반복하여 실시합니다.

     

 12. 만약, 중심선형의 종점(EP)이라면 [추가]버튼를 클릭하고 [교차점]을 선택

    합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 13. 종점(EP)의 N/E 좌표만 입력하고 확인 버튼(      )을 클릭합니다.

     예) N/E 좌표 : 100.000 / 300.000

 14. 끝 체인이 맞는지 확인하고 확인 버튼(      )을 클릭합니다.

 15. 다음 화면에서 [예] 버튼을 클릭합니다.

 16. 중심선형 입력기능을 종료하기 위해 종료 버튼(      )을 클릭합니다.
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 2. 종단 선형 제원 입력하기

    예 :

조 작 순 서 표  시  부

 1. 홈 화면에서 [편집] 아이콘을 클릭합니다.

 2. [종단 선형] 아이콘을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 3. [추가]버튼을 클릭합니다.

 4. {종단이름}을 입력합니다. 또한 {종단타입}을 화살표 버튼을 눌러

    “스테이션 & 레벨”로 선택합니다.

    그 다음, 확인버튼(      )을 클릭합니다.

 5. 종단선형 제원의 시점{시작체인} 과 {계획고(Z)}를 입력합니다.

    예) 시작체인 : 2460

        Z(계획고) : 351.800

 6. 다음 VIP(변곡점) 제원을 입력하기 위해 [VA]탭을 클릭합니다.

 7. [추가]버튼을 클릭합니다.

 8. [종곡선]항목을 선택합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 9. VIP 의 {체인}, {레벨(Z)}, {곡선길이}를 입력하고 확인버튼(      )을 클릭합니다.

   예) VIP 체인 : 2600.000

       VIP 레벨 : 365.800

       종곡선길이 : 160.000

    (설명)

       앞 구배 : 이전 구배를 표시함.

       앞 길이 : 시점에서 VIP까지의 길이

 10. 다음 변곡점(VIP)의 종단 데이터를 입력하기 위해 [추가]버튼을 클릭합니다.

 11. [종곡선]를 선택합니다.

 12. 만약 마지막 변곡점이라면 {체인}, {레벨(Z)}을 입력하고 {곡선길이}는 마지막

    에는 “0.000”를 입력하고 확인버튼(      )을 클릭합니다.

    예) 체인 : 2700.000

        계획고(Z) : 367.800

        곡선길이 : 0.000

    (설명)

       앞 구배 : 이전 구배를 표시함.

       앞 길이 : EVC에서 끝 점P까지의 길이

 13. {시작체인}과 {끝 체인}을 확인한 후 확인버튼(      )을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 14. 종료하려면 종료버튼(      )을 클릭합니다.

 15. 도로 제원을 설정하기 위해 [도로] 아이콘을 클릭합니다.

 16. [추가]버튼을 클릭합니다.

 17. {도로 이름}을 입력하고 화살표 버튼을 클릭하여 {중심선형}, {종단선형}을 

     선택하고 {시작체인}, {체인간격}을 입력합니다.

     우측상단의 확인버튼(      )을 클릭합니다.

 18. 종료하려면 홈 아이콘(     )을 클릭합니다.
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 3. 횡단측량

조 작 순 서 표  시  부

 1. 홈 화면에서 [측량] 아이콘을 클릭합니다.

 2. [횡단] 아이콘을 클릭합니다.

 3. [도로]탭을 눌러 {중심선형}으로 전환합니다. 

 4. 목록 아이콘(      )을 눌러 {중심선형} 리스트를 엽니다.

체인 : 2440

No. 100
101

105 CL

106

107

102

103

104
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조 작 순 서 표  시  부

 5. 중심선형을 선택하고 확인 아이콘(      )을 클릭합니다.

 6. {코드}항목에 중심 체인점을 인식할 수 있는 코드를 입력합니다.

    여기서는 “CL"로 입력합니다. {시점체인}과 {체인간격}을 입력한 후

    확인 아이콘(      )을 클릭합니다.

 7. {점번호}, {타겟고(HR)}을 입력합니다. 여기서, {코드}는 중심 체인점을

    측정하지 않을 경우, 입력하지 않아도 좋습니다.

    첫 점(100)을 시준하고 측정 아이콘(      )을 클릭합니다.

    만약, {후시설정}을 하지 않았다면

    후시설정을 실시합니다.

 8. 측정이 완료되면 우측화면과 같이 {체인}, {좌측/우측}의 계산된 값이

    나타납니다. 

      1) 체인 : 현재 측정한 위치의 체인

      2) 좌/우측 : 시작체인에서 끝 체인 방향을 기준으로 중심선으로부터의 

                  이격거리(옵셋)

    여기서, 원하는 체인(2440)에 대하여 근사 체인이 아닐 경우 폴맨이 이동한 

    후 재측정을 실시합니다.

    원하는 데이터를 얻었으면 저장 아이콘(       )을 클릭합니다.

 9. 코드를 입력하라는 창이 뜨면 그냥 확인 아이콘(      ) 또는 [ENT] 버튼을 

   클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 10. 다음 점(101)을 7~9번과 같은 방법으로 실시합니다.

     계속해서 102,103,104 횡단 점들을 측량합니다.

 11. 중심 체인점(105)을 측정할 경우에만, {코드}를 반드시 "CL"로 입력하고

     측량을 실시합니다.

     횡단 점을 저장하기 위해 저장 아이콘(      )을 클릭합니다.

     ※ 한번 등록된 코드는 다음에 입력시 화살표 버튼을 클릭하여 선택

        할 수 있습니다.

 12. 확인 아이콘(      ) 또는 [ENT] 버튼을 클릭합니다.

 13. 확인 아이콘(      ) 또는 [ENT] 버튼을 클릭합니다.

 14. 다음 점들(106)을 같은 방법으로 계속해서 측정하고 저장합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 15. 다음 점들(107)을 같은 방법으로 계속해서 측정하고 저장합니다.

     현재 체인을 끝내고 다음 체인을 측량하려면 이전 아이콘(      )을

     클릭합니다.

 16. 다음 체인으로 자동 증가(2460)합니다.

     6~15번 과정을 반복 실시합니다.

     종료하려면 종료 아이콘(      ) 을 클릭합니다.
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 측 설

 1. 점(좌표) 측설

 

조 작 순 서 표  시  부

 1. 우측 화면에서 [측설] 아이콘을 클릭합니다.

 2. 좌표 측설을 위해 [점] 아이콘을 클릭합니다.

 3. 만약 {후시설정}을 하지 않았다면 좌측상단의     아이콘을 눌러 [후시설정]

    을 클릭하여 {현황측량}의 “1. 기계점과 후시점 설정하기” 실시합니다.

    {후시설정}을 했다면 바로 측설작업을 실시하면 됩니다.

 4. 측설점 번호를 직접 입력하거나 점 목록(     )아이콘을 클릭하여 점 목록

    으로부터 측설점을 선택합니다.

    

 5. [측설]버튼을 클릭합니다.

    ※ 미리 점을 저장하려면 [편집] --> [점]을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 6. 측설점 번호(1000)이 기존에 저장되어 있지 않기 때문에 경고 메시지 창이

    나타납니다. 

    

    [닫기]버튼을 클릭합니다.

 7. 점의 N, E 좌표를 입력하고 확인(     ) 아이콘을 클릭합니다.

 8. 측설정보 메시지 창이 나타날 것입니다.

    - HA : 측설 방위각

    - HD : 기계에서 측설점까지의 수평거리

   [닫기]버튼을 클릭합니다.

 9. 측설 화면이 그래픽으로 표시됩니다.

   이때, 측설 화면에 필요한 정보 데이터를 표시할 수 있습니다.

 

 10. 우측 화면에서 빈 사각형 부분(❶,❷,❸❹)을 차례로 탭을 합니다.

     먼저, ❶ 위치를 탭을 합니다.

❶ ❸
❹❷
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조 작 순 서 표  시  부

 11. 우측 화면과 같이 해당 사각형 부분에 표시할 정보를 선택하기 위한 {데이타

     표시 선택}창이 나타납니다.

     여기서, “수평각”을 선택하고 확인(     )버튼을 클릭합니다.

 12. 우측 화면과 같이 현재 수평각 정보가 표시됩니다.

 13. 동일한 방법으로 정보를 표시합니다.

     ❷ 탭 : “회전각” 선택

     ❸ 탭 : “전/후 이동거리” 선택

     ❹ 탭 : “좌/우 이동거리” 선택

   ※ 화면 표시 정보들은 한 번 설정하면 계속해서 다른 JOB에서도

      동일하게 표시될 것입니다.

 14. 우선, 측설점에 대한 방향을 맞추기 위해 {회전각}을 “0°00′00″로 

     본체를 돌립니다.

 15. 폴맨이 이동을 하고 프리즘을 시준한 후        (측정 아이콘)을 클릭

     합니다.

 16. 우측 화면과 같이 폴맨이 전/후/좌/우로 이동해야할 거리가 표시됩니다.

    폴맨을 이동시킵니다.

 17. 폴맨이 프리즘을 고정시키면 측정을 시작하기 위해 정지버튼(     )을 해제

     합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 18. 다시 프리즘을 시준하고 측정버튼(      )을 눌러 측정을 개시합니다.

 19. 표시된 데이터를 확인합니다.

    다음 측설점을 지정하기 위해 하단의 화살표 버튼을 클릭하거나 종료 버튼을

    눌러 측설점을 직접 지정합니다.

 20. 위의 과정과 동일하게 측설 작업을 다시 시작합니다.
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 2. 도로 측설

조 작 순 서 표  시  부

 1. 홈 화면에서 [측설] 아이콘을 클릭합니다.

 2. [도로] 아이콘을 클릭합니다.

 3. 목록 아이콘(      )을 클릭합니다.

 4. 도로명을 선택하고 확인 아이콘(     )을 클릭합니다.

 5. [다음]버튼을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 6. 필요하면 {중심선 옵셋}의 좌/우측 찾을 위치의 길이를 입력하고 [다음] 버튼을

    클릭합니다. 만약 중심 체인점만을 측설하려면 값 입력없이 [다음] 버튼을 

    클릭합니다.

 7. {시작 체인}, {체인간격}을 입력하고 이동 아이콘(           )을 클릭하여

    측설하고자 하는 위치를 선택합니다. 

    화면 하단의 그래픽 화면에서 노란색

    점으로 표시됩니다. 

    <설명>

     - CL : 중심선형점

     - EP : 중심선 옵셋점

 8. 우측 화면에서 [닫기]버튼을 클릭합니다.

 9. 우측화면과 같이 화면표시가 설정이 되어 있지 않으면  “� 점 측설”에서 

    9~13번 과정을 실시합니다. 

    또한, {체인}(점:2460.000m)을 확인하고 본체를 돌려 {회전각}을 “0°00‘00”로 

    맞춥니다.

 10. 폴맨을 이동시켜 프리즘을 시준한 후 측정 아이콘(      )을 클릭합니다. 



                                                                                                       매뉴얼

- 27 -

조 작 순 서 표  시  부

 11. 측정이 완료되면 우측 화면과 같이 폴맨이 이동할 방향과 거리를 표시

    합니다.

     <설명>

      - TS : 폴맨이 본체쪽으로 이동

      - 후방 : 폴맨이 뒤로 이동

      - 좌측 : 폴맨이 우측으로 이동

      - 우측 : 폴맨이 좌측으로 이동

 12. 폴맨 이동 후 다시 측정을 실시합니다.

     거리가 “0.000"에 근접할 때까지 이 과정을 반복합니다.

 13. 다음 {중심체인점}(점:2480.000m)을 확인하고 10~12번 과정을 반복합니다.

 14. 측설작업을 종료하려면 우측상단의 홈 아이콘(      )을 클릭합니다.

   ※ 만약 임의의 체인점을 측설하려면 이전 아이콘(      )을 클릭하고

     우측 화면에서 원하는 체인을 입력할 수 있습니다. 그 다음 측설작업을

     실시합니다. 
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 데이터 전송

 1. 데이터 내보내기

   1) 관측 데이터 내보내기

조 작 순 서 표  시  부

 1. [전송] 아이콘을 클릭합니다.

 2. [파일로] 아이콘을 클릭합니다.

 3. 화살표 버튼을 이용하여 {Data}와 {포맷}을 우측화면과 같이 선택합니다.

    또한 {TS 관측 데이터 내보내기}를 체크합니다.

4. 파일명을 입력하고 확인 아이콘(     ) 또는 [ENT]버튼을 클릭합니다.

 

 5. 종료하려면 [닫기]버튼을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 6. 홈 아이콘(      )을 클릭합니다.

 7. [어플] 아이콘을 클릭합니다.

 8. [파일] 아이콘을 클릭합니다.

 9. {IEFiles}폴더를 클릭합니다.

 10. 저장했던 파일을 찾아 지긋이 누르고 있으면 팝업 메뉴가 나타납니다.

     이 항목에서 [복사]를 클릭하여 파일을 복사합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 11. 외부 메모리 장치를 본체에 끼우고 경로를 이동하여 [이동식 디스크]을

     클릭한 후 화면을 지긋이 눌러 [붙여넣기]을 합니다.

 12. 복사한 파일은 PowerMagic 소프트웨어에서 불러들여

     데이터 처리를 할 수 있습니다.

     

  2) 점 데이터 내보내기

조 작 순 서 표  시  부

 1. “1. 관측데이터 내보내기” 1~2번 과정을 실시합니다.

 2. 먼저, {Data}를 “점”으로 선택하고 {포맷}은 “NEZ(*.csv)"를 지정합니다.

   

    ※ DWG 파일로 내보내기하려면

       아래의 [설정]을 클릭한 후 {점 스타일}을 선택한 후, [다음]버튼을 클릭

       합니다.

 3. 파일명을 입력하고 확인 아이콘(      )을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 4. 확인 아이콘(      )을 클릭합니다.

 5. 내보내기가 완료됩니다. [닫기]버튼을 클릭하여 종료합니다.

    다음, 데이터 처리는 “1. 관측 데이터 내보내기 6~12번”을 참조하세요.

  3) 점과 선 데이터 내보내기

조 작 순 서 표  시  부

 1. “1. 관측데이터 내보내기” 1~2번 과정을 실시합니다.

 2. {Data}를 “복합”으로 선택하고 {포맷}은 “AutoCAD 2000 Drawing(*.dwg)"를

   지정합니다.

    {면적을 선으로 내보내기}를 체크합니다.

 3. [설정] 버튼을 클릭합니다.

 4. 우측화면과 같이 설정하고 확인 아이콘(      )을 클릭합니다.



                                                                                                       매뉴얼

- 32 -

조 작 순 서 표  시  부

 5. [다음] 버튼을 클릭합니다.

 6. {점}, {선}, {코드}를 모두 체크하고 [다음] 버튼을 클릭합니다.

 7. {모든 점}을 선택하고 [다음] 버튼을 클릭합니다.

 8. 파일명을 입력하고 확인 아이콘(     )을 클릭합니다.

 9. 확인 아이콘(     )을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 10. [닫기] 버튼을 클릭하여 종료합니다.

 11. 다음, 데이터 처리는 “1. 관측 데이터 내보내기 6~12번”을 참조하세요.

 2. 데이터 가져오기

  1) 점 데이터 가져오기

조 작 순 서 표  시  부

 1. 홈 화면에서 [전송] 아이콘을 클릭합니다.

 2. [파일에서] 아이콘을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 3. {Data}, {포맷}을 화살표 버튼을 눌러 우측화면과 같이 선택합니다.

    그 다음, [다음] 버튼을 클릭합니다.

 4. 원하는 csv 파일을 선택한 후 확인 아이콘(     )을 클릭합니다.

 5. 아무것도 설정하지 않고 확인 아이콘(     )을 클릭합니다.

 6. 가져오기가 완료되면 [닫기] 버튼을 클릭합니다.

 7. 가져온 데이터 확인을 위해 우선, [맵]에서 확인합니다. 이후에 측량작업을

   할 경우, [측량]을 선택하고 {맵}탭을 클릭하면 데이터가 표시됩니다.

              < 맵 화면 >                      <[측량] -> {맵} 탭 화면>
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   2) 선 데이터 가져오기

조 작 순 서 표  시  부

 1. “1. 점 데이터 가져오기”의 1, 2번 과정을 실시합니다.

 2. {Data}, {포맷}을 화살표 버튼을 눌러 우측화면과 같이 선택합니다.

    그 다음, [다음] 버튼을 클릭합니다.

 3. 원하는 dwg 파일을 선택한 후 확인 아이콘(     )을 클릭합니다.

 4. 아무것도 설정하지 않고 확인 아이콘(     )을 클릭합니다.

 5. 데이터 가져오기가 성공적으로 완료되면 [닫기] 버튼을 클릭합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

 6. 가져온 데이터 확인을 위해 우선, [맵]에서 확인합니다. 이후에 측량작업을

   할 경우, [측량]을 선택하고 {맵}탭을 클릭하면 데이터가 표시됩니다.

              < 맵 화면 >                      <[측량] -> {맵} 탭 화면>
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 후방교회

조 작 순 서 표  시  부

 1. 홈 화면에서 [설정] 아이콘을 클릭합니다.

 2. [후방교회] 아이콘을 클릭합니다.

 3. 현재 기계가 세워져 있는 위치를 저장할 {기계점} 번호를 입력하고

    레벨까지 계산하기를 원하면 {HI(기계고)}를 입력합니다.

    그 다음, [다음]버튼을 클릭합니다.

 4. 기지점을 입력하기 위해 목록 아이콘(      )을 클릭합니다.

    

   

 5. 미리 저장한 점이 있다면 기지점을 선택하고 확인 아이콘(      )을 클릭

    합니다.
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조 작 순 서 표  시  부

    ※ 선택할 점을 미리 입력하려면 좌측상단의 (     )아이콘을 클릭하고

       [점 편집]을 실시합니다.

 6. {점 번호}(100)를 확인하고 {타겟고(HR)}를 입력합니다.

    그 다음, 측정/저장 아이콘(      )을 클릭하여 측정과 저장을 실시합니다.

 7. 다음 기지점(101)를 선택하고 {타겟고(HR)}를 입력합니다.

    그 다음, 측정/저장 아이콘(      )을 클릭하여 측정과 저장을 실시합니다.

   ※ 후방교회방식 ※

      1. 각과 거리측정 : 최소 2점 이상

      2. 각측정 : 최소 3점 이상

 8. [측정결과]탭을 선택합니다. 

    {Sd E,N,Z}(표준편차)를 확인하고 [적용]버튼을 클릭합니다.

     

 9. 기계점의 좌표가 표시되고 확인 아이콘(      )을 클릭하여 저장합니다.


