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Oncelikle 6l¢ii aletinin gdzlem noktasi Gizerine sehpa kurulumu gerceklestirilir. Yaklasik olarak nokta lizerine
konumlandirilan 3 ayakl sehpaya Total Station (TS) hafifce baglandiktan sonra lazer sakiil agilarak tam olarak
nokta Gzerine alinmasi ve diizeglerin kontrol edilerek yatay pozisyona alinmasi saglanir.
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Dizegler kullanilarak yatay denge saglanirken, ilk olarak, seviyelendirme vidasinin (izerinde bulunan ve digerine
gore daha az hassas olan diize¢ kullanilir. Daha sonra da cihaz ekranin Ust kisminda bulunan hassas diizegle
denge saglanir.
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Cihaz dengelenmesi yapildiktan sonra cihaz agilir. Karsimiza gikan dijital dizlegteki siyah nokta, seviyelendirme
vidalari kullanilarak tam ortaya getirilir. Bu ekrandan c¢ikmadan 6nce, eger lazer sirekli kullanilacaksa
seceneklerden secilmelidir. Clinkli daha sonra bu segenek bulunamaz.
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Dijital diizlegten sonra karsiniza ¢cikan ekrandan “is” sekmesine girilerek yapacaginiz is icin bir ad yazilir ya da
daha 6nceden kayitli olan is segilir.
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Siradaki adim, is ayarlarini dizenlemektir. Asagidaki resimde gosterilen yeni is sekmesinden reflektor ayarlari
yapilir.
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Daha sonra sistem sekmesindeki ayarlar kontrol edilir. Mesafe “metrik”, a¢i “Gon \ Grad”, sifir azimut “Kuzey”
ve projeksiyon da “TURKEY/ED50/TM39” segilerek diger sekmeye gegcilir.
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Agl: IDerece, Dakika, Saniye :J
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Agl: |Gon \ Grad L]
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z

Format sekmesindeki ayarlar da ikinci resimdeki gibi ayarlanir.
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Mesafe Gozlem Gorinimii: |E§im l.l
Olgek Girisi Ve Goranami |Yiizde -

istasyon Goriini (e.g. 1+00.000) |+00.000  ~|




t becenekle| Kazk | —
Koordinat Goriinim Sirasi: IDOQU:KUZEY _'_l
Aci Girisi Ve Gorinimii: | Azimut ~|
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is ayarlarini bitirdikten sonra “Noktalar” sekmesine girilir. Burada bilinmesi gereken en &nemli sey, Total
Station ile 6lciim yapabilmek icin koordinatlari ve yikseklikleri belli iki noktanin gerektigidir.
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Noktalar sekmesinden karsimiza c¢ikan asagidaki ekranda olustur secenegi secilerek nokta ekleme islemi

baslatilir.
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Olustur sekmesinden asagidaki ekrana ulasilir. ilk girecegimiz nokta, durdugumuz noktanin koordinatlari yani
TS’ nin koordinatidir. GPS’den alinan degerler tabloya girilir ve agiklama “betimleme” alanina da girilen noktayi
tanimlayacak bir isim yazilabilir. Ornegin, durulan nokta icin “DN” gibi...

Nokta ID: Il Notlar ekle I

Doguya Dogru m

Kuzeye Dogru I0.0000 m
Yiskseltme: |0.0000 m
Betimleme: I

Sembolleri Gir/Diizenle




Nokta ID: |1 Notlar ekle |

Doguya Dogru I 100.0000 m
Kuzeye Dogru | 100.0000 m
Yiikseltme: |10.0000 m

Betimleme: l oN|

Sembolleri Gir/Diizenle

Birinci nokta girildikten sonra noktalar tablosu ile karsilasilir. Tekrar “olustur” sekmesi segilerek bakilan yani

ikinci nokta degerleri girilir.
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ikinci nokta degerlerini girerken, o noktanin koordinatlari GPS’den alinarak yerlerine yazilir. Bu adimdan sonra

GPS kullanmaya gerek yoktur.
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Yiikseltme: |10.0000 m

Betimleme: IGERI_GGRUS_NOKTASI
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TS ile 6lcim yapabilmek icin gerekli olan iki noktaylr da girdikten sonra, “Ekip” sekmesindeki “toleranslar”

mendistline girilerek ayarlar resimdeki gibi yazilir.
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Yatayl Gozlemle: 0.0099
Diiseyi Gozlemle: |0.0099

Edm Toleransi (m I 5
Aplikasyon Tolerall 0.100 m

Olgmeye baslamak icin “6lciim” sekmesinden “nokta alimi” sekmesine girilir.
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Acilan ekrandaki Nirengi noktasi durulan noktayi, Geri goris noktasi da bakilan noktayi temsil eder. Cihazin
zeminden yiiksekligi ve hedefin zeminden yiiksekligi girilir. ileri Goriis icin Geri Goériisii Kullan secenegi
isaretlenir.

Aygit Ayani Uzak Roper
Nirengi Noktasi: I 1 =
Cihaz yuksekligi: [0 m
Geri goriis noktas|| i=
Geri gorus N Azi: I 0.0000
Hedef yiksekik: [0 m

I Tleri Gériig Icin Geri Gériisii Kullan
NEZ Dogrula ] Yapilandir I Geri Gorus
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Nirengi Noktasi: I 5_:| _| _J
Cihaz yuksekligi: I

Geri goriis noktas|2— =
Geri goriig N Azi: [50.0000

Hedef yiikseklik: lTlS— m

IV Tleri Goriig Icin Geri Goriigii Kullan
NEZ Dogrula ] Yapilandir ] Geri Gorig ]

Daha sonra NEZ Dogrula segenegine basilarak noktalar icin girilen bilgiler kontrol edilir. Durulan nokta ve
bakilan nokta icin girilen bilgiler dogru ise ¢calismaya devam edilir.

ayla NEZ

listasyon |Geri gorus]
Nokta ID: 1
Doguya Dogru 100.0000
Kuzeye Dogru 100.0000
Yiikseltme: 10.0000
Betimleme: DN

Nokta ID: 2
Doguya Dogru 110.0000
Kuzeye Dogru 110.0000

Yiikseltme: 10.0000

Betimleme: GERI_GORUS_NOKTASI




Bakilan noktaya konulan reflektér merkezi ile diirbliniin icinden bakilinca gorilen “+” isareti ¢akistirilir. Bunu
yapmak icin yonlendirme dirbiini ve baglama vidalari kullanilmalidir. Baglama vidalari iki islev gorir;
sabitlemek ve az hareket. Bu ylizden diirbliniin lstlinde ve altinda bulunan “yén verici”ler ile hedefe tahmini
yaklastirildiktan sonra sabitleme vidalari sikilir. Daha sonra diirblinden AF(Auto Focus)’a basilarak net bir
gorintu elde edilir ve “az hareket vidalar1” sayesinde hedefin merkezine ulasilir.

Dirbunin merkezi ile hedefin merkezi ¢akistirildiktan sonra “Nokta alimi” menusilindeki geri goriis sekmesine
girilir ve “Set Angle and Read” secenegi secilir. ilk nokta alimi yapildiktan sonra cihaz, diisey egimden
kaynaklanan hatayl minimum diizeye indirmek igin ters 6lciim yapmak isteyecektir. Hicbir secenegi segmeden
once cihazin sabitleme vidalari gevsetilerek yatay ve diisey ekseninde ters cevirdikten sonra ayni hedef
merkezi diirblinle merkezlenir ve “tamam” diyerek cihazla hedef arasindaki baglanti kurulmus olur.
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1. ve 2. Durumda bakilan noktaya nisan alinarak okuma yapilmahdir.

Okuma hatalari belirlendikten sonra baglama islemi tamamlanir ve dlgiim ekranina gelinir.
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Baglama islemi basari ile sonuglandirildiktan sonra alinan noktalarin uzaklklari, koordinatlari ve ylikseklikleri TS
tarafindan hesaplanmaktadir. Ancak baglama isleminden sonra alacagimiz noktalari kaydetmek igin “OKU VE
KAYDET” secenegi secilmelidir.
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Nokta alim islemi bittikten sonra verileri bilgisayarda kullanabilmek icin asagidaki resimde oldugu gibi “DXF
gonder” secilerek tablo olarak kaydedilebilir.
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