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1. Una vision general de GEOPAD.(
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1.1 Introduccion

GEOPAD es una aplicacion de medicion de ingenieria desarrollada para el posicionamiento de
alta precision GNSS (Sistema Global de Navegacion por Satélite). El equipo de desarrollo, basandose
en afios de experiencia en estudios y en el mercado, disen6 esta aplicacion integrando los hébitos de
uso de los profesionales del sector y el estilo operativo de Android. El resultado es una aplicacion de
medicion de ingenieria potente pero facil de usar que incluye caracteristicas como medicion de puntos
de alta precision, vigilancia de puntos y lineas, vigilancia por diseio de carreteras, CAD y mas. El
software se caracteriza por su funcionamiento sencillo y fécil de usar, un flujo de trabajo humanizado
facil de aprender, robustas capacidades de disefio y construccion de carreteras para vigilancias,
potentes funciones de mapeo CAD vy vigilancia, y un menu personalizable y comodo para la

visualizacidn de caracteristicas.

El software consta principalmente de cuatro secciones principales: Proyecto, Dispositivo,

Medicion y Herramientas. Aqui tienes un breve resumen de las funciones basicas de cada seccion:

1.1.1 Proyecto

Esta seccion se centra principalmente en la configuracion de proyectos, la gestion de datos y la
configuracion de software. Abarca diversas funciones, incluyendo gestion de proyectos, gestion de
archivos, sistemas de coordenadas, pardmetros de transformacion, traduccion de estaciones base, base
de datos de puntos de coordenadas, exportacion de datos, gestion de cddigo, configuracion de software

e informacidn sobre el software.

1.1.2 Dispositivo

Esta seccion se centra principalmente en operaciones relacionadas con la conexion de
instrumentos GNSS de alta precision y la configuracion de instrumentos. Incluye funciones como
ajustes de comunicaciéon, modo rover, modo estaciébn base, modo estatico, informacién de

instrumentos, ajustes de instrumentos, reposicionamiento y registro de instrumentos.

1.1.3 Medicion

Esta seccion se centra principalmente en la medicion de datos de campo, la disposicion y

aplicaciones industriales utilizando posicionamiento GNSS. Incluye funciones como medicion de
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puntos, mediciones parciales, medicion de puntos de control, CAD (Disefio Asistido por Ordenador),
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vigilancia de puntos, vigilancia de linea, vigilancia en carretera y mas.

1.1.4 Herramientas

Esta seccion incluye principalmente diversas herramientas practicas relacionadas con las
mediciones de campo. Abarca funciones como transformacion de coordenadas, conversion de
archivos, transformacion de angulos, calculo de perimetro y area, célculo de tierras, correccion
posterior a la medicion, intercambio de archivos, calculo de puntos excéntricos, calculo de rumbo y
distancia, calculo punto a linea, célculo de centro de circulo de tres puntos, calculo de medias,

distancia espacial y mas.
1.2 Instalacion y Desinstalacion
Instalacion:
1. Descarga el paquete de instalacion del software GEOPAD (*.apk).

2 . Copia el apk GEOPAD a tu dispositivo movil (controlador). En el gestor de archivos del

controlador, localiza el apk y haz clic en ¢l para instalar. (Las actualizaciones de versiones posteriores

admiten actualizaciones en linea; consulte la seccion "Acerca del software" para mas detalles.)

3. Haz clic en GEOPAD en el escritorio para iniciar el software. (Por primera vez, necesitas

crear un proyecto; posteriormente, el software abrird automaticamente el tltimo proyecto utilizado

cada vez que se inicie.)
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Accede al ment principal del software, haz clic en "Proyecto” y se mostrara el correspondiente
menu funcional, como se ilustra en la Figura 2-1. EI ment "Proyecto" abarca diversas funciones,
sirviendo como centro para el gestor de proyectos, gestor de datos de proyecto, sistema de
coordenadas, localizacion, calibrar punto, base de datos puntual, archivo de exportacion, biblioteca

de codigo, configuracion de software y sobre software.

Click to connect the device
0
e

Project Project Data Coordinate
Manager Manager System
E3
=4 4 /
Localization Calibrate Point Points

Database

Export File Code Library Software

Settings

About Software

Survey Tools

Figura 2-1
El software organiza y gestiona todos los datos y operaciones en base a un proyecto. Al iniciar
el software, es esencial crear un proyecto. Las entradas posteriores cargaran automaticamente el
ultimo proyecto utilizado. Cada proyecto se almacena en formato de carpeta bajo el directorio
correspondiente (ubicacion predeterminada: Almacenamiento Interno -~ GEOPAD -> Proyecto). La
informacion bésica del proyecto se almacena en el archivo llamado "NombreProyecto.job", mientras

que el resto de los datos se almacena en los subdirectorios correspondientes.
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2.1 Gestor de Proyecto
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Haz clic en "Proyecto" -> "Gestor de Proyecto", como se muestra en la Figura 2.1-1. El Gestor
de Proyectos incluye funciones como crear un nuevo proyecto, importar un proyecto, exportarlo,

eliminar un proyecto y abrir un proyecto.

Haz clic en "Ruta del proyecto" para modificar la ruta del proyecto. La ruta predeterminada esta

en el directorio de Almacenamiento Interno -> GEOPAD -> Proyecto.

Haz clic en "Detalles", como se muestra en la Figura 2.1-2, para modificar la informacion bésica
del proyecto, los parametros del sistema de coordenadas, la gestion del cddigo y otros atributos

esenciales.

Haz clic en "Nuevo", como se ilustra en la Figura 2.1-3. Al crear un nuevo proyecto, rellena
detalles como el nombre del proyecto, si aplicar una plantilla y elige una plantilla de codigo. Haz clic
en "OK." Luego, introduce o modifica los parametros del sistema de coordenadas del proyecto, como

se muestra en la Figura 2.1-4, y haz clic en "OK" para completar la creacion del proyecto.

Al hacer clic en otros proyectos de la lista, se vera una opcion para abrirlos, como se ve en las
Figuras 2.1-5. Mantener pulsado un proyecto en la lista revelara una opcion de eliminacion, como se
muestra en las Figuras 2.1-6 (Nota:

No puedes eliminar un proyecto que esté en uso actualmente).
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& Project Details & Create Project
Project Path Internal Storag_e/ Basic Information Basic Information
[Project
Project Name [ zZY ] Project Name { 20231127 }
Input project name keyword .
— o remarks I ] remarks [ ]
Sortby date J|S  Sortby Name &
v Free space [ 45,78 GB ] Free space [ 56.38 GB
=" 2023-12-18 11:30:10
= e Date Created 202512718 113010
/storage/emulated/0/
20231101 ) Apply Project
2023-11-01 09:54:32 o patn tSurvey2.0/Project
19248 Coordinate system parameter Job [ (Last Projectltest W/ }
Apply Project Code Library
Templat ** NONE **
Type [ Local parameters WV ] SRS [
Code Library
Template [ ** NONE ** v

Figura 2.1-1 Figura 2.1-2 Figura 2.1-3

& Coordinate system parameter Project Manager Project Manager

Internal Storage/ Internal Storage/
Type [ Local parameters ] Project Path ‘/priject > Project Path /Pr%lect
Coardinate CGCSZOOOB_deQree Input project name keyword Input project name keyword
System Gauss-Kruger CM 114E
B Ellipsoid Parameter Sortby date |  SortbyName % Sortby date |  Sortby Name &
Ellipsoid Name: CGCS2000 > zY Y
Semimajor axis: 6378137.0 r‘é 12:22?(;2‘18“:30”0 E 12222?(;2"8”?30”0

1/f: 298.257222101

20231101 20231101
B Projections Parameter 2023-11-01 09:54:32 2023-11-01 09:54:32

199 kB 199 kB

Projections Mode: Transverse Mercator

Projection band: 3 band

Central Meridian: E114°00'00" >
False Northing: 0

False Easting: 500000

Scale Factor: 1

Latitude of Origin: NO°00'00"

Seven-Parameter

Four-Parameter/Horizontal
Adinietment

Vertical Control Parameter
Vertical Adjustment Parameter

Plane Grid File

vV VvV VvV V VvV

Height Grid Correction File

EICEnEcE
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Figura 2.1-4 Figura 2.1-5 Figura 2.1-6
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2.2 Gestor de Datos del Proyecto

Haz clic en "Proyecto" -> "Gestor de Datos del Proyecto", como se muestra en la Figura 2.2. La
gestion de archivos incluye funciones como crear un nuevo archivo de datos y abrir archivos de datos
existentes.

& Project Data Manager

Current Data s
Fila ( test.SDA ]

Project data file list

test_1.SDA

test_2.SDA

Figura 2.2

2.3 Sistema de coordenadas

Haz clic en "Proyecto" -> "Parametro de Sistemas de Coordenadas", como se muestra en la
Figura 2.3-1. Los parametros del sistema de coordenadas se utilizan para calcular y convertir las
coordenadas de latitud y longitud recibidas de los dispositivos GNSS en las coordenadas planas
deseadas por el usuario. Durante este proceso de calculo y conversidon, es necesario establecer
parametros especificos, y diferentes ajustes de pardmetros daran distintos resultados de conversion.

Todo el proceso de calculo y conversion incluye:

1. Coordenadas brutas de latitud y longitud -> Coordenadas rectangulares espaciales en el

elipsoide CGCS2000: Utilizar CGCS2000 parametros elipsoides ;

6
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l. Coordenadas rectangulares espaciales en el elipsoide CGCS2000 -> Coordenadas
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rectangulares espaciales en el elipsoide objetivo: emplear pardmetros de transformacion de

benchmark ;

2. Coordenadas rectangulares espaciales en el elipsoide objetivo -> Coordenadas de latitud y

longitud objetivo: Utilizar parametros especificos para el elipsoide objetivo;

3. Coordenadas de latitud y longitud objetivo -> Coordenadas planas proyectadas: Combinar

parametros del elipsoide objetivo con parametros de proyeccion;

4. Coordenadas proyectadas del plano -> Coordenadas del plano objetivo: Aplicar pardmetros de

correccion plana y vertical de correccidn,

Haz clic en "Parametros del sistema de coordenadas" y, segin las necesidades reales, elige si

usar parametros RTCM, como se muestra en la Figura 2.3-2.

Haz clic en "Parametros ellipsoides" para introducir la gestion del elipsoide, como se muestra en

la Figura 2.3-3. Elige el elipsoide requerido de la lista de elipsoides. ;

Haz clic en "Parametros de proyeccion" y selecciona el método de proyeccion deseado. Existen
varios métodos de proyeccion disponibles, como la proyeccion Gauss, la proyeccion UTM, la
proyeccion transversal de Mercator y la proyeccion estereografica doble, como se muestra en la Figura
2.3-4. Si se utiliza proyeccion de Gauss, introduzca los parametros correctos del meridiano central, la
constante norte, la constante oriental, la escala de proyeccion y los parametros de latitud de

referencia;

Haz clic en "Siete parametros" para acceder a la interfaz de edicion de siete parametros, como se
muestra en las Figuras 2.3-5. Los modelos de transformacion incluyen el Algoritmo General de Bursa,

el Algoritmo Estricto de Bursa y otros modelos de transformacion;;

Haz clic en "Cuatro pardmetros/Pardmetros de ajuste horizontal" para acceder a la interfaz de
edicion de cuatro parametros, como se muestra en las Figuras 2.3-6. Los modelos de transformacion

incluyen cuatro parametros y modelos de ajuste horizontal ;

Haz clic en "Parametros de control vertical" para acceder a la interfaz de edicion de parametros

de ajuste de elevacion, como se muestra en las Figuras 2.3-7;
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Haz clic en "Vertical Adjustment Parameters" para acceder a la interfaz de edicién de los
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parametros de correccion vertical, como se muestra en las Figuras 2.3-8;

Haz clic en "Plane Grid File" para acceder a la interfaz de archivo de modelos de plano, como se
muestra en las Figuras 2.3-9. Esto permite la conversion de archivos de cuadricula, la importacion de
archivos de desplazamiento de cuadricula y la correccion de coordenadas basadas en las posiciones

de los puntos de transformacién en la cuadricula.

Haz clic en "Archivo de correccion de cuadricula de altura" para acceder a la interfaz del archivo
de cuadricula de elevacion, como se muestra en la Figura 2.3-10. Esto permite la conversion de
archivos de niveles geodésicos, la importacion de archivos de niveles geodésicos y la correccion de

elevaciones de coordenadas basadas en las posiciones de los puntos de transformacion en el nivel;

Haz clic en "Archivo Geoide" para acceder a la interfaz de edicion de parametros a nivel
geodésico, como se muestra en las Figuras 2.3-11. Los modos de célculo incluyen interpolacion

bilineal, interpolacion bicuadratica, interpolacion spline y otros modos de célculo;

Haz clic en "Local Offsets" para acceder a la interfaz de edicion de pardmetros de traduccion de
la estacion base, como se muestra en las Figuras 2.3-12. En operaciones a pequefia escala, a veces
solo hay un punto de control, y una transformacion de traslacion es suficiente para convertir de
coordenadas proyectadas en planos a coordenadas de plano objetivo. Puedes ponerlo aqui. La
diferencia entre los pardmetros de traduccion aqui y la calibracion de traduccion de la estacion base
radica en que la configuracion de pardmetros del sistema de coordenadas aqui afectara a todos los
datos de todo el proyecto. Si se modifica, recalculara la conversion entre las coordenadas de latitud y
longitud y las coordenadas planas, mientras que la calibracion por traslacion de la estacion base solo

afecta a las coordenadas medidas tras la operacion de calibracion.

Haz clic en "Exportar" para exportar los parametros actuales del sistema de coordenadas, como
se muestra en las Figuras 2.3-13. Ademas de introducir manualmente los parametros del sistema de
coordenadas, también puedes hacer clic en "Aplicar" a continuaciéon para importar parametros del
sistema de coordenadas desde archivos locales o plantillas de sistemas de coordenadas, como se
muestra en las Figuras 2.3-14. Las plantillas de sistemas de coordenadas incluyen pardmetros

comunmente usados para varios paises y regiones, como se muestra en la Figura 2.3-15
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& Coordinate system parameter

Type [ Local parameters v ]
Coordinate CGCS2000/3-degree
System Gauss-Kruger CM 114E

[ Ellipsoid Parameter
Ellipsoid Name: CGCS2000
Semimajor axis: 6378137.0
1/f: 298.257222101

B Projections Parameter
Projections Mode: Transverse Mercator
Projection band: 3 band
Central Meridian: E114°00'00"

False Northing: 0

False Easting: 500000

Scale Factor: 1

Latitude of Origin: NO°00'00"

Seven-Parameter

Four-Parameter/Horizontal
Adinetmant

Vertical Control Parameter
Vertical Adjustment Parameter
Plane Grid File

Height Grid Correction File
Geoid File

Local Offsets

ERCEmErE P

VI i IVIVIV| ViV iV iV

Figura 2.3-1

é

Proj
Moc

Projections Parameter

Gauss Kruger(Average Latitude)

Proj Gauss Kruger

Cen UTM

Fals UTM South Orientated

Fal Transverse Mercator(Average
Latitude)

Scal

Latit
Orig

Transverse Mercator

Transverse Mercator South
Orientated

Lambert Conic Conformal(1SP)
Lambert Conic Conformal(2SP)
Oblique Stereographic(Double)
Romania Stereographic 1970
Romania Stereographic 1930
Cassini Soldner

Oblique Mercator

Hotine Oblique Mercator

v

{0 o - 9

Type

\%

Ellipsoid
Paramatar
Projections
Parameater

Seven-Parameter RTCM not rec

Geoid File

rameter

)
>
>
>
>

@)

& Coordinate system parameter &

[ RTCM parameters

v

Figura 2.3-2
Sev:

Use
Mode [ Helmert
AX B
Ay [0
Az [0
Aals) (o
AB(s) (o
Ay(s) (o
Scale(ppm) [ 0

I I Jf I JJJ

Ellipsoid Parameter

Ellip Beijing54

Semr XiAn80

1/f  CGCS2000

(K

WGS-84

WGS-72

WGS-66

WGS-60

AGD84

Everest-1830(1937 Adjustment)
Everest-1830(1975 Definition)
Krassowsky 1940

clarke-1880

Clarke1880(IGN)
Clarke1880(ARC)

International 1924

Figura 2.3-3

ter/Horizontal

Four-Par
Adiustment

Use @)
Translate [ 0

Northing

Translate

Easting [ 0

Rotation [ 0°00'00"

Scale [ 0

Original

Northing [ ¢

Original Easting [ 0

oL Jj_JjUJ|J

Note: If only Four-Parameter is used, Original Northing
and Easting must be set to 0

Figura 2.3-4

Figura 2.3-5

Figura 2.3-6
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L@

Vertical Control Parameter

Use
Strict Model

AO (o
AT (o
A2 (o
A3 (o
A4 (o
A5 o
X0 (o
Y0 (o

Use

Path

Figura 2.3-7

@@
>

& Vertical Adjustment Parameter & Plane Grid File

Use () Use Q
Adjustment Grid Type *GDS,*.GSB,*.GFS Vv
Constant 0 = L : : J
North 5 Path >

Slope(ppm)

Original

o

Northing

[

[
East Slope(ppm)[ 0

[

(o

Original Easting

Figura 2.3-8 Figura 2.3-9
Use ‘:) Use input parameter ()
Mode ( Bilinear v] ox (o ]
Path > dy [0 J
dz (o J

Bilinear

Quadratic

Bi Cubic Spline

Figura 2.3-10

Figura 2.3-11 Figura 2.3-12
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& Predefined Projections

Country [ All v ]
Search [ ]
1 [USAINAD83/Alabama (East)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
@ Parameter
Projections Transverse_Mercator(274°10'00")
Parameter
Seven-Parameter Not used
2 [USAINAD83/Alabama (West)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
@ Parameter
P Projections Transverse_Mercator(272°30'00")
Use existing Parameter
Seven-Parameter Not used Export
Local Disk 3 [USAINAD83/Alaska (Zone 1)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101) Local Disk
@ Parameter
QR Code Projections Hotine_Oblique_Mercator(226°20'00")
Parameter QR Code
Predefined Projections Seven-Parameter Not used

[USAINAD83/Alaska (Zone 2)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)

4
@ Parameter

Projections Transverse_Mercator(218°00'00")
Parameter

Seven-Parameter Not used
5 [USAINAD83/Alaska (Zone 3)

Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
@ Parameter
Projections Transverse_Mercator(214°00'00")

Parameter
Seven-Parameter Not used
6 [USAINAD83/Alaska (Zone 4)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)

@ Parameter

Figura 2.3-13 Figura 2.3-14 Figura 2.3-15
2.4 Localizacion

Haz clic en "Proyecto" -> "Localizacion", como se muestra en la Figura 2.4-1. Puedes importar
parametros de puntos de control en varios formatos y exportar datos de puntos de control como
archivos para uso de software de terceros. La posicion de alta precision obtenida de los dispositivos
GNSS esta en coordenadas de posicionamiento de latitud y longitud por satélite. Sin embargo, en las
operaciones reales del proyecto, las coordenadas del plano de tierra son en tiltima instancia necesarias
para aplicaciones de medicidn. Si tienes parametros de transformacion coordinados, pueden establecer
directamente los valores de los parametros del sistema de coordenadas en la seccion del sistema de
coordenadas (véase la Seccion 2.3). Si no tienes parametros especificos del sistema de coordenadas
pero tienes coordenadas de latitud y longitud y valores de coordenadas planas correspondientes,
denominados puntos de control, esta caracteristica puede usarse para calcular los parametros de
transformacion cuando hay datos de puntos de control disponibles y aplicarlos a las operaciones del

proyecto.

Haz clic en "Afiadir", como se muestra en la Figura 2.4-2. Puedes introducir los puntos de control

manualmente o elegir importarlos desde la base de datos de puntos, como se ilustra en la Figura 2.4-

11
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3. En la lista de puntos de control, seleccionar un elemento de datos permite modificar, editar y

GEOPAD Manual de usuario

eliminar pardmetros de puntos de control, como se muestra en la Figura 2.4-

4.

Después de editar los parametros del punto de control, calcula los pardmetros de transformacion
para los puntos de control haciendo clic en "Convert Method", lo que mostrara la configuracion de
condiciones del pardmetro de transformacion, como se muestra en la Figura 2.4-5. Los métodos de
transformacion de coordenadas incluyen correccion plana, correccion vertical, ajuste de elevacion y
siete parametros. Estos métodos pueden usarse individualmente o en combinacion, y los pardmetros
de transformacion calculados se consideran utilizables siempre que estén dentro del rango de precision
permitido. El modelo de correccion de plano incluye cuatro pardmetros y ajuste horizontal, mientras
que el método de ajuste de elevacion incluye media ponderada, ajuste plano, ajuste de superficie y
ajuste vertical. Normalmente, si el rango de trabajo es extenso, puede ser necesario utilizar los siete
pardmetros para cumplir con los requisitos de precision de todos los puntos de control. Si el rango de
trabajo es relativamente pequefo, la correccién de plano por si sola puede alcanzar la precision

requerida.

Después de configurar las condiciones de calculo, haz clic en "Calcular". Se mostraran los
resultados del calculo del parametro de transformacion y los residuos para cada punto de control,
como se muestra en las Figuras 2.4-6. Una vez calculados los parametros de transformacion, puedes
exportar un informe de calculo para la revision del proyecto. Si los parametros de transformacion
estan calificados, puedes aplicarlos al proyecto de ingenieria, permitiendo las operaciones normales

de medicion.
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E/I::)lf‘:late Horiffgéil_zg mport Known Coordinates = Point Library Stakeout point
T Name [ ] Q ? E

Heth [ ] North Height

— [ ] 2562922.759 | 441774.925 28.601 N2

Height [ ] 2562922.766 | 441774.932 | 30.185 N2

Geodetic Coordinates 2562921958 | 441775.532| 26.112 \ N2

(T:;;erdinates gggf:i:;e 2563061.444 441676.895 18.892| N2

Latitude | 0°00'00" ) 2563064.214 | 441632.112 |18.656 N2

Longitude [0°00'00" ] 2563148.178 | 441558.261 19.432\N2

Aifidie [ ] 2563154.803 | 441670.117 19.385‘ N2

2563103.008| 441789.162 19.354‘N2

T RO T o) 2563014.288 441794.819 18121 N2

—wwrer Pre 2562917.758 | 441787.826 17.334 N2

2562936.491 | 441707.220 | 16.931 \Nz

It 2562960967 | 441716.320 17.074‘N2

Figura 2.4-1

é

Localization

Figura 2.4-2

& Localization Settings

Calculate Horizontal correction Horizontal
Mode + Elev_correction Convert Method | correction +
Elev_correction

Honzonﬁa[ Horizontal
correction Aditistivient v
Model )

3 2 Naifig Vertical Control [ Automatic Selection Vv ]

Horizont... 0 \Vertical... 0 = l

i orizonta

Use Hori... Use Use Vert... Use Accuracy Limit [ 0.1 > J

No. 3 Name t3 Vertical [ % > ]

Horizont... 0 Vertical... 0 Accuracy Limit ’

Use Hori... Use Use Vert... Use

é

Figura 2.4-3

Ellipsoid Parameter

Ellipsoid Name

GPS Parameters Report

CGCS2000

Semimajor axis

6378137

1/f

298.257

Projections Parameter

Projections
Mode

Transverse Mercator

Central Meridian E114°00'00"
False Northing 0
False Easting 500000
Scale Factor 1
Projection 0
Height

Latitude of N0°0000"
Origin

1S’(andard Parallel N0°00'00"
Standard Parallel N0°00'00"

2

Four-Parameter/Horizontal Adjustment A\

|

Translate

Northing 15.91112
b -38.007505
Easting

Rotation 174°54'03.0964"
Scale 46.08128383656768

Oricinal

Figura 2.4-4

Figura 2.4-5
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2.Calibracion de 5 puntos
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Haz clic en "Proyecto" -> "Calibrar Punto", como se muestra en la Figura 2.5-1. En el proceso
de aplicacion real, el dispositivo GNSS obtiene posicionamiento de alta precision mediante datos
diferenciales de estaciones de referencia. Aqui reconocemos que se conocen las coordenadas de la
estacion de referencia. En realidad, la posicion de alta precision que emite el dispositivo GNSS es la
posicion relativa de la estacion de referencia. En aplicaciones practicas, ademds de algunos usuarios
que usan datos diferenciales de estaciones de referencia CORS, un numero considerable de usuarios

utiliza datos diferenciales transmitidos por sus propios dispositivos GNSS.

Al utilizar la estacion base autoestablecida para transmitir datos diferenciales, un proyecto puede
implicar multiples inicios de la estacion de referencia. Durante el arranque de la estacion de referencia,
la posicion y las coordenadas de arranque pueden cambiar, y las coordenadas de arranque pueden no
ser correctas. Sin calibracidon, las coordenadas obtenidas utilizando los datos diferenciales de estas
estaciones base pueden ser incorrectas. Por lo tanto, cuando la estacion movil recibe nuevos datos
diferenciales de la estacion base para operaciones de medicion, se necesita calibracion por traduccion
para asegurar que las coordenadas obtenidas por el software coincidan con las obtenidas de la ultima

estacion base conectada.

Tras cambiar las coordenadas de arranque o la posicion de la estacion base, es necesario usar una

posicidn conocida para calibrar correctamente las coordenadas.

0|
Haz clic en "Calibracion de punto base", como se muestra en la Figura 2.5-2. Haz clic t =y
selecciona un punto conocido de la base de datos de puntos (usando las coordenadas medidas por la
ultima estacion base en una ubicacion especifica), luego haz clic en "Calcular" y aplica para completar

el proceso de calibracion.

Haz clic en "Calibracion de puntos de marcador", como se muestra en la Figura 2.5-3. Haz clic
=
y selecciona un punto conocido de la base de datos de puntos (usando las coordenadas medidas

por la ltima estacion base en una ubicacion especifica). Luego, coloca el dispositivo en la ubicacion

del punto conocido, haz clic @ para medir un nuevo punto” y calcula el valor de desviacion. Haz clic
en "Aplicar" y las coordenadas recibidas por el software coincidiran ahora con las medidas de la
ultima sesion.

Si hay una notificacién sobre cambios en las coordenadas de la estacion base y recibes sefiales
diferenciales de una estacion base autoestablecida, indica la necesidad de recalibrar la traduccion de
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la estacion base. En tales casos, es recomendable realizar nuevamente la calibracion de la estacion
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base para asegurar una coordinacion precisa entre las coordenadas recibidas y las coordenadas

terrestres reales.

Nota: Las estaciones CORS son estaciones de referencia en funcionamiento continuo donde tanto
la posicion como las coordenadas de arranque permanecen sin cambios. Si se utilizan datos
diferenciales de estaciones CORS, incluso si las coordenadas recibidas pueden cambiar, las

coordenadas obtenidas siguen siendo correctas y no es necesario calibrar por traslacion.

& Calibrate Point & Calibrate Point & Calibrate Point
Base Point Calibration > Known Point Coordinates Known Point Coordinates
o North | 2562960.967 ] North | 2562960967 J
Marker Point Calibration
: East [ 441716.32 ] East (44171632 J
dX 0
% Height ((17.074 | Height (17.074 J
dy
[ Current Base Coordinates Current WGS84 Coordinates Q
dH 0
Latitude ( 23°09'54.484426" ] Latitude ( 23°09'53953632" |
Longitude [ 113°25'51930324" ]| Longitude [ 113°25'52998492" |
Altitude (56624 | Atitude (128409 ]

Parameters center
i BT 1

Shift dX [ 21646 | shiftay [ -58.757 ]
Shift dY (2837 | shiftdz [ -1.335 ]
Shift dz [ -3955 )

nfAarmatinn

Figura 2.5-1 Figura 2.5-2 Figura 2.5-3
2.6 Base de Datos de Puntos

Haz clic en "Proyecto" -> "Base de datos de puntos", como se muestra en la Figura 2.6-1. Aqui
puedes ver y gestionar datos puntuales en el proyecto, incluyendo funciones como anadir, editar,
eliminar, importar, etc.

Haz clic ==en , como se muestra en la Figura 2.6-2, para cambiar el estilo de visualizacion de la

informacion del punto.

Haz clic en "Anadir", como se muestra en la Figura 2.6-3. Puedes introducir manualmente el
nombre del punto, el coédigo y las coordenadas correspondientes;

15
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Haz clic en "Importar", como se muestra en la Figura 2.6-4. Elige el formato de archivo para
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importar datos puntuales, luego procede a seleccionar el archivo de datos para completar el proceso

de importacion de datos;

Selecciona el punto, haz clic en "Editar", como se muestra en las figuras 2.6-5, y puedes editar y

modificar el nombre y el cddigo del punto;
Haz clic ?en , como se muestra en la Figura 2.6-6, para realizar un filtrado de tipo puntual.

Al hacer clic apareceran operaciones, como se muestra en la Figura 2.6-1, donde puedes

realizar eliminacion por lotes, estadisticas de datos, ordenacidn y otras funciones segun sea necesario;

& Points Database Points Database & New point

Batch

Point Library Stake operation Point Library Stakeout point Name [ p4 ]
Deleted
Q | points Q ? E Property type [ Input point V]
Statistics Coordinates .
= Local Coordinate v
Time Sort ( p3 [PPK Point Type [ ]
[p3 [2562922.759 44177492 fAcendina) 3 N: 2562922.759 code: North [ ]
( Aasr::n di(:; — E: 441774.925 Solution Status:
‘upz 2562922.766| 441774.93 S0 2 High: 28.601 2023-11-1419:20:09 East ( ]
Sort =
ﬂp'l 2562921.958 | 441775.53. 2 pZEControl point] Height [ ]
t9 2563061.444 441676.895 18.892 N2 N: 2562922.766 code: Cod [ > ]
E: 441774.932 Solution Status: ode
1t8 | 2563064.214 | 441632112 18.656 N2 |igh: 30185 2023-11-09 19:02:20
Photo And Sketch >
17 | 2563148.178 441558.261 19.432 N2 n
p1|Survey point
t6 |2563154.803 | 441670.117 |19.385 N2  N: 2562921958 code:
E: 441775.532 Solution Status:
t5 |2563103.008 441789162 19.354 N2 i) o0 et
~ t4 2563014.288 441794.819  18.121 N2
t9 [Input point|
t3 | 2562917.758 | 441787.826 17.334 N2 N: 2563061.444 code:
E: 441676.895
t2 1 2562936.491 441707.220 16.931 N2 High: 18.892 i AiE AR
 t1 | 2562960.967 441716.320 17.074 N2
t8 | Input point
N: 2563064.214 code:
E: 441632112
High: 18.656 2023-11-08 18:02:08

Figura 2.6-1 Figura 2.6-2 Figura 2.6-3
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& Points Database & Points Database

Local y i ) . ] )
Eile Fotriat Coordinate(.csvidatl v Point Library Stakeout point Point Library Stakeout point

txt

) Input name or code Q ? E Input name or code Q ? E

[Name],[North],[East],[Height],[Code]

North East Height Name North East Height

Property type Input point

BB p3 12562922.759 441774.925 |28.601 N2  |Ep3 |2562922.759 441774.925 28.601 N2
]upz 2562922.766 | 441774.932 | 30.185 | N2 ]ﬂpz 2562922.766 441774.932 30.185 N2
Bl o1 2562921958 441775532 | 26112 | N2 ]ﬂm 2562921958 | 441775.532 | 26112 | N2

@ @ Eedt ) N2 ‘mw 2563061.444 441676895 18.892 N2
B8 o petais N2  Point Type Filter
@ P Stakeout E Survey point
[Fte 5| N2
@ Delete o Control point

[Z1t4 |2563014.288 441794.819 | 18.121 | N2

Input point
mt?’ 2562917.758 | 441787.826 | 17.334 N2 Calculate Point
t2 2562936.491| 441707.220  16.931 N2
CAD point
PPK Point
-
Figura 2.6-4 Figura 2.6-5 Figura 2.6-6

2.7 Exportar archivo

Haz clic en "Proyecto" -> "Exportar archivo", como se muestra en la Figura 2.7-1. Elige el tipo,
formato de archivo y formato de angulo para exportar los datos segin sea necesario. Haz clic en
"Exportar gestion de archivos", como se muestra en la Figura 2.7-2, elige el formato de archivo para
exportar datos y haz clic en "OK". Haz clic en "Formato definido por el usuario", como se muestra en

la Figura 2.7-3, para crear y editar manualmente el formato de archivo para exportar datos.
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& Export File &« Export File Manage & User-defined format

Select data file [ test.SDA e ] [# Survey point data format(.csv)

Export Road Cross-section ¥ Survey point data format(.xls)

Survey point data
format(.csv)

[Namel,[Codel,[Latitude],[Longitude],[Altitude],

[North],[East],[Height],[Antenna Height],[Original ¥ Local Coordinate(.dat)
Latitude],[Original Longitudel,[Original Altitudel,

[Station Correction x],[Station Correction y],[Station

Correction h],[Solution Status],[Used satellites], [¥ Geodetic coordinates format(.dat)
[Tracked satellites],[PDOP],[HRMS],[VRMS],[AGE],

[Local time],[UTC time],[Base ID],[Base Latitude],[Base o

Longitude],[Base Altitude],[Base_Distance],[Inclination | AutoCAD format(.dxf)
correction],[Pitch],[Rolll,[Yaw],[Target],[Mileage],

[Offset],[Elevation diff.]

File Format

v 3
J ¥ Cass format(.dat)

[] GoogleEarth kml file format(.kml)

Angle format [ dd°mm’ss.ssss” V]

Custom format
Format Manager

[] GoogleEarth kmz file format(.kmz)

[] Track file format(.gpx)

[] DOL file format(.csv)

"] DOL file format(.html)

[] NETCAD format(.ncn)
| PXY file(.pxy)

[] Carlson coordinate file(.crd)

Figura 2.7-1 Figura 2.7-2 Figura 2.7-3
2.8 Biblioteca de codigos

Haz clic en "Proyecto" -> "Biblioteca de codigos", como se muestra en la Figura 2.8-1. La
biblioteca de codificacion predefine los atributos de codificacion para los puntos recogidos por
campos, permitiendo el relleno rapido de los valores del codigo mediante selecciones descriptivas e
intuitivas;

Haz clic @ a la derecha del nombre de la biblioteca de cddigos, como se muestra en la Figura
2.8-2. Aqui puedes importar, afiadir y eliminar nombres de archivos en clave;

Haz clic @ a la derecha del nombre del grupo, como se muestra en la Figura 2.8-3. Aqui puedes
afiadir, editar y eliminar nombres de grupos de bibliotecas de cddigo;

Seleccione un grupo y haga clic en "Afnadir", como se muestra en la Figura 2.8-4, para introducir
manualmente el nombre y el codigo;

Seleccione un codigo y haga clic en "Editar", como se muestra en la Figura 2.8-5, para editar el
nombre y el codigo;
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b 2

Haz clic en "Cerrar" para volver a la interfaz principal del proyecto.
& Encoding Library

& Encoding Library File = Group name management
: Manaaement
Code library [ Test v ] @ Serial number Code library name [ 1 T ‘
name
Group Name [ whole v ] @ 1 CASS
e 2 Test
t

Figura 2.8-1 Figura 2.8-2 Figura 2.8-3
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&« Addcode < Editcode & Encoding Library

Group Name [ T ] Group Name [ T ] g;:ee Werary [ Test v ] @
Name [ ] Name [ test1 ] Group Name [ T1 v ] @
code [ ] code [ t1 ]

Figura 2.8-4 Figura 2.8-5 Figura 2.8-6
2.9 Configuracion de software
Haz clic en "Proyecto" -> "Configuracion de software", que incluye ajustes para sistema, voz,

almacenamiento y accesos directos.

Sistema: Como se muestra en la Figura 2.9-1, esto incluye ajustes para idioma, codificacion de
texto, formato de visualizacion en angulo, unidades de longitud, orden de visualizacion de

coordenadas, visualizacion del mapa, estilo de interfaz y mas;

Voz: Como se muestra en la Figura 2.9-2, esto incluye ajustes de tolerancia al disefio, volumen,

indicaciones de voz, estado de la solucidn y otras configuraciones relacionadas con el sonido;

Almacenamiento: Como se muestra en la Figura 2.9-3, esto implica configuraciones para

almacenar condiciones como puntos de terreno, puntos de control, puntos rapidos, puntos continuos,

etc.;

Teclas de acceso directo: Como se muestra en la Figura 2.9-4, esta seccién permite predefinir
funciones activadas por atajos fisicos de teclado en el dispositivo. Puedes afiadir accesos directos,
elegir la funcidn para definir un acceso, establecer el valor del acceso directo y activar rapidamente
la funcion correspondiente durante las aplicaciones de medicion.
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& Software Settings

Shortcut

system speech  storage

keys
Language [ English v]
Text encoding [ ANSI v ]
Angle Format [ dd°mm’ss.ssss” v ]
Angle decimal [ 4 > ]
Station. Format [ 0.000 V]
Distance Unit [ Meter v]
Distance
decimal [ g > ]
Coordinate
order habit L North-Est W]
CAD
Background [ White v]
color
Display Map L No Map v]
Interface style [ Grid v ]

Full screen display

Figura 2.9-1
system  speech  storage et
Topo Point >
control point >
Quick Point >
Auto Point >

& Software Settings

Shortcut
system  speech  storage :e':,zu

Prompt tone
Stakeout range error ()

Save Point
Volume \9/

Voice broadcast

Figura 2.9-2
system  speech storage "
Points Database [ Not Used v ]
Survey key [ Not Used v J
Previous point [ Not Used V]
Next point [ Not Used v ]
Latest Point [ Not Used v ]

DEFAULT CONFIGURATIONS
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Figura 2.9-3 Figura 2.9-4
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2.10 Sobre el software

Haz clic en "Proyecto" -> "Sobre el software", como se muestra en la Figura 2.10-1, para ver la

informacion de version del software y los detalles de la autorizacion de registro.

Haz clic en "Comprobar nuevas versiones". Si hay una nueva version, aparecerd una ventana
emergente con informacion sobre la actualizacion. Haz clic en "Actualizar" para instalar la ultima

version del software. Si no hay nueva version, un mensaje indicaréa que el software ya esté4 actualizado.

Haz clic en "Registro de software" y te llevard a la interfaz de registro de software, como se

muestra en la Figura 2.10-2. Aqui puedes ver el ID de activacion y la fecha de caducidad.

Para la primera instalacion de software, haz clic en "Activacion en linea". Esto te permite activar

el software gratis durante tres meses directamente.

Haz clic en "Activacion Manual del Cédigo", como se muestra en la Figura 2.10-3. Aqui puedes

introducir el cddigo de autorizacion o escanear el codigo QR para activar el software.

Si necesitas cambiar a un controlador nuevo, puedes hacer clic en "Codigo de registro de
transferencia" en el controlador antiguo. Después de eso, introduce el cddigo de activacion transferido

en el registro de software del nuevo controlador para activar el software.
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& Software registration & Software registration

Fecha de vencimiento del software:
2999-1-1
Geo Navigation Instrument
Network GEONiN
info@geonin.com

Activation information Enter activation code H
Activation ID [SFC4D2DBD9C74CBS ]
Enter activation code X]
Expiry date [2023-11-27 ]
[ ]z2]=s]a]e]
Geopad V20250818.1048 { a H 5 H A H c H D J
(7 ]s ] ]e]c~]

www.geonin.com
www.geopad.net
Derechos de autor de©

Activation options

Online activation (requires internet)

Comprobar la nueva version

= Manual code activation (requires internet)
Registro de software
Transfer activation code (requires internet)
Cancel OK

Figura 2.10-1 Figura 2.10-2 Figura 2.10-3

2.11 De la cuadricula a tierra

Haz clic en "Proyecto" ->"Grid To Ground", como se muestra en las Figuras 2.11-1 y 2.11-2.
Esta funcion calcula el factor de correccion de rejilla en un punto de referencia, que luego se aplica a
otros puntos en la base de datos de puntos de coordenadas. Esto permite que los puntos medidos del
GNSS coincidan con el total de puntos de la estacion. Las coordenadas corregidas pueden exportarse

durante la exportacion de datos.
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&« Grid To Ground &~ Grid To Ground
Use Use ‘)

Calculate Origin Point g T=Mo}

Type @ BLH (O Nez

Latitude | 23°09'55.188082" |
Longitude | 113°25'50.932763' |
Altitude | 17.074 ]
Elevation scale[ 0.9999973201 ]
factor :

?”d scale (6379708299 |
actor

Combined ("¢ 3796912017 |
scale factor

Figura 2.11-1 Figura 2.11-2

2.12 Compartiendo codigo

Haz clic en "Proyecto" -> "Compartiendo codigo", como se muestra en la Figura 2.12-1. En uno
de los mandos, selecciona el proyecto o archivos que deseas compartir. Una vez completado el
intercambio, como se muestra en la Figura 2.12-2, otros controladores pueden introducir el codigo
compartido o escanear el cédigo QR en la interfaz principal del software para recibir los archivos

compartidos, como se muestra en la Figura 2.12-3.

Nota: Ya sea compartiendo o recibiendo archivos, el controlador debe estar primero conectado a
internet.
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Click to connect the device

®

Sharing code D2JF

Points Export File Code Library

@ @ Sharing code 5 H .H
Sharit C= Scan QR Code 1are '.:
__.Ags E

About
Software

Device Survey Tools

Figura 2.12-1 Figura 2.12-2
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3. Dispositivo
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En el menu principal del software, haz clic en "Dispositivo", como se muestra en las Figuras 3-
1 y 3-2. La seccion "Dispositivo" incluye funciones como Comunicacion, Rover, Base, Estatica,
Informacion del Dispositivo, Configuracion del Dispositivo, Posicionamiento de Reinicio y

Activacion del Dispositivo.

) : FIXED H0.012 Y, 4 S34
Click to connect the device AGE V00236 8 7, v:z7

Communication Rover Base Communication Rover Base
Static Inspection  Pole calibration Static Inspection  Pole calibration
Accuracy Accuracy
< <
Device Work Mode Device Settings Device Work Mode Device Settings
Information Status Information Status
Restart Device Feature Restart Device Feature
Positioning Activation Activation Positioning Activation Activation

(@ @)

Project

Survey Tools
Figura 3-1 Figura 3-2

La medicion de datos del software y su aplicacion se basan en posicionamiento GNSS de alta

precision. Antes de iniciar la operacion, es necesario establecer comunicacion con el dispositivo de

posicionamiento GNSS. El software recupera datos de localizacion de alta precision del dispositivo,

y deben cumplirse ciertas condiciones para que el dispositivo obtenga una localizacion de alta

precision. Esto implica configurar parametros para el dispositivo

3.1 Comunicacion

Haz clic en "Dispositivo" -> "Comunicacion" para introducir la configuracion de comunicacion,

como se muestra en la Figura 3.1-1. Seleccione el tipo de instrumento ("RTK"), modo de
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comunicacion ("Bluetooth") y luego haga clic en "Buscar", como se muestra en la Figura 3.1-2, para
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ver la lista de dispositivos Bluetooth. Selecciona el nimero de serie correspondiente del dispositivo,
haz clic en "Conectar" para completar la conexion del dispositivo, como se muestra en la Figura 3.1-
3 Tras conectar correctamente el dispositivo, volvera directamente al ment, como se muestra en la
Figura 3.1-4. Para volver a introducir la configuraciéon de comunicacién, como se muestra en las
Figuras 3.1-5, al hacer clic en "Stop" se desconectara la conexion del dispositivo. Al hacer clic en

"Depurar" puedes ver la comunicacion de datos entre el software y el dispositivo, como se muestra

en las Figuras 3.1-6.
1. Los modos de comunicacion incluyen Bluetooth, puerto, cliente TCP, etc;

2. Haz clic en "Buscar" para introducir la busqueda y seleccion Bluetooth. Haz clic en el nimero

de serie correspondiente del dispositivo para elegir al que quieres conectarte;

3. Tras conectar correctamente el dispositivo, haz clic en "Depurar" para ver la comunicacion de
datos entre el software y el dispositivo. También puedes enviar comandos de depuracion al

dispositivo para diagnosticar y analizar problemas relacionados con la ubicacion.

Device Type ] Device Type
Communication Communication
v
Mode [ Bluetooth v] Mode [ Bluetooth ]
Bluetooth Device List Q = Bluetooth Device List B =
Paired Devices Paired Devices
Search Devices Search Devices

7233156861025753

7233156861025069

733246861038538

/
2
69 =
N

LERLIE //////mu\\\\\\\\

733476861056924

LILIA

Figura 3.1-1 Figura 3.1-2 Figura 3.1-3
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AGE1 Vi0.0233 [# % v:38
N23°09'54.0207" E113°25'53.0954" Device Type | v | Input Command ( |
H1.384 BaseDis:0.005 P B ommon
Moda [ Bluetooth v ] e [ V]
Bluetooth Device List @& = Show debug
- ] save "] command
Communication Rover Base Paired Devices only
["] Only save GGA and GST
S h Devi $GPSAV,7,6,41,200,76,310,203,21,45,219,48,125
: earch Devices $GPSAV,7,741,269,56,235,286,8,63,291,42,305
Static Inspection  Pole calibration
Accuracy #INPUT,DIFFERENCE,OK*45
‘g@ #INPUT,DIFFERENCE,OK*45
; : '. #INPUT,DIFFERENCE,OK*45
Device Work Mode Device Settings
Information Status #SET HEART. OK*0C
@ I #BESTPOSA,COMT1,0,0.0,FINE,2290,465724.0
8846,36.982,-6.722,WGS84,0.0049,0.0050,0.
Restart Device Feature $GPVTG,293.28,T,293.28,M,0.012,N,0.023 K,/
Positioning Activation Activation $GPDOP,092146.00,1.2,0.6,1.4*44
$GPSAU,3,1,41,2,4,8,916,21,26,27,31,72,74,84,8
$GPSAU,3,2,41,165,166,167,169,170,176,183,187,1:
$GPSAU,3,3,41,269,286,291,295,297*6C
#INPUT DIFFERENCE,OK*45
Figura 3.1-4 Figura 3.1-5 Figura 3.1-6

3.2 Rover

Haz clic en "Dispositivo" -> "Rover", como se muestra en la Figura 3.2-1. Los dispositivos de
posicionamiento GNSS pueden calcular las coordenadas de posicidon recibiendo sefiales satelitales;
normalmente, debido a los efectos atmosféricos sobre las sefiales, el dispositivo de posicionamiento
solo puede obtener coordenadas con una solucion de punto unico, lo que resulta en baja precision.
Para garantizar un posicionamiento de alta precision con GNSS, ademads de que el propio dispositivo
GNSS reciba y calcula posiciones de sefiales satelitales, también necesita recibir sefiales de otro
dispositivo GNSS de posicion fija cercano. La sefal de este segundo dispositivo sirve como sefal de
referencia. Dado que los efectos atmosféricos sobre las sefiales suelen ser consistentes dentro de una
determinada zona, con las coordenadas conocidas de la sefial de referencia, los dos conjuntos de
GNSS pueden calcular posiciones de alta precision. El dispositivo GNSS con posicion fija se llama
estacion de referencia, mientras que el que tiene posicion variable se denomina estacion movil. Los
datos transmitidos desde la estacion de referencia a la estacion moévil se denominan datos
diferenciales, y el método de transmision de datos se conoce como enlace de datos. La configuracion

de Modo Estacion Movil configura el dispositivo GNSS como una estacion mévil, estableciendo
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ciertos parametros para transmitir las sefiales satelitales GNSS de la estacion de referencia al
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dispositivo GNSS mediante un método especifico, permitiendo que el dispositivo GNSS logre

posicionamientos de alta precision.

Ademés de configurar la transmision de datos diferenciales, también puedes establecer
informacion basica para GNSS, como el angulo de corte de elevacion, el retardo diferencial y si activar
PPK (Cinematica Postprocesada), como se muestra en la Figura 3.2-1. Ajustar el &ngulo de elevacion
por debajo de cierto valor excluira la recepcion de sefiales satelitales en &ngulos bajos. En situaciones
con mala calidad de sefal a dngulos bajos, esto puede ser beneficioso para el calculo preciso. Los
parametros PPK implican registrar datos observacionales en bruto de receptores GNSS vy utilizar

algoritmos de postprocesamiento para calcular coordenadas de alta precision.

Los ajustes de parametros de datos diferenciales se destinan principalmente a configurar la
transmision de datos diferenciales desde la estacion de referencia al dispositivo actual mediante un
método especifico. Esto proporciona las condiciones necesarias para que el dispositivo calcule
coordenadas de alta precision. Los métodos de transmision de datos incluyen principalmente Internet

por teléfono, Internet de dispositivos, radio interna y otras opciones:

I. Internet por teléfono: Como se muestra en la Figura 3.2-1, se refiere a obtener datos
diferenciales a través de la red del dispositivo donde se encuentra el software. Los datos se
adquieren de una direccion de servidor especificada segiin un protocolo determinado y luego

se transmiten al dispositivo a través de la conexion de comunicacion del software para un

calculo de alta precision. Haz clic en la derecha de la configuracion de CORS para
introducir la configuracion de CORS, como se indica en la Figura 3.2-2. Aqui, puedes
seleccionar, editar o eliminar directamente los servidores CORS existentes, o afadir
manualmente el servidor CORS, como se muestra en la Figura 3.2-3. Tras configurar
correctamente la direccion del servidor, recuperar la lista de puntos de montaje, como se
muestra en la Figura 3.2-4, y seleccionar el punto de montaje correspondiente para obtener
datos diferenciales. Haz clic en "Iniciar" y, si la configuracion es correcta, la barra de progreso
de recepcion de datos empezara a moverse. Si la barra de progreso no muestra datos,

comprueba si la configuracion es correcta.

2. Internet del dispositivo: Como se muestra en la Figura 3.2-5, se refiere a la obtencion de datos
diferenciales a través de la red de tarjetas SIM del dispositivo GNSS. Esto se realiza siguiendo

un protocolo determinado desde una direccion de servidor especificada para calculos de alta
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precision. El modo de conexion implica el protocolo de transferencia para datos diferenciales,
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normalmente usando NRTIP, cliente TCP, etc. Introduce la IP del servidor, el puerto, el nombre
de usuario y la contrasena. La red SIM es una red dedicada y los pardmetros APN deben
configurarse, como se muestra en las Figuras 3.2-6. Los ajustes de CORS son similares a los
de Internet en el movil. Tras configurar correctamente la direccidon del servidor, recuperar la
lista de puntos de montaje y seleccionar el punto de montaje correspondiente para obtener
datos diferenciales. Los puntos de montaje pueden obtenerse a través de la red del dispositivo,
o si un teléfono movil tiene red, también puede obtenerse a través de la red correspondiente

del teléfono movil.

3. Radio Interna: Como se muestra en la Figura 3.2-7, se refiere a obtener datos diferenciales a
través de la radio integrada del dispositivo GNSS. Segun un protocolo y frecuencia
determinados, el dispositivo recibe datos diferenciales de la radio para célculos de alta
precision. En este caso, es necesario asegurarse de que el protocolo y la frecuencia de la radio
integrada coincidan con los de la radio transmisora para recibir los datos de radio con
normalidad. Si la frecuencia del canal no coincide con la frecuencia del canal de la radio
transmisora, puedes hacer clic en "Establecer frecuencia de radio" para modificar la frecuencia

correspondiente a cada canal de la radio, como se muestra en la Figura 3.2-8.

1. XLINK: Como se muestra en las Figuras 3.2-9, es un sistema de reenvio diferencial construido
sobre la red CORS de Qianxun/Sixents/China Mobile. Tras configurar el enlace de datos
XLINK, el dispositivo puede acceder a los datos diferenciales normalmente siempre que
pueda conectarse a Internet, sin necesidad de que el usuario introduzca manualmente la

informacioén de la cuenta CORS.

Nota: Cada enlace de datos tiene activado por defecto el indicador de cambio de coordenadas de
referencia. Esto se debe a que recibir sefales incorrectas de la estacion base puede dar lugar a

coordenadas inexactas, por lo que se recomienda comprobarlo y confirmarlo.
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&~ Rover mode settings & CORS server manager - Server Address

Basic Information 1 b Name ( )
Cut-off angle [ 5 > b romsser pot 6060 P [ }
AGE [ & 2 ] User Name * Password ****** & Port [ ]
Record raw data User [ ]
Base Coordinates Change Alert (@D Password ( ]
Data link [ Phone Internet bt ]

Connect mode [ NTRIP v ]

CORS Settings s
Name (b v
User L ]

Password [ - ]

MountPoint Settings

AA_Z32243660000
387

GET ACCESS POINT LIST

MountPoint

Receive data 878 bytes/s

Figura 3.2-1
¥ MountPoint v

Figura 3.2-2

& Rover mode settings

Figura 3.2-3

Operator Manager

Basic Information

[ AA_Z32243660000387 J

Cut-off angle [ 5 > ]
AA_Z32243660000387 (V]
AGE (60 >]
AZ32203660000077
Record raw data
BZLznzz2022
Base Coordinates Change Alert ()
cuess Data link  Device Internet v/ |
CUGZX APN Settings E=
RTCM32_GGB Operator [ Auto V]
Connect Options
SDO32
Connect mode { NTRIP V]
YJP_110100_YUANDA CORS Settings =
YJP_120100_JINTONG Name (b v
YIP_120100_SITONG User { ]
Password [ . ]
YJP_120100_TIANJIN
MountPoint Settings
HE-120100:WUGING MountPoint [ RTCM32 >]
YJP_120100_XIQING Phone internet access

YJP_152500_TAIPUSI GET MOUNTPOINT (DEVICE INTERNET)

Figura 3.2-4 Figura 3.2-5 Figura 3.2-6
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& Rover mode settings & Set Radio Frequency & Rover mode settings

Basic Information Channeli (463125 [l 5:sic nformation
Cutoffangle [ 5 I — (26425 | Cutoff angle (s >
s 60 > hameis [ 465125 ] %88 60 )
Record raw data Chamneld [ 466125 ] Record raw data
Base Coordinates Change Alert (@D o —— (263625 | Base Coordinates Change Alert (@D
Data link [ Internal Radio v]  Channels (264.625 | Datalink [ XLINK v
Channel L V] Channe [ 465.625 JJ /N Settings 2
Frequency [ 463125 | channels (466625 . [ ]
Protocol [ i . V] Chamnety [ 463.375 ] B [ )
Chameto [ 464375 [ M [ )
Channelll [ 465.375 ) e [ )
Channeliz [ 466375 J
Channel13 [ 463.875 J
Channeltd [ 464.875 ]
Channells [ 465.875 J
1

o o T

Fre Start Interval
ADVANCED APPLY ' ADVANCED APPLY

Figura 3.2-7 Figura 3.2-8 Figura 3.2-9
3.3 Base
Haz clic en "Dispositivo" -> "Base", como se muestra en la Figura 3.3-1. Esta funcién permite
que el dispositivo GNSS actue como estacion base, enviando datos de informacion satelital de una
manera determinada para proporcionar condiciones de célculo de alta precision para la estacion
receptora. La estacion principal, como estacion base, necesita establecer parametros como

condiciones de arranque, modo de arranque y parametros de difusion de datos.

Nota: Durante el periodo de arranque de la estacion base, el dispositivo no puede moverse; de lo

contrario, puede causar errores en las coordenadas calculadas por la estacion rover.

Las condiciones de arranque incluyen parametros como el ID de la estacién base, formato
diferencial de datos, d&ngulo de la mascara de elevacion, limite PDOP, etc. Haz clic en "Avanzado",
como se muestra en la Figura 3.3-2, para configurar pardmetros como el dngulo de la méscara de
elevacion y el limite PDOP. Los formatos de datos diferenciales incluyen formatos comunmente

usados como CMR, RTD, RTCM23, RTCM30, RTCM32, RTCM33;

El modo de arranque incluye el uso de una coordenada de punto tnico y la especificacion de la

coordenada de la estacion base:
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1 . Usando una coordenada de punto unico: Esto significa que el dispositivo GNSS emite datos
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diferenciales de difusion basados en la posicion actual (con baja precision) como coordenada de

arranque;

2. Especificar la coordenada de la estacion base: Esto implica que el usuario especifique las

coordenadas basdndose en la ubicacion donde se instala el dispositivo. El usuario conoce previamente
las coordenadas de esta posicion, y estas coordenadas se utilizan como coordenadas de inicio para

emitir datos diferenciales de difusion.

=]
Haz clic @ para medir un punto, o haz clic &= para medir un punto en tiempo real o selecciona un

valor de coordenadas de la biblioteca de puntos de coordenadas, como se muestra en la Figura 3.3-3.

La difusion de datos consiste principalmente en como la estacion base, tras el arranque, emite
los datos diferenciales para que la estacion movil los reciba y utilize. Los métodos principales incluyen
el Internet del dispositivo, radio interna, radio externa, etc. Los ajustes son similares a los de la

estacion rover, con las siguientes diferencias:

1. La Radio Interna tiene potencia de transmision, y cuanto mayor es la potencia de transmision,

mayor es el alcance efectivo, pero también consume mas energia;

2. Para el protocolo NTRIP de Internet de Dispositivos, la estacion base establece el punto de
acceso inicial de la estacion base de transmision, como se muestra en la Figura 3.3-1, mientras
que la estacion rover obtiene una lista de puntos de montaje y selecciona el punto de montaje
correspondiente para la conexion;

3. La estacion base utiliza una radio externa para la transmision de datos diferenciales, como se
muestra en la Figura

3.3-4. La velocidad de baudios debe coincidir con la de la radio externa conectada;

4. La configuracion CORS se refiere a la configuracion correspondiente del enlace de datos de
la estacion rover
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Base mode settings

I

Base ID (o

Start up mode

® Use Current e Input Base
Coordinates Coordinates

Base station parameters

8888ARAL

Diff mode [ RTCM32 v
Record raw data

Data link | Device Internet ™|
APN Settings H=)
Operator [ Auto V]
CORS Settings s
Name [ b V]
Sg]s:t aceess [ rrema2 ]
Password [ cee ]

ADVANCED APPLY

Figura 3.3-1
&« Base mode settings
Base ID (o ]
O Use Current @ Input Base

Coordinates Coordinates

Base station coordinates g =

Latitude ((23°09'54.085032" |
Longitude [ 113°25'52.992552" ]
Altitude [ 239759 ]
Coordinates

BLH NEZ
Type ® o
Atenna Om,Pole Height »
Parameters ! 9

Base station parameters

Diff mode [ RTCM32 v

Record raw data

Data link [ Internal Radio V]

Channel [ 1 v]

Frequency ((463.125 ]
TrimTalk

Frotogol [ 4505(9600) V]

Power [ High V]

SET RADIO FREQUENCY

ADVANCED

APPLY

Figura 3.3-3

& Satellites System

Cut-off angle [ 5 > ]

PDOP limit [ 3.0

GPS
GLONASS
BEIDOU
GALILEO
SBAS
QZsSs

IRNSS

Figura 3.3-2

& Base mode settings
Lo ]

Base ID

Start up mode

O Use Current @ Input Base
Coordinates Coordinates

Base station coordinates g EE]

North  2562926.804
East ( 441774.7775 ]
Height [ 23.9759 ]
Coordinates

BLH NEZ
Type O @
Antenna Om,Pole Height >
Parameters ' =

Base station parameters

Diff mode [ RTCM32 v
Record raw data

Data link [ External Radio V]
BaudRate [ 115200 >]

ADVANCED APPLY

Figura 3.3-4
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3.4 Estatica
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Haz clic en "Instrumentos" -> "Estatica", como se muestra en la Figura 3.4-1. Esta funcion esta
disefiada para almacenar los datos de observacion en bruto del satélite del dispositivo GNSS en un
archivo de disco designado, registrando datos observacionales durante un periodo para su uso
posterior con software de postprocesamiento estatico para calcular coordenadas de alta precision.
Normalmente se utiliza para la recogida de puntos de control. Para iniciar el modo estético, necesitas
establecer el nombre del punto para el archivo estatico, asi como condiciones para la grabacién como

limite PDOP, angulo de corte de elevacion, intervalo de recogida, parametros de antena y formato de

archivo, etc., como se muestra en la Figura 3.4-2.

Haz clic en "Iniciar" para iniciar la recogida estatica, como se muestra en la Figura 3.4-3, y haz
clic en "Detener" para terminar la recogida estatica. En el estado se muestra informacion como el

estado del registro, la hora de inicio, el nimero de épocas y el nombre del archivo del registro.

Nota: Durante la grabacion estética, no se permite el movimiento del dispositivo, ya que puede

resultar en inexactitudes en las coordenadas calculadas durante el postprocesado.

&« Static mode settings

& Static mode settings & Static mode settings

Options Settings

Options Settings Options Settings

Name
Name [ 4969 ] Name [ 4969 J
PDOP limit
PDOP limit [ 3.0 >]  poopimit [ 30  r——
Cut-off angle [ 10 > ] Cut-off angle [ 10 > ] E}‘t’gf\f;io”
Collection ~ Collection Observation
v x
Interval [ s ] Interval [ 1Hz V] time
Observation : Obs : File Format
- 30min >
time [ ] time GNSS z Execute after
g letion
File Format GNSS v Fi v s
: )15 neon )
Execute after " Exe Antenna
v
complotin LSV ORI _ V] con exos i
Antenna Parameters - islz:;a
Antenna [ ] Ante RINEX304 Measurement Vertical height
Measured 1.8 Mez Type
Height Heig RIRESEEA | 1 Antenna Height | 1.86
Antenna Antenna
Measurement [ Vertical height V] Measurement [ Vertical height V]
Type Type Record Status
Antenna Height [ 1.86 Antenna Height [ 1.86 Start Time
End Time

Record Status [ Non static mode

)

Start Time [

]

CrnA Timma

Figura 3.4-1

Record Status [ Non static mode

Start Time [

]

Cod Tinao

Figura 3.4-2
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3.5 Precision en la inspeccion
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Haz clic en "Instrumentos" -> "Precision de inspeccion", como se muestra en las Figuras 3.5-1,
3.5-2 y 3.5-3. Esta caracteristica implica utilizar la funcion de medicion de navegacion inercial para
recopilar datos de puntos de medicion inclinados en una ubicacion fija. Calcula las diferencias
maximas de coordenadas entre los puntos recogidos para evaluar la precision del dispositivo al utilizar

la funcidon de medicion de navegacion inercial.

Nota: Esta funcion solo puede usarse cuando el instrumento ha alcanzado una solucion fija y la

convergencia de navegacion inercial estd completada.

&~ Accuracy detection & Accuracy detection &= Accuracy detection

Antenna ; Antenna ) Antenna )

. 1.86(Pole Height1.8 . ; ) . 1.86(Pole Height1.8m) >
Height (Pole Heig m) > Halgh 1.86(Pole Height1.8m) > Height
GNSS:FIXED[1] HR:0.005 VR:0.011 GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.011 GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.011

. INS:(1.44,93.21)Inertial navigation convergence INS:(1.63,241.83)Inertial navigation convergence
INS:(0,332.6) completed complated
Progress.........0/20 Progress:.......12/20 Progress:........20/20

Accuracy test results

A Planar maximum 0.007m
A Maximum elevation 0.027m
Maximum inclination angle 35.841°

Min N 2562928.057m Max N 2562928.069m
Min E 441743.323m Max E 441743.334m
Min H 52.628m Max H 52.655m

AH=2.70 cm

¥ ¥

*

Figura 3.5-1 Figura 3.5-2 Figura 3.5-3

3.6 Calibracion de polos

Haz clic en "Dispositivo" -> "Calibrar sensor", como se muestra en las Figuras 3.6-1, 3.6-2 y
3.6-3. Si la comprobacidn de precision revela resultados pobres, puedes usar la funcion de calibracion
del polo de colimacion para corregir los errores de medicion causados por los cambios de curvatura

del polo.
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La calibracion de postes solo debe realizarse una vez para el mismo instrumento y el mismo

poste. Cada dispositivo se calibra antes de salir de fabrica, y si el emparejamiento permanece sin

cambios, no es necesario realizar la calibracion de polos de nuevo.

& Calibrate Sensor &« Calibrate Sensor & Calibrate Sensor

Antenna ;
Height 1.86(Pole Height1.8m) >

GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.006 VR:0.013

INS:(1.04,-142.25)Inertial navigation convergence
completed

Progress:Calibration

In the INS inertial navigation convergence state, while
keeping the bottom position of the alignment rod
unchanged, shake it back and forth to collect 50 points,
then rotate it 90 degrees according to the prompts, and
then shake it back and forth to collect 50 points until all
four directions are calibrated.

Calibrate the centering rod

Figura 3.6-1

Antenna

Height 1.86(Pole Height1.8m) >

GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.011

INS:(2.66,7.06)Inertial navigation convergence
completed

Progress:Tilt measurement installation angle
estimation stage 3

In the INS inertial navigation convergence state, while
keeping the bottom position of the alignment rod
unchanged, shake it back and forth to collect 50 points,
then rotate it 90 degrees according to the prompts, and

then shake it back and forth to collect 50 points until all

four directions are calibrated.

Figura 3.6-2

3.7 Informacion del dispositivo

Antenna .
Height 1.86(Pole Height1.8m) >
GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.011

INS:(1.48,-173.28)Inertial navigation convergence
completed

7 Prog;ress:Tilt measurement installation angle

estimation completed

Calibration completed!

In the INS inertial navigation convergence state, while
keeping the bottom position of the alignment rod
unchanged, shake it back and forth to collect 50 points,
then rotate it 90 degrees according to the prompts, and
then shake it back and forth to collect 50 points until all
four directions are calibrated.

Figura 3.6-3

Haz clic en "Dispositivo" -> "Informacion del dispositivo", como se muestra en la Figura 3.7.

Aqui puedes ver informacion basica sobre el dispositivo GNSS, incluyendo su modo de

funcionamiento, numero de serie del dispositivo, version del firmware, estado de la bateria, tiempo

de caducidad, sistemas satelitales, parametros de antena y mas.
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Details

Basic Information

[
>

Working Mode Rover
Device Serial no 732366861004969
Firmware M68-FMW3.1.473.2311.1
Version 829
Currept Phone Internet
DataLink

Battery Power 89%
Expiry date 20240221
IMEI 868343049829653

Satellites System

I

Enable GPS Enable
Enable BEIDOU Enable
Enable

GLONASS Enable
Enable GALILEO Enable

Antenna Parameters

I

Antenna Type ZX-Mb68-KAT4A
Radius 130mm
SHMP Offset Omm
L1 Offset 60.07mm
L2 Offset 57.09mm

(0]¢
Figura 3.7
3.8 Configuracion del dispositivo

Haz clic en "Dispositivo" -> "Configuracion del dispositivo", como se muestra en la Figura 3.8-
1. Aqui puedes elegir la frecuencia de salida de los datos de posicionamiento y navegacion inercial,
alternar la voz del dispositivo y cambiar el modo WIFI. Al operar como cliente, puedes conectarte a
un punto de acceso externo para acceder a la red, como se ilustra en la Figura 3.8-2. (Nota: El

dispositivo actualmente solo soporta hotspots externos de 2,4G.)
Haz clic en "Restablecimiento de fabrica" para restaurar el dispositivo a los ajustes de fabrica.

Haz clic en "Configuracion VPN" para entrar en la configuracion de la VPN. ZXVPN puede
establecer una red local virtual, conectando el dispositivo al servidor. Esto permite soporte técnico
remoto y servicios a través de acceso WEBUI en segundo plano. Antes de conectarse al servidor
ZXVPN, el propio dispositivo debe tener acceso a internet (insertar una tarjeta SIM o conectarse a un
punto de acceso externo). Haz clic en "Predeterminado”, como se muestra en la Figura 3.8-3, y luego

haz clic en "Aplicar".
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& Device Settings Device Settings VPN Setting

Solution Mode [ Normal Mode v ] Solution Mode [ Normal Mode Sim card network

Tilt Survey Tilt Survey APN Settings E§

e V] et (g ] Dot [k v]

Positioning Positioning WA

dataoutput [ 1HZ v]  dataouput [ 1HZ V] i )

frequency frequency

Voice ‘) Voice ‘) P [ zxvpn.devecent.com ]

Base Coordinates Change Alert ‘) Base Coordinates Change Alert Q PoRk [ 8224 ]

Factory Reset > Factory Reset > Name [ TEST ]
User zZxvpn

VPN > VPN > [ i ]
Password

WIFI Connect [ WIFI hotspot v ] WIFI Connect [ Client w ] 4-6\ [ ]

U 732366861004969 U Mi

S [ ] S [ ] Network Status [ Disable ]
Password [ ] Password [ LRl U ] P [ ]

Figura 3.8-1 Figura 3.8-2 Figura 3.8-3

3.9 Reposicionamiento

Haz clic en "Dispositivo" > "Reiniciar posicionamiento" y puedes borrar directamente la
efeméride de la placa base, reiniciar el motor de posicionamiento del dispositivo GNSS vy lograr el

efecto de reposicionamiento.

3.10 Activacion del dispositivo

Haz clic en "Dispositivo" -> "Activacion del dispositivo", como se muestra en la Figura 3.10,
para ver el nimero de serie y la fecha de caducidad del dispositivo. Si el dispositivo GNSS ha
caducado, puedes obtener el codigo de registro del distribuidor y autorizar la matricula del dispositivo

aqui.
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&« Device Activation

Activation Information

Device Serial no | 232366861004969 |

Registration
2024022
Dt [ 20240221 ]

Enter activation code

ra
LJd
1 2 3 A B
4 5 6 @ D
7 8 9 E F
0 ® Back

Device Activation

Figura 3.10
3.11 Otros
1. Haz clic en k#=¥8 |a barra de titulo superior del software para acceder a la configuracion de

comunicacion, como se muestra en las Figuras 3.1-5.

2. Haz clic en la barra de titulo superior del software para introducir la configuracién de

la estacion del rover, como se muestra en la Figura 3.2-1.

3. Haz clic en el botéon "Avanzado" en la esquina inferior izquierda de la estacion del rover,
estacion base o modo estatico, introduciendo la configuracion avanzada, como se muestra en
la Figura 3.3-2. Utiliza los botones para activar o desactivar los sistemas satelitales del

dispositivo GNSS.

4 . Haz clic en la barra de titulo superior del software para ver la informacion de
posicionamiento de salida del dispositivo, la informacion de la estacion base y la informacion del
mapa estelar, tal como se muestra en las Figuras 3.11-1, 3.11-2, 3.11-3 y 3.11-4. Dado que los datos
diferenciales no transmiten los pardmetros de la antena de la estacion base y solo transmiten las

coordenadas del centro de fase de la transmision de la estacion base, para obtener las coordenadas de
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correspondientes a la estacion base.

& Position Information < Position Information

Position Information  Base Information S Information  Base Information  SAT Map

FIXED AGE: 1 Base ID (o

|

]

HRMS VRMS | 0.01 Base Latitude | N23°09'544844" |
North ( 2562922.768 ] Base Longitude | E113°25'519305" |
East [ 441774929 ] Base Altitude | 56.624 ]
Height [ 28.383 ] Altitude [ 56.504 ]
Latitude [ N23°09'539538" | North (2562939209 ]
Longitude [ E1M3°25'52.9984" ] East [ a41744.611 ]
Altitude (28383 ] Height [ 56.564 ]
Base_Distance | 44.568 ]

BDS [ 19 s (9 ]
azss (0 ) seas [0 ]
HDOP VDOP
UTC time ( 2023-12-01 09:40:00.000 |
Local time (2023-12-0117:40:00.044 |

BASE ANTENNA SAVE
DADAMETEDR

Figura 3.11-1 Figura 3.11-2
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& Position Information & Position Information

ase Information SAT Map  List of satellites ie Information SAT Map  List of satellites

ey L/B1: 415 L2/B2: NIA L5/B3: N/A

[EZ Elevation Angle:  Azimuth: 170 Locked.: Yes
g LB 447 L2/B2: 395 L5/BZ: NIA

[EOE Elevation Angle:  Azimuth: 227 Locked.: Yes

e /BT 46.8 L2/B2: 40.0 L5/B3: N/A
[SSl Elevation Angle:  Azimuth: 241 Locked.: Yes
ey LB 393 L2/B2: 359 L5/B3: N/A
S Elevation Angle:  Azimuth: 281 Locked.: Yes
ey LB 382 L2/B2: 291 L5/B3: N/A
[SICH Elevation Angle:  Azimuth: 42 Locked.: Yes
ey LV/B1: 415 L2/B2: 29.6 L5/B3: N/A
4N Elevation Angle:  Azimuth: 163 Locked.: Yes

vy L1/Bt1: 35.0 L2/B2: 31.6 L5/B3: NIA
BDS GPS GLN GAL [ Elevation Angle:  Azimuth: 65 Locked.: Yes
SBAS IRNSS ey LB 472 L2/B2: 397 L5/B3: NIA
[ Elevation Angle:  Azimuth: 32 Locked.: Yes
50 50
| I I Ty L1/B1: 402 L2/B2: 32.5 L5/B3: NIA
I} 1l
40 ” | i ; [ Elevation Angle:  Azimuth: 120 Locked.: Yes
% e I il PP L1/B1: 403 L2/B2: 352 LS/B3: NIA
2 SO Elevation Angle:  Azimuth: 124 Locked.: Yes
B PRy L/B1: 386 L2/82: 36.3 L5/B3: N/A
(S Elevation Angle:  Azimuth: 233 Locked.: Yes
0 -
L1/B1: 42.3 L2/B2: 33.7 L5/B3: N/A
G02 R10 Co6 C39 B8DS
W L\/B1 W L2/B2 M L5/B3 [SEM Elevation Angle:  Azimuth: 187 Locked.: Yes

Figura 3.11-3 Figura 3.11-4
4. Encuesta

En el menu del software, haz clic en la correspondiente "Encuesta", como se muestra en la Figura
4-1. Las funciones de la inspeccion incluyen inspeccion puntual, inspeccion detallada, inspeccion de

punto de control, CAD, vigilancia puntual, vigilancia en linea, vigilancia en carretera y mas.
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FIXED H0.02 Y /| 4 536
AGE1 V:0.0253 [ Y% v:z7

N23°09'54.0208" E113°25'53.0953"
H1.39 BaseDis:0.007

Point Survey  Detail Survey control point

CAD Draw  CAD Stakeout Point Stakeout

&

Line Stakeout Elevation Stake road
Control

@ @

Stop&Go  Spiral Stakeout

ao

g =
Project Device

Figura 4-1
En el software, la seccion "Proyecto”" se utiliza para la gestion de datos del proyecto y la
configuracion de parametros, preparar las condiciones necesarias para las mediciones de campo y
exportar los resultados de las mediciones. La seccion "Dispositivo" es esencial para que el software
obtenga posiciones de alta precision. La seccion "Encuesta" es la funcion principal del software,
abordando preguntas relacionadas con qué hacer y cdmo hacerlo usando coordenadas de alta

precision.
4.1 Encuesta puntual

Haz clic en "Encuesta" -> "Encuesta puntual”, como se muestra en la Figura 4.1-1. Mide y
almacena la salida de localizacion del dispositivo GNSS en la base de datos de puntos segun ciertas
condiciones limitantes de precision. En el menu Point Survey, la barra de titulo superior muestra
informacion bésica sobre la ubicacion actual emitida por el dispositivo GNSS, incluyendo el estado
actual de la solucion, el retardo diferencial, HRMS, VRMS y el numero de satélites recibidos. Debajo
de la barra de titulo est4 la barra de estado que muestra otra informacion importante, y el contenido
mostrado puede configurarse segiin las preferencias del usuario en la configuracion. En el Point
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Survey, por defecto muestra coordenadas Norte, Este, Altura y la informacion de la estacion base. El
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area central muestra datos de medicion que representan la informacion grafica, y también puedes

configurar para mostrar mapas en linea.

En la esquina superior izquierda del area de trazado, representa A la orientacion del mapa, lo

que facilita que los usuarios determinen la direccion cuando sea necesario. En la esquina inferior

=
P

O P |
\

izquierda del 4rea de trazado se muestra la escala del dibujo, y puedes hacer clic en la ~or

derecha para ampliar
Dentro o fuera en la escala de dibujo. Debajo del area de trazado estan las pantallas de la funcionalidad
recogida, y estos menus funcionales también pueden personalizarse en la configuracion segun las

necesidades del usuario para operar rapidamente ciertas funciones aqui.

En la esquina inferior derecha del area de trazado, el es el boton de activacion para iniciar
la medicion y la recogida. Este boton puede moverse a una ubicacidon mas conveniente segun los

habitos del usuario. Al hacer clic en el boton se inicia la funcién de medicidon, como se muestra en la

Figura 4.1-2. Puedes introducir un nombre de punto y un cddigo, y al hacer clic en > , puedes elegir
un codigo predefinido de la biblioteca de codigos, facilitando el relleno rapido de atributos para la
caracteristica. Si hay muchos codigos en la biblioteca de codigos, los cddigos usados con mas

frecuencia se mostrardn al principio para que el usuario pueda seleccionar rapidamente

Debajo del area de trazado estan la seleccion del tipo de medicidn, la entrada a la biblioteca de

puntos de coordenadas, la configuracion de altura de la antena y el ment de herramientas.

Al hacer clic en "Punto Topo", como se muestra en la Figura 4.1-3, se muestran cuatro tipos:
Punto Topo, Punto de Control, Punto Rapido y Punto Automatico. Puedes elegir el tipo de punto

correspondiente para la medicion segun tus necesidades reales.

Haz clic en "Base de Datos de Puntos" para acceder a la biblioteca de puntos, como se muestra

en la Figura 4.1-4. Aqui puedes ver informacion sobre los puntos medidos.

Haz clic en para editar la altura de la antena, como se muestra en la Figura 4.1-5. Los ajustes
de altura de la antena se utilizan para restar la altura de la antena de las coordenadas del centro de fase
del GNSS para obtener la ubicacion real del objetivo de medicion terrestre. Si la informacion de la

antena es incorrecta, puedes hacer clic en parametros de antena para seleccionar el tipo correcto de
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antena (usado cuando los dispositivos GNSS no emiten informaciéon de antena o cuando usan una
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antena externa).

Haz clic en "Herramientas", como se muestra en la Figura 4.1-6, para operar rapidamente ciertas
funciones desde el menu segun tus necesidades. También puedes afiadir o eliminar funciones de la
barra de herramientas en la configuracion segun tus preferencias.

Haz clicen {é} !, como se muestra en la Figura 4.1-7, para introducir la configuracion de medida.
Aqui puedes establecer las condiciones limite para la recogida de mediciones, como limites de estado,
limites de HRMS, limites VRMS, limites PDOP, limites de retardo, etc. Puedes ajustar estas
limitaciones segun los requisitos de precision de tus tareas. Ajustar el conteo de puntos de suavizado

promedia varios puntos de posicionamiento para mejorar la precision.

Ademas, puedes establecer nombres y c6digos de puntos por defecto. La barra de informacion te
permite personalizar la visualizacion de la informacion de estado, centrandote en los detalles que
consideres mas importantes, como se muestra en la Figura 4.1-8. La barra de herramientas te permite
mostrar funciones de uso comun para un acceso rapido y facil durante las operaciones. Esto incluye
funciones como el centrado automatico de puntos de medicion, alternar el mapa, modo brujula,
seleccion de puntos de pantalla, texto CAD, transformacion de coordenadas, célculo de perimetros y
areas, color de fondo CAD y mas. Al hacer clic en los iconos de la barra de herramientas, se activan

las funciones correspondientes, como se muestra en la Figura 4.1-9.

Haz clicen ! : para centrar automaticamente la ubicacion actual en la pantalla. Haz clic ‘ £ 4

para mostrar todos los puntos de medicidn actuales en la pantalla.

Haz clic /§; en , como se muestra en las Figuras 4.1-10, para activar o desactivar la medicion
de inclinacion.

Haz clic = en , como se muestra en las Figuras 4.1-11 y 4.1-12, para elegir el mapa online

deseado para mostrar.
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FIXED H0.007 ¥ 2 536
. 7, o ¥
AGE1 V0.0 Y Zv3s
Name:? Height:28.410
N:2562922.760 E:441774.931

Antenna Height:1.8m+0.06m Base_Distance:44.562

—

. B
&

Figura 4.1-1
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Figura 4.1-4
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Figura 4.1-3
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Figura 4.1-5

Figura 4.1-6
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& Display Information & Display Information & Display Information

Topo Point Information bar Toolbars Topo Point Information bar Toolbars Topo Point Information bar Toolbars
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Figura 4.1-7
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La funcion IMU requiere que el dispositivo tenga un médulo de inclinacion. Los dispositivos

equipados con esta funcion pueden lograr:
I. Garantizar una precision dentro de 2 cm en un rango de inclinacion de hasta 60 grados;

2. El proceso de calibracion es sencillo, ya que solo requiere sacudir el poste hacia adelante y

hacia atras en su lugar;

3. Soporta calibracion de polos para eliminar errores de medicion causados por la curvatura de

los polos, como se explica en la Seccion 3.6.
Haz clic en "Survey" > "Point Survey" para acceder a la pagina de la encuesta puntual. Haz clic en
la esquina superior izquierda ‘ﬁ ‘
Vs
Para activar la medicion de inclinacion. Cuando esta activado, el icono aparece como /- . Sigue las

indicaciones que aparecen, como se muestra en la Figura 4.2-1, e introduce la altura de la antena

(altura del poste) segtn la situacion real.

En este punto, el dispositivo necesita estar en una solucion fija. Consulta la guia animada que
aparece, como se muestra en la Figura 4.2-2. Sacude el tubo de un lado a otro durante 5-10 segundos,

luego giralo 90°,

y seguir agitandolo de un lado a otro. Repite este proceso hasta que el icono cambie a , COmo

se muestra en la Figura 4.2-3. Ahora puedes proceder con la medicion de inclinacion.
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4.3 Inspeccion detallada

Haz clic en "Survey" -> "Detail Survey", como se muestra en la Figura 4.3. Esta funcién es
similar a la encuesta puntual pero sin la interfaz grafica de la encuesta puntual, proporcionando una
visualizacién mas concisa e intuitiva de la informacion necesaria para medir y recoger puntos. Debajo
de la interfaz se encuentran las entradas a la base de datos de puntos, la configuracion de medicion y

la configuracion de antena.
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Figura 4.3

4.4 Punto de control

Haz clic en "Survey" > "Control Point", como se muestra en la Figura 4.4-1. A veces es necesario
medir un punto con una precision muy alta. La recogida de este punto de medicidon requiere multiples
reinicios de dispositivos, con el requisito de lograr una solucidn fija durante un determinado periodo
antes de la recogida. Ademas, hay que recoger muchos puntos. Mediante un método de célculo
determinado, se excluyen los puntos con valores significativamente desviados del promedio y se
toman los valores Optimos basicos para obtener un promedio con alta precision. Los puntos medidos
de esta manera tienen un alto nivel de garantia de precision, y nos referimos a estos puntos como
puntos de control. En la interfaz del punto de control, el area central muestra todos los puntos de
coordenadas recogidos para este punto de control en tiempo real. Puedes ver la distribucion grafica
de los puntos de medicion para este punto de control, lo que proporciona una forma de juzgar la
precision del punto de control hasta cierto punto. Encima del grafico estan la biblioteca de puntos y

la configuracion de medicion;

La configuracién de medicidon, como se muestra en la Figura 4.4-2, no solo implica establecer
condiciones de restriccion de recoleccion, sino también controlar los parametros de recogida para
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puntos de control, como suavizar el recuento de puntos, el intervalo de suavizado y el recuento de
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repeticiones.

Tras completar la medicion del punto de control, aparecera una pagina de resultados de la
medicion, como se muestra en la Figura 4.4-3. Muestra el analisis de medicion y los resultados del
punto de control, incluyendo el tiempo de observacion, la tasa de aprobado y si el punto de control

cumple con los requisitos de precision.

FIXED  HO00BY | s34 Display Information ‘
< AGE1 V:0.013 3 [3 < V:40 < ey < Control point

trol point  Information bar  Toolbars Name Pt2
'D@ Points Database H@Q Settings ] et : [ ]
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A ;
HRMS Limit [ 0.030 > Pg::;’;aters 0m,Pole Height »
VRMS Limit [ 0.050 > J Detail Information
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. Solution Status [ FIXED ]
AGELimit [ 5 >]
North [ 2562922774 ]
Plane Limit [ 0.030 >]
East [ 44177498 J
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Height [ 23468 ]
Allow same point name HRMS [ 0.008 ]
Prompt display measurement report () VRMS [ 0.014 ]
Point Name [ ] ] AGE [ 1 ]
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Default Code [ same as last point V] Longitude [ NS 55,0002 ]
Arerage GPS (g 5] Latitude [ E23°09'53.9541" ]
i"“”t — Altitude (23468 ]
verage
@ Interval L2  {r—— [ 17:32:14.203 ]
Repeat Count [ 2 > ] Local date [ 2023-12-08 ]
Name:Pt1 Height:23.457 Fixed Age [ 15 Base_Distance 2483158 ]
N:2562922.775 E:441774.982
Figura 4.4-1 Figura 4.4-2 Figura 4.4-3

4.5 CAD

Haz clic en "Survey" > "CAD", como se muestra en la Figura 4.4-1. El CAD implica la
visualizacion grafica CAD, dibujando iconos como lineas, polilineas, arcos, poligonos y calculos
graficos. También incluye la importacion y exportacion de graficos DXF y DWG, gestion de capas y

operaciones de disefio en diversos graficos CAD.
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4.Vigilancia de 6 Puntos

Haz clic en "Encuesta" -> "Vigilancia de Puntos" para entrar en la biblioteca de puntos de
vigilancia, como se muestra en la Figura 4.61. La vigilancia se refiere a encontrar la ubicacion de un
punto en el lugar cuando se conocen las coordenadas del mismo. Los puntos pendientes de vigilancia
muestran tanto los puntos sin staca como los staking. Hacer clic en un punto de stake permite editar,
ver detalles, vigilar y eliminar, como se muestra en la Figura 4.6-2. Los puntos de vigilancia
pendientes forman parte de la biblioteca de puntos, y las operaciones de suma, eliminacion,
importacidn y exportacion de los puntos en staking son las mismas que para la biblioteca de puntos.
Eliminar un punto de la vigilancia pendiente no elimina realmente el punto de la biblioteca de puntos.
La vigilancia también puede realizarse seleccionando puntos de los puntos de coordenadas (todos los
puntos de la biblioteca de puntos de coordenadas). Después de seleccionar puntos para vigilancia,

accede a la interfaz de vigilancia, como se muestra en la Figura 4.6-3.

p

Haz clic J para entrar en la configuracion de vigilancia, como se muestra en la Figura 4.6-4.

Aqui puedes establecer parametros como el rango de alerta, la tolerancia de vigilancia y elegir el
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azimut de referencia segun las direcciones cardinales (este, sur, oeste, norte) o las direcciones relativas
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(frente, atras, izquierda, derecha).
Ademas, puedes conFigura los indicadores de voz.

La disposicion del ment de vigilancia es similar al ment de encuesta puntual, con algunas
diferencias. La barra de estado muestra los valores de desviacion en las direcciones este, sur, oeste y
norte respecto al objetivo. La brijjula estd alineada con la posicion actual. Ademads del tipo de medicion,
la biblioteca de puntos de coordenadas, la altura de la antena y las herramientas en la parte inferior del
area de dibujo, también existen funciones como vigilar el punto mas cercano, vigilar el punto anterior y

vigilar el siguiente punto..

Haz clic en "Mas cercano", como se muestra en la Figura 4.6-5, para vigilar el punto mas cercano.

O,

Haz clic \¥T/en , como se muestra en la Figura 4.6-6, para anadir manualmente puntos de
vigilancia en cualquier momento.

Si quieres alcanzar el objetivo mas rapido:

Para los usuarios con buen sentido de la orientacion que pueden distinguir entre este, sur, oeste
y norte en trabajo de campo en tiempo real, pueden observar directamente la conexidén continua entre
el punto de ubicacion actual y el punto objetivo en la pantalla de la brajula de vigilancia. Camina en
la direccion indicada para llegar al punto objetivo. Consulta la Figura 4.6-3, donde caminar hacia el

suroeste conduce al punto objetivo Pt4.

Si el usuario tiene dificultades para distinguir entre este, sur, oeste y norte, puedes confiar en la
flecha de orientacion en la ubicacion actual. La flecha apunta en la misma direccion que el mando
cuando esta plano. Como se muestra en la Figura 4.6-3, si el controlador apunta hacia el sur, gira el
controlador hasta que su direccion se alinee con la linea que conecta el punto actual y el punto
objetivo. Una vez alineado, sigue la direccion indicada por el controlador para alcanzar el punto

objetivo.
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4.Vigilancia de 7 lineas
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Haz clic en "Encuesta" -> "Vigilancia en linea", como se muestra en la Figura 4.7-1, para acceder
al menu de vigilancia en linea. La vigilancia de lineas consiste en tomar lineas rectas predisefiadas
almacenadas en una base de datos de lineas y observarlas en el campo. Puedes marcar la linea recta
en tiempo real para ver distancias, desplazamientos, diferencias de altura y mas. Ademas, puedes

dividir la linea recta en puntos a intervalos regulares y vigilar cada punto individualmente.

Para la gestion de bases de datos de lineas, puedes afiadir, editar o eliminar datos de linea. Para
crear una nueva linea recta, como se muestra en la Figura 4.7-2, introduzca el nombre de la linea y
establezca las coordenadas de inicio y final.

Crea la linea recta usando el kilometraje, el acimut y la longitud del punto de partida.

Selecciona la lista de lineas para editar, insertar, eliminar o marcar la linea recta, como se muestra

en la Figura 4.7-3

Haz clic en "OK" para introducir la configuracion de vigilancia en linea, como se muestra en la
Figura 4.7-4. Puedes elegir si observar punto por punto o basandote en datos de seccion transversal.
Si eliges punto por punto, necesitas establecer el método de célculo, ya sea por nimero de estacion
entera o distancia de toda la estacion, el intervalo de distancia y si debes delimitar automaticamente

el punto mas cercano.

Haz clic en "OK" para acceder al menu de vigilancia en linea, como se muestra en la Figura 4.7-

5, donde puedes vigilar el punto mas cercano, el anterior, el siguiente, etc., a través del menu.

Marcar puntos punto por punto a veces requiere marcar puntos mas alla de los calculados. Para

marcar un punto especifico especificando el kilometraje y el desplazamiento, haz clic ‘ ©) ‘ para anadir

vigilancia como se muestra en las Figuras 4.7-6.
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4.8 Control de elevacion
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Haz clic en "Survey" -> "Elevation Control" para acceder a la biblioteca de superficie, como se
muestra en la Figura 4.8-1. El estaca de superficie consiste en colocar superficies disefiadas
registradas en la biblioteca de superficies para la vigilancia in situ, permitiendo el estaca en tiempo

real para operaciones de corte y relleno, entre otras aplicaciones.

La gestion de la biblioteca de Surface permite afiadir, editar, eliminar e importar datos de Surface.
Para crear una nueva superficie, como se muestra en las Figuras 4.8-2 y 4.8-3, elige el tipo de dato y

crea o importa el archivo de superficie en consecuencia.

Una vez seleccionada una superficie de la lista, como se muestra en la Figura 4.8-4, haz clic en

"OK" para introducir la estaca de la superficie, representada en la Figura 4.8-5.

Haz clic “ para introducir la configuracion de staking, como se muestra en la Figura 4.8-6.
Ademas de la configuracion de medicion, la barra de informacion y la barra de herramientas similares
a las de la medicién puntual, también puedes usar opciones de ConFigura como ocultar la malla
triangular y elevar la superficie de referencia.

Elevation Control Elevation Control Settings & Import File
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 18.656 ]
-- _ | Triangulation File(*.SJW,*XML,"DXF) W |
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4.9 Vigilancia en carretera

Haz clic en "Survey" > "Stake Road" para acceder a la biblioteca de carreteras, como se muestra
en la Figura 4.9-1. La funcion de estaca de disefio de carreteras implica disefiar un archivo de ruta
basado en elementos como alineaciones de carreteras, curvas verticales, rupturas, secciones
transversales estandar, zonas despejadas, ensanchamiento y pendientes. Con el archivo de ruta
disefiado y el posicionamiento satelital GNSS, se pueden realizar diversas aplicaciones relacionadas
con la alineacion de carreteras, la recopilacion de datos de secciones transversales y otras tareas en
construccion y topografia de carreteras. Esto es adecuado para la medicion y recopilacion de datos
para varios niveles de carreteras, ferrocarriles y otros proyectos lineales, asi como para tareas como

la construccion y aceptacion de trazados de carreteras.

Para facilitar la edicion del disefio de carreteras, el software permite la importacion de carreteras

en varios formatos, como se muestra en la Figura 4.9-2.

Disefio de carreteras, como se muestra en la Figura 4.9-3. Los elementos de disefio de la carretera

incluyen curvas horizontales, verticales, frenos de cadena, secciones transversales estandar y
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pendientes. La seccion transversal estandar incluye datos sobre superelevacion y ensanchamiento de
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los bloques de seccion transversal.

1. Diseo de curvas horizontales: Como se muestra en la Figura 4.9-4. La curva horizontal es la
linea central de la carretera, representando la alineacion general de la via. Los métodos para disefiar
curvas horizontales incluyen el método de elementos, el método de interseccion y el método de
coordenadas. Todas las calles estdin compuestas por puntos de inicio, lineas rectas, curvas de transicion
y curvas circulares. El método del elemento consiste en introducir directamente los elementos de la
carretera, donde el punto de partida incluye la distancia inicial y las coordenadas, la linea recta incluye
el rumbo, la longitud inicial y la longitud del elemento, la curva de transicion incluye el rumbo inicial,
el radio y la longitud desde el punto de partida hasta el punto final, y la curva circular incluye el rumbo
inicial, radio y longitud. En el método de los elementos, el rumbo final de un elemento suele ser igual
al rumbo inicial del siguiente elemento, y el radio que conecta la curva de transicion con la recta tiene
un valor infinito. El radio que conecta la curva de transicion con la curva circular es igual al radio del
circulo. El método de interseccion calcula la combinacion de elementos de disefio vial a través de las
coordenadas de los puntos de control, la longitud de las curvas de transicidon correspondientes a los
puntos de control, los parametros de las curvas de transicion y el radio del circulo utilizando un
algoritmo determinado. El método de coordenadas calcula la combinacion de elementos de disefio
vial a través de las coordenadas de los puntos de la carretera y el radio de arcos circulares antes de
cada punto de coordenadas, utilizando un algoritmo especifico. Las carreteras generadas por el
método de coordenadas solo tienen puntos de inicio, lineas rectas y arcos circulares, formando una

carretera simplificada sin curvas de transicion.

2. Disefio de curvas verticales: Como se muestra en la Figura 4.9-5. La curva vertical representa
los cambios de elevacion de la linea central de la carretera en distintos kilometrajes. Es la altura
disefiada de la linea central de la carretera, y requiere introducir las elevaciones correspondientes a
los distintos kilometros de los puntos de cambio de pendiente de la carretera y los radios de los arcos
circulares correspondientes de los puntos de la pendiente. El software calcula los valores de elevacion

de la carretera en distintos kilometrajes basandose en estos elementos de disefio.

1. Disefio de huecos: Como se muestra en la Figura 4.9-6. Durante el proceso de disefio de la
carretera, existen situaciones en las que no se puede construir una carretera predisefiada debido
a condiciones de construccion desfavorables o altos costes. En tales casos, se hace necesario

realizar modificaciones locales en el disefio de las carreteras. Tras modificar la carretera, esta
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puede volverse mas larga o mas corta. Para asegurar que los datos de kilometraje de disefio
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tras la modificacion permanezcan sin cambios, se utiliza la caracteristica de brecha, que puede
ser una brecha larga o corta. Se inicia un nuevo valor de kilometraje en un punto determinado,

manteniendo los datos de kilometraje posteriores a este punto sin cambios.

1. Disefio estandar de seccion transversal: Como se muestra en la Figura 4.9-7. En la
construccion real de carreteras, la linea central de la carretera es solo la direccion planificada
de la carretera, y la carretera en si incluye varios tramos para carriles motorizados, carriles no
motorizados, cinturones verdes, aceras, etc. Estas secciones se disefian colectivamente con
parametros como el ancho y la pendiente, denominados seccion transversal estandar. En la
construccion real de carreteras, debido a las condiciones ambientales, a menudo es imposible
construir segun la seccidn transversal estandar. A veces, un tramo puede necesitar ensancharse
o estrecharse en un punto determinado, o debido a una curvatura excesiva de la carretera, la
pendiente puede requerir aumentarse en un lugar determinado por razones de seguridad. Aqui
se establecen parametros para la superelevacion y el ensanchamiento de los bloques de seccion
transversal. La superelevacion y ensanchamiento se establecen segun las necesidades de cada

bloque, afiadiendo cambios en el kilometraje segin sea necesario.

2. Disefio de la pendiente: Como se muestra en la Figura 4.9-8. En el proceso real de construccion
de la carretera, ademads de construir la carretera principal, la carretera puede atravesar terrenos
con diferencias significativas de elevacion, como montafias o lagos. Si atravesar una montafia
provoca que esta se derrumbe y dafie la carretera, es necesario construir pendientes para la

montafa y un terraplén seguin ciertos estandares para proteger la carretera.

Una vez que la carretera se disefia con los elementos mencionados, se convierte en un disefio
completo de carretera. A veces, diferentes unidades de construccion solo necesitan piezas basicas y
pueden no tener todos los datos de disefio. Los usuarios pueden disefiar en funcion de las necesidades
reales de su proyecto. Una vez disefiada la carretera, puede utilizarse para obras utilizando el archivo

de disefio vial.

Vigilancia en la carretera: Realizando operaciones de construccion basadas en el archivo de ruta
vial disenado, como se muestra en la Figura 4.9-9. Haz clic en "Aplicar", como se muestra en la Figura

4.9-10, para acceder al menu de vigilancia y operaciones similares a la vigilancia puntual y la
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para ver diagramas de secciones transversales de la construccion de carreteras.
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vigilancia en linea. Haz clic en la esquina inferior derecha, como se muestra en la Figura 4.9-11,

Haz clic ‘ , como se muestra en la Figura 4.9-12, para cambiar a otros modos de vigilancia,
incluyendo vigilancia punto por punto, vigilancia en carretera, vigilancia en seccion transversal y

otras operaciones relacionadas con vigilancia en carretera

La medicion de secciones transversales consiste en recopilar datos de elevacion en ciertos
intervalos de milla a lo largo de la ruta de la carretera y sus alrededores. Estos datos se utilizan para
trabajos preliminares de levantamiento en la construccion de carreteras, calculo de volimenes de

tierras y evaluacion de costes de construccion.
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Figura 4.9-10 Figura 4.9-11 Figura 4.9-12

4.10 Encuesta PPK

Haz clic en "Survey" > "Stop&Go", como se muestra en las Figuras 4.10-1, 4.10-2 y 4.10-3. Esta
funcion utiliza tecnologia de posicionamiento GNSS cinematica postprocesada (PPK) basada en
diferenciales de fase de portadora. Entra dentro de las técnicas de medicién de postprocesamiento
dindmico. Esta tecnologia emplea inicializaciéon dindmica en el vuelo (OTF) para una rapida
resolucion de ambigiiedades enteras. Durante las mediciones de campo, observar entre 10 y 30
segundos es suficiente para calcular coordenadas espaciales tridimensionales a nivel de centimetro.
Con esta funcion, puedes medir y recoger puntos directamente sin establecer un enlace de
comunicacion en tiempo real entre la estacion del rover y la estaciéon base. Tras completar las
observaciones de campo, puedes realizar un postprocesamiento de los datos en bruto recogidos por

los receptores GNSS en el rover y las estaciones base. Este proceso calcula las coordenadas

tridimensionales de la estacion del rover.
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Figura 4.10-1 Figura 4.10-2 Figura 4.10-3

4.11 Entornos de encuestas

Haz clic en "Survey"-> "Survey Settings", como se muestra en la Figura 4.11-1. Esta funcion
permite establecer un rango de coordenadas y, durante las operaciones de levantamiento de campo,
monitorizard en tiempo real si la posicion actual estd dentro del area de estudio establecida. Si la

posicidn supera este rango, se notificara al usuario que evite trabajar fuera del area designada.

El area de levantamiento puede gestionarse afiadiendo coordenadas o seleccionando puntos en
bloque de la base de datos, como se muestra en la Figura 4.11-2. También puedes importar o exportar
las coordenadas del 4rea de levantamiento. La forma aproximada del area de levantamiento puede

previsualizarse en un mapa, como se muestra en la Figura 4.11-3.
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List

‘ Select From Point Library

Name [ 11
Delete all g

North | 2562960.967 | Pt1
East | 441716.32 ]
Height | 17.074 ]
2
Pt3
Delet + | Move | Move C |
Figura 4.11-1 Figura 4.11-2 Figura 4.11-3

4.12 Configuracion de capas

Haz clic en "Encuesta". -> "Configuracion de capas", como se muestra en las Figuras 4.12-1,
4.12-2 y 4.12-3. Esta funcion permite importar mapas de fondo como mapas base de referencia para

operaciones de levantamiento, soportando formatos como dxf/dwg, shp, xml y otros.
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Figura 4.12-1 Figura 4.12-2 Figura 4.12-3

4.13 Vigilancia AR (modo de comunicacion WiFi requerido)

La vigilancia AR requiere conexion WiFi a un instrumento con funcionalidad AR para la
visualizacion. Ofrece una experiencia de vigilancia en alta definicion y en el mundo real, ofreciendo
una vigilancia basada en AR mas precisa para ayudarte a lograr una colocacion precisa de los postes

de una sola vez.

1. Haz clic en "Dispositivo"->"Comunicacion" para acceder a la interfaz de
configuracion de comunicacion, como se muestra en la Figura 4.13-1. Selecciona el tipo de
instrumento (RTK) y el modo de comunicacion (WiF1), luego haz clic en "Buscar", como se
muestra en la Figura 4.13-2, para ver la lista de dispositivos WiFi. Seleccione el nimero de
serie correspondiente del dispositivo (nimero de dispositivo por defecto) y haga clic en
"Conectar" para completar la conexion del dispositivo, como se muestra en la Figura 4.13-3.
Una vez que la conexion sea exitosa, volveras a la interfaz principal del instrumento.

2. ConFigura la estacion del rover para lograr un estado de solucién fija, como se
menciona en la Seccion 3.2.
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acceder a internet.

1. Haz clic en "Survey"->"Point Stakeout" para acceder a la interfaz de la base de datos
de puntos de vigilancia, como se muestra en la Figura 4.13-4. La base de datos mostrara los
puntos no stakados y ya staking. Haz clic en un punto para editar, ver detalles, vigilarlo o
eliminarlo, como se muestra en la Figura 4.13-5. Tras seleccionar un punto para vigilancia,

entrards en la interfaz de vigilancia puntual, como se muestra en las Figuras 4.13-6. Haz clic

s
en el icono de medicidn de inclinacion en la esquina superior izquierda ‘E para activar la

funcion de medicion de inclinacidon, como se muestra en Figura

7

1
2. 13-7, y el icono cambiard a LL‘ cuando la funcién esté activada. Luego sigue las

indicaciones en pantalla e introduce la altura de la antena (altura del poste), como se muestra
en la Figura 4.13-8. En este punto, con el instrumento en un estado de solucion fijo, agita el

poste de un lado a otro durante 5-10 segundos, luego gira 90° y sigue agitando el poste hasta

que el icono de medicion cambie a , como se muestra en la Figura
)
4.13-9. Haz clic en el icono de AR en la esquina superior izquierda =~/ , como se muestra en la
Figura 4.13-10, para entrar en la vigilancia real de AR. Sigue los indicadores de direccion y distancia
de la flecha para orientarte cerca del punto de vigilancia, como se muestra en la Figura 4.13-11.
Cuando la punta del poste se solapa con la punta marcada, como se muestra en la Figura 4.13-12, la
vigilancia real en el mundo real de la AR est4 completa. En este punto, puedes hacer clic en el icono
de medicion y seguir las indicaciones para elegir si marcar el siguiente punto, el anterior o volver a

hacer la estaca.
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Figura 4.13-5

Figura 4.13-6
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Figura 4.13-10 Figura 4.13-11 Figura 4.13-12
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4.14 Estudio laser

La medicion laser requiere conexion a un instrumento con funcionalidad laser para mostrar. Es
un método de medicién puntual mas comodo y eficiente: donde apunten el laser, puedes medir esa
ubicacion, permitiéndote medir obstdculos y ahorrar tiempo y esfuerzo. Cuando se conecta a un
instrumento con funcionalidad laser, aparecerd un icono adicional de medicion ldser en la interfaz de
la encuesta. Cuando se abre la interfaz de medicion laser, el instrumento emitira un laser verde. La

ubicacion iluminada por el laser puede medirse para obtener coordenadas.

Haz clic en "Survey" -> "Laser Survey" para acceder a la interfaz de medicidon laser, como se
muestra en la Figura 4.14-1. Sigue las indicaciones e introduce la altura de la antena (altura del poste)

segun la situacion real, como se muestra en la Figura 4.14-2. En este punto, el instrumento debe estar

en un estado de solucion fija, como se muestra en la Figura 4.14-3. Haz clic en el icono , sigue
las instrucciones animadas, como se muestra en la Figura 4.14-4, y mueve el tubo de un lado a otro

durante 5-10 segundos, luego giralo 90° y sigue agitdndolo hasta que el icono de medicidon cambie a

, como se muestra en la Figura 4.14-5. Haz clic en el icono para completar la recogida de
datos de medicion laser. En esta interfaz, puedes nombrar y codificar los puntos de medicion léser,

ver la distancia de medicidn laser y comprobar la precision de la medicion.

Haz clic en "Base de Datos de Puntos" para ver tanto los puntos de medicion laser como los

puntos de medicion regulares, como se muestra en la Figura 4.14-6.
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La fotogrametria combina la tecnologia de posicionamiento RTK con fotogrametria de corto

alcance, aprovechando la alta precision en tiempo real de RTK y la eficiencia y riqueza de los

resultados fotogramétricos. Sin la necesidad de estaciones fijas o puntos de control, este método
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de control en fotogrametria. Permite un procesamiento rapido de datos y, tras completarlo, seleccionar

un punto en la foto proporciona las coordenadas 3D de ese punto.

1. Haz clic en "Dispositivo"->"Comunicacion" para acceder a la interfaz de configuracion de
comunicacion, como se muestra en la Figura 4.13-1. Selecciona el tipo de instrumento (RTK) y el
modo de comunicacion (WiFi), luego haz clic en "Buscar", como se muestra en la Figura 4.13-2, para
ver la lista de dispositivos WiFi. Seleccione el nimero de serie correspondiente del dispositivo
(numero de dispositivo por defecto) y haga clic en "Conectar" para completar la conexion del
dispositivo, como se muestra en la Figura 4.13-3. Una vez conectado, volveras a la interfaz principal
de instrumentos.

2. ConFigura la estacion rover para lograr un estado de solucion fija, como se menciona en la

Seccion 3.2.

Nota: Para usar la red del controlador, este debe tener una tarjeta SIM insertada para acceder a

internet.

3. La fotogrametria requiere habilitar la funcion de inclinacion para su uso adecuado. Se
recomienda habilitar la IMU en la interfaz de medicion puntual para completar la inicializacion, como

se menciona en la Seccion 4.2.

4. Haz clic en "Survey"->"Fotogrametria" para acceder a la interfaz de fotogrametria, como se
muestra en la Figura 4.15-1. Haz clic en el cuadro de entrada junto al nombre de la tarea para
personalizarlo. Haz clic en los parametros de la antena para modificar la altura de la antena (altura del

poste) segun la situacion real. Cuando la imagen aparezca en la interfaz, haz clic en el boton de

autofotografia en la parte inferior central,. como se muestra en la Figura 4.15-2, para comenzar la

fotogrametria. Cuando la barra de progreso alcanza 5 o mas imagenes, haz clic en el boton de detener

. como se muestra en la Figura 4.15-3, y aparecera un aviso indicando que el procesamiento de

datos ha sido exitoso. Haz clic en el boton de biblioteca de imagenes en la esquina inferior izquierda

, como se muestra en la Figura 4.15-4, para acceder a la interfaz de gestion de imagenes.
Selecciona la carpeta de las fotografias recientes para acceder automdticamente a la interfaz de
procesamiento, como se muestra en la Figura 4.15-5. En las imégenes, selecciona los puntos de rasgo

moviendo la imagen a la izquierda o derecha, o haciendo zoom hacia dentro y hacia atras, como se
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muestra en la Figura 4.15-6, para seleccionar con mayor precision los puntos para el procesamiento.
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Cuando encuentres el punto deseado, haz clic en "Select" para procesarlo, como se muestra en la
Figura 4.15-7. Si tiene éxito, la informacion de coordenadas correspondiente aparecera en el centro
de la interfaz. Haz clic en "Guardar" para almacenar las coordenadas en la base de datos de puntos.
Si el punto seleccionado en la primera imagen no se procesa, intenta cambiar a otras imagenes, como
se muestra en la Figura 4.15-8. Una vez completado el procesamiento puntual, haz clic en "Base de
Datos de Puntos" para comprobar la informacion fotogramétrica de puntos en la base de datos de

puntos de coordenadas, como se muestra en la Figura 4.15-9.
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En el ment de software, haz clic en "Herramientas", como se muestra en la Figura 5-1. El menu
"Herramientas" incluye funciones como convertidor de coordenadas, conversion de archivos,
convertidor de angulo, perimetro y area, calculo de volumen, correccion posterior a la medicion,

intercambio de archivos, punto de desplazamiento, célculo inverso de coordenadas, calculo de linea

puntual, centro de un circulo, promediado, distancia espacial y mas.

FIXED H:0.012'Y /| 4 536 ﬁ

AGE1 V0.02153 3 % v:38

)

Coordinates File Conversion Angle

Converter Converter
Perimeter and Volume Add offsets
Area Calculation to points at

specified period

® 6 @

Share File Offset Point Coordinate
inverse
calculation

& © B

Point line  Center of circle Average
calculation

Great-circle  Two lines anale Intersection

00
oo =

Project Device

Figura 5-1

5.1 Convertidor de coordenadas

Haz clic en "Herramientas" -> "Convertidor de coordenadas", como se muestra en las Figuras
5.1-1, 5.1-2 y 5.1-3. Utiliza los parametros del sistema de coordenadas establecidos en el proyecto

actual para convertir las coordenadas fuente en coordenadas objetivo segin sea necesario. Haz clic

para elegir un punto de la biblioteca de puntos o haz clic &4 para medir un nuevo punto y

calcularlo. Al hacer clic en "Guardar" también guardara el resultado de conversion en la biblioteca de

puntos.
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Source Coordinate H=] Source Coordinate Source Coordinate
Type @s8tH Oxvz OnNez Type @8H Oxvz ONez Type OstH @xvz ONez
Name [ t1 ] Name [ t1 J Name [ t1 ]
Latitude [ 23°09'55.188082" | Latitude [ 23°09'55188082" | X | -2332940.686 ]
Longitude [ 113°25'50932763" |  Longitude [ 113°25'50.932763" | Y | 5383162.828 ]
Altitude [ 17.074 ] Attitude [ 17074 ]z | 2493569.686 ]

Target Coordinate Target Coordinate Target Coordinate

Type OsBH @xvz ONez Type OsBH Oxvz @ Nez Type OBt O xvz @ Nez

X [ -2332940.686 ] North [ 2562960967 ] North  2562960.9¢67 ]
¥ ( 5383162.828 ] East [ 44171632 | East [ 44171632 ]
z [ 2493569.686 ] Height (17074 | Height (17074 ]

Figura 5.1-1 Figura 5.1-2 Figura 5.1-3
5.2 Conversion de archivos

Haz clic en "Herramientas" -> "Conversion de archivos", como se muestra en la Figura 5.2-1.
b
Utiliza los parametros del sistema de coordenadas establecidos en el proyecto actual para convertir el

archivo de coordenadas fuente al archivo de coordenadas destino segun sea necesario.

Haz clic en "Archivo" y selecciona el formato de archivo, como se muestra en la Figura 5.2-2,

para importar el archivo de coordenadas fuente para la conversion.

Haz clic en "Convertir", selecciona el formato de archivo, como se muestra en la Figura 5.2-3,

para exportar el archivo de coordenadas objetivo convertido.
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Source Coordinate File Format [ Cass format(.dat) Vv ] . Geodgtlc
File Format coordinates v
Type OB Oxvz @ Nez [Namel,[Codel,[East],INorth], [Height] format(.csvldatltxt)
X [Name], [Latitude],[Longitudel,[Altitude],[Code]
Target Coordinate Preview ‘:)
Angle format dd°mm’ss.ssss” v ]
Type @8H Oxvz ONez

File >

Figura 5.2-1 Figura 5.2-2 Figura 5.2-3
5.3 Convertidor de angulo
Haz clic en "Herramientas" -> "Convertidor de angulo", como se muestra en la Figura 5.3. Utiliza

esta herramienta para transformar formatos de visualizaciéon en angulo como grados, grados y

minutos, radianes, etc. Selecciona un formato de entrada y la herramienta calculard valores en otros

formatos.
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& Angle Converter

Format [ dd°mm’ss.ssss” v ]

dd®mm’ss.ssss” [ 131.452 ]

dd (Decimal) [ 131.452 J
ddmmssss [ 131.27072 ]
dd:mm:ss.ssss [ 131:27:07.2 ]
Radian [ 2.29427020833159 |
Gon (146.0577777789 ]
dd mm ss.ssss [ 13127 07.2 ]

Figura 5.3
5.4 Calculo de perimetro y area

Haz clic en "Herramientas" -> "Perimetro y Area", como se muestra en la Figura 5.4-1. Puedes
realizar operaciones como moverse hacia arriba, hacia abajo, sumando y eliminando puntos de
coordenadas. Haz clic en "Vista previa", como se muestra en la Figura 5.4-2, para previsualizar y ver
la forma del poligono. Haz clic en "Calcular", como se muestra en la Figura 5.4-3, para obtener el

perimetro y el area correspondientes.
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& Perimeter and Area & Perimeter and Area

List

No. | Name
1 t9
2 8
3 t7
4 t6
5 t5
6 t4
7 t3
8 t2
9 t1

I R
1N Anam sta

Map
North East
2563061.444 441676.895
2563064.214 441632112
2563148.178 441558.261
2563154.803 441670.117
2563103.008 441789.162
2563014.288 441794.819
2562917.758 441787.826
2562936.491 441707.22

2562960.967 441716.32

Figura 5.4-1

5.5 Calculo de Volumen

List

Map

Result
t5
the measure of
o area:32428.147280m*
” the measure of area:3.242815ha
Perimeter:801.051m
te
t3

Figura 5.4-2

48.29m
—_—

Figura 5.4-3

Haz clic en "Herramientas" -> "Calculo de Volumen", como se muestra en la Figura 5.5-1. Haz

clic para seleccionar la superficie de calculo y acceder a la biblioteca de superficies, como se muestra

en la Figura 5.5-2. En la biblioteca de Surface, puedes crear, editar, eliminar e importar datos de red

triangulares. Tras seleccionar la superficie de calculo, introduce la elevacion de referencia o elige un

punto o superficie de referencia. Calcula los volumenes de corte y relleno para los datos de esa

superficie, como se muestra en la Figura 5.5-3.
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&« Earthwork calculation

Calculate data

Calculating area p 2

computing method

@ Reference elevation
() Reference point

() Reference slope

&« Triangle library &

1 the bottom of the embankment

Path Internal Storage/Documents/document...

Earthwork calculation

Calculate data

the bottom of the >

Calculating area embankment.txt

computing method

® Reference elevation
_) Reference point

_) Reference slope

. _) Reference surface
) Reference surface

Reference
Reference [ ] height [ = ]
height
Result
- s
Fill [ 339.3595m

Area before
excavation(2D
Area before
excavation(3D)
Minimum
elevation before [ 10000000000.0000m |
excavation
Maximum
elevation before
excavation

Reference  (7374.0000m )
elevation

‘ Save Results

Figura 5.5-3

; ( 1856.7154m*

]
Cut ((106.9458m* ]
]
l

( 1857.8128m"

-10000000000.0000 ]

Figura 5.5-1 Figura 5.5-2

5.6 Correccion tras la medicion

Haz clic en "Herramientas" -> "Afadir offset a pintas en el periodo especificado", como se
muestra en la Figura 5.6-1, la Figura 5.6-2 y la Figura 5.6-3. Utiliza los datos diferenciales de una
estacion base autoestablecida. Normalmente, se necesita calibracion usando puntos conocidos para
coincidir las coordenadas de la estacion en movimiento con las coordenadas reales. Si no se ha hecho

ninguna calibracion antes de la medicion, puedes usar puntos conocidos para recalibrar.
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< Add offsets to points at

& Add offsets to points at
specified period pecified period

Marker Point Calibration > KopenEeint Goordingtes Marker Point Calibration >
o (o | MNoh [ 2562960.967 J P (251 ]
e o ] st | 44171632 ] e (5008 |
e (o ] Heisht (17.074 ] " (o |

Current WGS84 Coordinates Q =

Latitude | 23°09'54.391331" |

Longitude [ 113°25'50.616211" |

Altitude [ 16,931 |

Figura 5.6-1 Figura 5.6-2 Figura 5.6-3

5.7 Intercambio de archivos

Haz clic en "Herramientas" > "Compartir archivo", como se muestra en la Figura 5.7-1 y la

Figura 5.7-2. Elige el archivo que quieres compartir y compartelo a través de las opciones emergentes
del sistema.
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Share

[ nternal Storage/tSurvey2.0

ES Return
[ Code
@ Config
@ Datum
[ Debug Quick Path
@ Export B Internal storage root directory
@ GisDict B Program storage directory
@ Grid ES QQ directory
@ Import Custom Path cancal
\____Manage
@ Install
@ Map
W Point
@ Project
@ Temp
X <
Figura 5.7-1 Figura 5.7-2

5.8 Punto Excéntrico

Haz clic en "Herramientas" -> "Punto de desplazamiento", como se muestra en las Figuras 5.8-
1 y 5.8-2. Dadas las coordenadas del punto de partida A y el punto final B, con angulo A=a y AP=L1,

calcula las coordenadas del punto P y guarda el resultado en la biblioteca de puntos.
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Offset Point & Result

A
P? _ R
Note: Known point A and
B, known angle a, known
o L1 distance L1. Calculate point P.
E B
Line L1,Angle a t2
L1 [ 50 ]
[ 13°14'52" ] P

a 2PointDistanceAngle

-I

|)

13.26m

Azireut Reference point

bkt direction V} Name 4 ]
direction =—

Point A g = |_®] CoHe zPomtDlstanceAngl 3 ]
Name (o } North | 2562919.341 J
North | 2562960967 J _— [aa1688.62 ]
East [ 441m6.32 ] Height (6,807 ]
Point B Q E

Name [ t2 ]

North | 2562936.491 ]

East [ 44170722 ]

Figura 5.8-1 Figura 5.8-2
5.9 Distancia de Azimut

Haz clic en "Herramientas" -> "Calculo inverso de coordenadas", como se muestra en las Figuras
5.9-1 y 5.9-2. Utiliza esta funcion para seleccionar o recopilar las coordenadas de dos puntos y
calcular la distancia planar correspondiente, el azimut, la diferencia de elevacion, la relacion de

pendiente, el angulo de la pendiente y la distancia espacial.
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& Coordinate inverse calculation

zI

Note: Known point A

B and B. Calculate the
AB(2D), A->B Azimuth(a),
Elevation difference, Ratio
of slope, Slope angle,
AB(3D).

Coordinates
Type
Set Start Point

[ Local Coordinate v }

Q E O

Name (3 ]
North [ 2562917758 ]
East | 441787.826 |
Height [ 17.334 ]
Set End Point QLEBL
Name [ t4 ]
North | 2563014.288 ]
East [ 441794.819 |
Height [ 18121 ]

Calculate

Figura 5.9-1

5.10 Calculo de linea puntual

Result

I

& 29.05m
Distance 2D 96.783
Azimuth 4°08'36.5482"
Elevation
difference Q.78

Ratio of slope

Slope angle 0°27'57.2251"

[ }
[ J
[ }
[ 0.8131596023431547% |
[ )
I }

Distance 3D 96.786

Close

Figura 5.9-2

Haz clic en "Herramientas" -> "Calculo de linea de puntos", como se muestra en las Figuras

5.10-1 y 5.10-2. Introduce/selecciona tres puntos conocidos, calcula la distancia, la distancia

perpendicular, el dangulo de desviacion, la esquina, etc., y guarda el resultado en la biblioteca de

puntos.
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Note: Known point A, B, C.
Calculate AC(2D), BC(2D),
AP(2D), BP(2D), PC(2D), a, B
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Set Start Point Q = ©

Name [ t5 J

North [ 2563103.008 J _6225m
Set End Point Q E G AC [ 235.278 J
hame Lte ] BC [ 112.052 J
North | 2563154.803 ] AP [ 22975 ]
East [ 441670117 ] BP [ 99925 ]
Set Offset Point Q- cp [ 50.701 ]
Name (w7 J a [ (LeftN12°26'40.4093" |
North [ 2563148178 ] B [ (Leftie"54'10.1168" |
East | 441558.261 J

Figura 5.10-1 Figura 5.10-2
5.11 Centro de Circulo de Tres Puntos

Haz clic en "Herramientas" -> "Centro del circulo", como se muestra en las Figuras 5.11-1 y
5.11-2. Introduce/selecciona tres puntos conocidos, calcula el centro del circulo que pasa por estos

tres puntos y guarda el resultado en la biblioteca de puntos.
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a

TN e

Phadt ”
Point A Q = ¢
Name (8 J
North | 2563064.214 J
East [ 441632112 ]
Point B Q E G Name (p4 ]
Name [ t9 J Code [ CenterPoint > ]
North [ 2563061444 ] North [ 2562992.99 ]
East [ 441676.895 ] East [ 441650.184 J
Point C REDL Height (o ]
Name [t J
North [ 2562960967 J
East | 44171632 ]

Figura 5.11-1 Figura 5.11-2
5.12 Calculo del valor medio

Haz clic en "Herramientas" -> "Media", como se muestra en las Figuras 5.12-1 y 5.12-2. Calcula

el valor medio de N puntos y guarda el resultado en la biblioteca de puntos.
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No. | Name North East Heigh ot7 o6
1 t9 2563061444 441676.895 18.89: o
2 t8 2563064.214 441632112 18.65¢
ot8 ot9
3 17 2563148178 441558.261 19.432 gy
4 t6 2563154.803 441670117 19.38E =
5 t5 2563103.008 441789162 19.354
6 t4 2563014.288 441794.819 18121 ot2
ot3 . 6391m
7 13 2562917758 441787.826 17.334
Name [ p4 ]
8 t2 2562936.491 44170722 16931
Code [ AveragePoint > ]
North | 2563050.023 ]
East | 441702.052 J
Height [ 18513 ]

Figura 5.12-1 Figura 5.12-2
5.13 Distancia espacial

Haz clic en "Herramientas" -> "Distancia del gran circulo”, como se muestra en las Figuras 5.13-

1 y 5.13-2. Introduce/selecciona dos puntos conocidos y calcula la distancia espacial.
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& Great-circle distance & Result
7.04m

A A
t1
Note: Known latitude, longitude
and altitude for point A and
bd B. Calculate the great-circle
distance of AB.
Set Start Point Q = ¢
Name t1
Latitude 23°09'55.188082" 5
t2 —

[ J
[ 1

esult
( 1

Altitude 17.074

a2 |
Name [ t2 ]
Latitude [ 23°09'54.391331" |
Longitude [ 113°25'50.616211" |
Altitude [ 16931 )

Figura 5.13-1 Figura 5.13-2
5.14 Calculo de angulo

Haz clic en "Herramientas" -> "Angulo de dos lineas", como se muestra en las Figuras 5.14-1 y

5.14-2. Introduce/selecciona cuatro puntos conocidos y calcula el angulo.
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&~ Two lines angle & Result
D Enter the points A, B, C, D t
on the two straight lines as
shown in the figure, and C

calculate the included angle t5
in the figure a,

C
Point A Q E "
Name [ t3 ] ¥
North [ 2562917758 ]

East [ aa1787826 J A

70.81m
i

Point B H=Eo}
e
Name t4 ]

Angle(clockwise)| 289°22'11.185" ]

North [ 2563014.288 ]
East (aa9asn | Angle compl. [ -109°22'11.185" ]
Point C g = [O]
Name (15 ]
North  2563103.008 ]
East (421789162 |
Point D g EE EO]
Name [ t6 ]
North [ 2563154.803 ]
East [ 441670017 ]
Figura 5.14-1 Figura 5.14-2

5.15 Calculo de interseccion

Haz clic en "Herramientas" -> "Calculo de interseccion", como se muestra en las Figuras 5.15-1
y 5.15-2. Encuentra el punto de interseccion de dos lineas y guarda el resultado en la biblioteca de

puntos.
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Result

p?

Note: Known point A,

B (on the first straight
line) and C, D(on the
second straight line).
Calculate the coordinate
of intersectional point P.

@
(=}
e}

I

A

== 7 t6
Point A g = ol IntersectionPoint tBE)
Name (16 |
North  2563154.803 ]
East [ 441670017 ] 208.77m
Point B Q =6 Name [ p4 ]
Name [ L ] Code [ IntersectionPoint > ]
et [zsesusars ) North | 2563109.341 ]
East [ 441558.261 |
T Q E o East | 440902.539 ]
Name (1 ] Height [ 19162 ]
North [ 2563064.214 ]
East [ 441632112 |
Point D Q :E 6
Name [ t9 ]
|
North [ 2563061444 ]
I Angle | 6°55'44.4182" ]
East [ a41676.895 )
Figura 5.15-1 Figura 5.15-2

5.16 Interseccion hacia atras

Haz clic en "Herramientas" -> "Reseccion", como se muestra en las Figuras 5.16-1 y 5.16-2.
Dado dos puntos y sus distancias al objetivo, determina el punto objetivo y guarda el resultado en la

biblioteca de puntos.



P? 2Pomt2Ln
Note: Known point A and
L1 L2 B, know distance L1 and
L2. Calculate point P.
A B
Line L1,L2
L1 [ 30 ]
L2 [ 60 ]
= 14.08m

GEOPAD Manual de usuario

I

Point A Q i ¢
Name (u ] T 2 ]
N 2562960967 ] Code | 2Point2Line >
e Caames2 | North | 2562988.699 ]
R Q = o East [ 441752.615 ]
Name I ] Height [ 17003 ]
North [ 2562936491 ]
East | 441707.22 ]

Figura 5.16-1 Figura 5.16-2
5.17 Forward Intersection

Click "Tools" -> "Forward Intersection", as shown in Figuras 5.17-1 and 5.17-2. Given two

points and their included angle, determine the target point and save the result to the point library.
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&~ Forward intersection & Result

B(46°08'29")
t4

Note: Known point A and
B, known angle a and f.
Calculate the point P.

ngle
A o8
a | 23°29'07.6" ]
b [ 46°08'29" ] psns)
Point A Q iE G e,
Name (6 ] ks iz ]
North [ 2562917.758 ] Cade [ 2Point2angle > ]
East ( a41787.826 ] North [ 2562987999 ]
Point B QEG East (44176317 ]
Name (4 ] Height [ 17728 J
North | 2563014.288 ]
East | 441794.819 ]

Figura 5.17-1 Figura 5.17-2
5.18 Offset Point Calculation

Click "Tools" -> "Offset Point Calculation", as shown in Figuras 5.18-1 and 5.18-2. Given two
points, calculate the coordinates of the corresponding mileage and offset positions, and save the result

to the point library
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B

,,,,,, I— 20P7 Note: Known point A and
4 B, known distance AP(L1),
L1 known perpendicular
offset distance L2.
Calculate point P.
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o P
OffsetPoint

A

Set Start Point Q E A
Name [ t5 ]

North [ 2563103.008 ] 32.10m
East (441789162 ] Herme Lea ]
S Erd PoinE Q = o Code [ OffsetPoint > ]
Name [t6 ] North | 2563154.455 ]
North [ 2563154.803 ] East | 441746113 ]
East [“awe70m7 ] Height [ 19:368 ]
Mileage [ 60 |

Offset [ 30 ]

Figura 5.18-1 Figura 5.18-2
5.19 Midpoint Calculation

Click "Tools" -> "Equal Point Calculation", as shown in Figuras 5.19-1 and 5.19-2. Input two

known points, calculate the midpoint of the line segment, and save each midpoint to the point library.
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& Equal point calculation

B Note: Known point A and B,
divide AB to multiple parts by
certain distance. Calculate
the coordinate of each
divided points.

0= [
QEC

A

Set Start Point

Name [ t7

North [ 2563148.178
East | 441558.261
Height [ 19.432

Set End Point

)
)
]
)
QiEC
)
)
]
]

Name [ t9

North | 2563061444

East [ 441676.895

Height [ 18.892

:‘:gnrl\beer:t:tfion [ L ]
Start Mileage [ 10 ]

Calculate

Figura 5.19-1

5.20 Extension Point Calculation

& Result
7
cl

Start a name [ p4 ]

Code [ > ]

North  2563139.505 East 441570124
Height 19.378 Mileage 24.696
North  2563130.831 East 441581.988
Height 19.324 Mileage 39.392
North 2563122158 East 441593.851
Height 19.27 Mileage 54.088
North  2563113.484 East 441605.715

Figura 5.19-2

Click "Tools" -> " Extend Point Calculation", as shown in Figuras 5.20-1 and 5.20-2. Input two

known points, calculate points along the extended line, and save the result to the point library.
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A
tl
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L1 Note: there is a point P on the

P? extension line of straight line
B AB. given the coordinates of
point a and B, BP = L1, calculate
A the coordinates of point P.
B
Use Z t2
Point A Q iE G
P
Name [ t ] ExtendPoint
1.97m

North [ 2562960967 J

Name { p4 ]
East [ 44171632 ] _

Code [ ExtendPoint >
Point B Q == ©

North | 2562922431 ]
Name [ t2 ]

East | 441701993 ]
North [ 2562936.491 ]

Height [0 J
East | 441707.22 J

L1

L1 (15 J

Figura 5.20-1 Figura 5.20-2
5.21 Calculo de distancia vertical

Haz clic en "Herramientas" -> "Célculo de distancia vertical", como se muestra en las Figuras
5.21-1 y 5.21-2. Introduce/selecciona tres puntos conocidos, calcula el pie perpendicular y la

distancia, y guarda el resultado en la biblioteca de puntos



GEOPAD Manual de usuario

Description of vertical

distance calculation: given the
coordinates of points a and B
on the straight line AB and the
coordinates of point C outside
the straight line, calculate the
vertical distance L between
point C and straight line AB and
the coordinates of vertical point

P.
Point A Q iE G

Name [ t3 ]

North [ 2562917.758 J —
East [ 441787.826 ] Fode
Point B Q iE G North
Name [ t4 ] —
North | 2563014.288 J o™
East [ 441794.819 J

Point C Q i O

Name [ t5 ]

& Vertical distance calculation &« Result

P
PedalPoint
B
t4
t3 54.35m
e ]
| PedalPoint >
| 2563102137 ]
| 441801183 ]
Lo J

North  2563103.008 ]

East [ 441789162 ] Vertical distance

L

[ 12.053 J

Figura 5.21-1

97

Figura 5.21-2



