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1. Visao geral do SphereFix

1.1 Introducgao

SphereFix € um aplicativo de medicdo de engenharia desenvolvido para GNSS de alta precisao
(Sistema Global de Navegagéao por Satélite). A equipe de desenvolvimento, baseada em anos de
pesquisando desenvolvimento e experiéncia de mercado, projetou este aplicativo integrando o uso
habitos dos profissionais da industria e o estilo operacional do Android. O resultado é um poderoso ainda

aplicativo de medigcao de engenharia facil de usar que inclui recursos como alta precisao

medi¢do de pontos, implantagédo de pontos e linhas, implantacao de projetos de estradas, CAD e muito mais. O software é
caracterizado por sua operacgao simples e facil de usar, fluxo de trabalho humanizado facil de aprender, robusto
recursos de implantagéo de projeto e construgdo de estradas, mapeamento CAD poderoso e fungdes de implantagao,

e um menu conveniente e personalizavel pelo usuario para exibigéo de
recursos.

O software consiste principalmente em quatro se¢des principais: Projeto, Dispositivo, Medigao e

Ferramentas. Aqui esta uma breve visao geral das fungdes basicas de cada secgao:

Projeto 1.1.1

Esta se¢do concentra-se principalmente na configuragdo do projeto, gerenciamento de dados e software

. Abrange varias fun¢des, incluindo gerenciamento de projetos, gerenciamento de arquivos,

sistemas de coordenadas, parametros de transformagéo, tradugao de estagéo base, banco de dados de pontos de coordenadas,

exportagao de dados, gerenciamento de codigo, configuragoes de software e informagdes sobre o software.

Dispositivo 1.1.2

Esta segcao se concentra principalmente em operagoes relacionadas a conexao de GNSS de alta precisao
instrumentos e instrumento de configuragao. Inclui fungdes como configura¢gdes de comunicagao, rover

, modo de estacdo base, modo estatico, informagdes do instrumento, configuragdes do instrumento, reposicionamento,

e registro do instrumento.
Medicao 1.1.3

Esta se¢do se concentra principalmente na medi¢cao de dados de campo, layout e aplica¢des industriais

usando posicionamento GNSS. Inclui fun¢gdes como medigédo de ponto, medi¢ao parcial,

medicao de ponto de controle, CAD (Projeto Assistido por Computador), stakeout de ponto, stakeout de linha, estrada

stakeout e muito mais.

Ferramentas
1.1.4
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Esta segao inclui principalmente varias ferramentas praticas relacionadas a medi¢des de campo. E
abrange fungbes como transformagao de coordenadas, conversao de arquivo, transformagao de angulo,

célculo de perimetro e area, calculo de terraplenagem, corregao pés-medicdo, compartilhamento de arquivos,

calculo de ponto excéntrico, calculo de rumo e distancia, calculo ponto-a-linha, trés pontos

calculo do centro do circulo, calculo da média, distancia espacial e muito mais.
1.2 Instalagao e desinstalacao

Instalagao:

1. Baixe o pacote de instalagdo do software SphereFix (*.apk).

2 . Copie o apk SphereFix para o seu dispositivo mével (controlador). No gerenciador de arquivos do
controlador, localize o apk e clique nele para instalar. (As atualizagbes de versao subsequentes suportam atualiza¢des on-line;

consulte a segao "About Software" para obter detalhes.)

3. Clique em SphereFix na area de trabalho para iniciar o software. (Pela primeira vez, vocé precisa

crie um projeto; posteriormente, o software abrira automaticamente o ultimo projeto usado cada vez que

comega.)
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2. Projeto

Entre no menu principal do software, clique em "Project" e no menu funcional correspondente

sera exibido, conforme ilustrado na Figura 2-1. O menu "Project" abrange varias fungdes,
servindo como um hub para gerente de projeto, gerente de dados de projeto, sistema de coordenadas, localizagao,

calibra ponto, banco de dados de pontos, arquivo de exportagao, biblioteca de cédigos, configuragao de software e sobre

software.
Click to connect the device
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Export File Code Library Software
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Survey Tools
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Figura 2-1
O software organiza e gerencia todos os dados e operagdes com base no projeto. Apos a inicial
ao entrar no software, € essencial para criar um projeto. As entradas subsequentes serao carregadas automaticamente
0 ultimo projeto usado. Cada projeto € armazenado em um formato de pasta no respectivo diretério (padréo
localizagao: Internal Storage -> SphereFix -> Projeto). As informacgdes basicas do projeto sdo armazenadas no arquivo

denominado "ProjectName.job," enquanto outros dados sdo armazenados nos subdiretérios correspondentes.
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2.1 Gerenciador de Projetos

Cliqgue em "Project" -> "Project Manager", conforme mostrado na Figura 2.1-1. O gerente de projeto inclui
fungdes como criar um novo projeto, importar um projeto, exportar um projeto, excluir um projeto,

e abrindo um projeto.
Cliqgue em "Project Path" para modificar o caminho do projeto. O caminho padrédo estda em Armazenamento Interno ->

SphereFix -> Project directory.

Clique em "Details", conforme mostrado na Figura 2.1-2, para modificar as informagdes basicas do projeto, coordenada

parametros do sistema, gerenciamento de cddigo e outros atributos essenciais.

Clique em "New", conforme ilustrado na Figura 2.1-3. Ao criar um novo projeto, preencha detalhes como
como o nome do projeto, se deseja aplicar um modelo e escolha um modelo de codigo. Clique em "OK." e entao,
insira ou modifique os parametros do sistema de coordenadas para o projeto, conforme mostrado na Figura 2.1-4 e

cligue em "OK" para concluir a criagao do projeto.

Clicar em outros projetos na lista fornecera uma opgéao para abri-los, conforme visto na Figura 2.1-5.
Manter pressionado um projeto na lista revelara uma opgao de exclusao, conforme mostrado na Figura 2.1-6 (Nota:

Vocé ndo pode excluir um projeto que esteja em uso).

& Project Manager “— Project Details & Create Project

Internal Storage/ Basic Information Basic Information

Project Path

Coordinate system parameter

Apply Project

Date Created

SphereFix/Project .
Project Name ] Project Name [ test J
Input project name keyword
— remarks ] remarks [ ]
Sortbydate |  SortbyName %
Free space ] Free space [ 49.27 GB }

Job path

; (Last
Coordinate system parameter Job Proiect)20231220
Apply Project Code Library

% *%

Type [ Local parameters ] lemplate [ NONE J
Code Library
Template [ ** NONE ** |

Figura 2.1-1
Figura 2.1-2
Figura 2.1-3
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& Coordinate system parameter & Project Manager &« Project Manager
Type Project Path ntemal olragsl Project Path nteEnal Siotage)

- SphereFix/Project SphereFix/Project
Cocrint | e & , —
Input project name keyword @ Input project name keyword
« Ellipsoid Parameter
Ellipsoid Name: CGCS2000 Sort by date |5  SortbyName % Sortby date |§  Sortby Name &
Semimajor axis: 6378137.0 test test
1/f: 298.257222101 2023-12-20 16:49:55 2023-12-20 16:49:55
8945 kB 89.45 kB

+ Projections Parameter

Projections Mode: Gauss Kruger
Projection band: 3 band

Central Meridian: E0°00'00"
False Northing: 0

False Easting: 500000

Scale Factor: 1

Projection Height: 0
Latitude of Origin: NO°00'00"

Seven-Parameter

Four-Parameter/Horizontal
Adinictment

Vertical Control Parameter
Vertical Adjustment Parameter
Plane Grid File

Height Grid Correction File
Geoid File

Local Offsets

Figura 2.1-4
Figura 2.1-5
Figura 2.1-6

2.2 Gerenciador de Dados do
Projeto

Clique em "Project" -> "Project Data Manager", conforme mostrado na Figura 2.2. O gerenciamento de arquivos inclui

fungdes como criar um novo arquivo de dados e abrir arquivos de dados existentes.
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&« Project Data Manager

Current Data [“,H:L;;,-\”.;_ ]
File ——

Project data file list

test_1.SDA

test_2.SDA

Figura 2.2

2.3 Sistema de coordenadas

Cliqgue em "Project" -> "Coordinate Systems Parameter", conforme mostrado na Figura 2.3-1. A coordenada

sdo usados para calcular e converter as coordenadas de latitude e longitude recebidas

dos dispositivos GNSS nas coordenadas planas desejadas pelo usuario. Durante este calculo e

processo de conversao, parametros especificos precisam ser definidos e diferentes configuracdes de parametros produzirao
resultados de conversao diferentes. Todo o processo de calculo e conversao inclui:
1. Coordenadas brutas de latitude e longitude -> Coordenadas retangulares espaciais no CGCS2000

elipsoide: Utilize os parametros do elipséide CGCS2000 ;

2. Coordenadas retangulares espaciais no elipséide CGCS2000 -> Retangular espacial

coordenadas no elipsoide alvo: Empregue parametros de transformagéao de benchmark ;

3. Coordenadas retangulares espaciais no elipsoide alvo -> Latitude e longitude alvo

: Use parametros especificos para o elipséide alvo ;

4. Coordenadas de latitude e longitude alvo -> Coordenadas do plano projetadas: Combinar alvo

parametros de elipsoide com parametros de projegao ;
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5. Coordenadas do plano projetado -> Coordenadas do plano alvo: Aplicar correcdo de plano e vertical

parametros de corregao.

Clique em "Coordinate System Parameters" €, com base nas necessidades reais, escolha se deseja usar

RTCM, conforme mostrado na Figura 2.3-2.

Cliqgue em "Ellipsoid Parameters" para entrar no gerenciamento do elipséide, conforme ilustrado na Figura 2.3-3.

Escolha o elipsoide necessario na lista de elipsoides. ;

Clique em "Projections Parameters" e selecione o método de projecéo desejado. Existem varios
métodos de projecao disponiveis, como projecao Gauss, proje¢cao UTM, Transverse Mercator
e projecao Dupla Estereografica, conforme mostrado na Figura 2.3-4. Se estiver usando Gauss
projecédo, insira o meridiano central correto, constante norte, constante leste, escala de projecgao,

e parametros de latitude de referéncia;

Clique em "Seven Parameters" para entrar na interface de edicdo de sete pardmetros, conforme mostrado na Figura

2.3-5. Os modelos de transformagao incluem o Algoritmo Geral de Bursa, Algoritmo Estrito de Bursa e

outros modelos de transformacéao ;

Clique em "Four Parameters/Horizontal Adjustment Parameters" para inserir os quatro parametros
, conforme mostrado na Figura 2.3-6. Os modelos de transformagéao incluem quatro parametros e

modelos de ajuste horizontal,

Clique em "Vertical Control Parameters" para entrar na interface de edigao dos parametros de ajuste de elevagao,

conforme mostrado na Figura
2.3-7;

Clique em "Vertical Adjustment Parameters" para entrar na edigdo dos para@metros de corregao vertical

, conforme mostrado na Figura 2.3-8 ;

Clique em "Plane Grid File" para entrar na interface do arquivo de modelo de grade plana, conforme mostrado na Figura
2.3-9.

Suporta conversao de arquivos de conversao de grade, importagao de arquivos de deslocamento de grade e corregédo de
coordenadas

com base nas posigdes dos pontos de transformagao na grade.

Clique em "Height Grid Correction File" para entrar na interface do arquivo da grade de elevagao, conforme ilustrado em
Figura 2.3-10. Suporta conversao de arquivos de nivel geodésico, importagao de arquivos de nivel geodésico e

corrigindo elevagdes de coordenadas com base nas posigdes dos pontos de transformagao no nivel ;
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Cligue em "Geoid File" para entrar na interface de edigao dos parametros de nivel geodésico, conforme mostrado em
Figura 2.3-11. Os modos de calculo incluem interpolagao bilinear, interpolagéao biquadratica, spline

interpolagao e outros modos de calculo ;

Clique em "Local Offsets" para entrar na interface de edi¢cdo dos parametros de traducao da estagdo base, como
mostrado na Figura 2.3-12. Em operag¢des de pequena escala, as vezes ha apenas um ponto de controle e um

€ suficiente para converter as coordenadas do plano projetado para o destino

coordenadas do plano. Vocé pode configura-lo aqui. A diferenca entre os pardmetros de tradugéo aqui e base
a calibragéo da traducéo da estagao reside no fato de que as configuragdes dos pardmetros do sistema de coordenadas aqui
afeta todos os dados de todo o projeto. Se alterado, recalculara a conversao entre latitude
e coordenadas de longitude e coordenadas planas, enquanto calibragdo de tradugao da estagédo base apenas

afeta as coordenadas medidas apds a operacao de calibracao.

Cliqgue em "Export" para exportar os parametros atuais do sistema de coordenadas, conforme mostrado na Figura 2.3-13.

Além de inserir manualmente os parametros do sistema de coordenadas, vocé também pode clicar em "Apply"
abaixo para importar parametros do sistema de coordenadas de arquivos locais ou modelos de sistema de coordenadas, como

mostrado na Figura 2.3-14. Os modelos de sistema de coordenadas incluem o sistema de coordenadas comumente usado

para varios paises e regides, conforme mostrado na Figura 2.3-15

€& Coordinate system parameter & Coordinate system parameter < Ellipsoid Parameter

Type [ Local parameters ] Type [ RTCM parameters } Ellip Beijing54 v
Coordinate Ellipsoid ” B
CGCS2000 P30l 2 Serr  XiAn80
System [ ] Paramatar - :
v Ellipsoid Parameter Ercjecti:ms 1 ‘I/f_ CGCS2000 :_
Ellipsoid Name: CGCS2000
WGS-84
Semimajor axis: 6378137.0 Seven-Parameter
1/f: 298.257222101 5
Geoid File T WS
v Projections Parameter WGS-66
Projections Mode: Gauss Kruger
Projection band: 3 band WGS-60
Central Meridian: E0°00°'00"
False Northing: 0 AGD84

False Easting: 500000 )
Everest-1830(1937 Adjustment)
Scale Factor: 1

Projection Height: O

Latitude of Origin: NO°00'00"

Everest-1830(1975 Definition)

Krassowsky 1940
Seven-Parameter

Four-Parameter/Horizontal clarke-1880

Adinictment
Clarke1880(IGN)
Vertical Control Parameter

Clarke1880(ARC)
Vertical Adjustment Parameter

International 1924
Plane Grid File

Figura 2.3-1
Figura 2.3-2
Figura 2.3-3
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< Projections Parameter — Seven-Parameter - FOUF'F’a’;ZWEtEF/HOFiZOntal
men

Pro] Gauss Kruger(Average Latitude) |+,

Moc | & Use Use

:  Gauss Kruger B Translate
Proj 9 v Mode [ Bursa-Wolf ] Northirig [ 0 ]
Cen UTM AX [ 0 } Translate [ o ]

— Easting
Fal:i UTM South Orientated ! AY [ 0 } Ristatisn [ 0°00'00" J
Transverse Mercator(Average

Fals Latitude) :] Az [ 0 } Scale [ 0 ]
Seal Transverse Mercator bals) [ 0 } CN)rigi:al [ 0 ]

3 | = orthing
Proj Transverse Mercator South AB(s) [ 0 ] o i
Hei¢ orientated Qriginal Easting [ 0 ]
Latit AV(S) [ 0 ] Note: If onl | igi i

5 : 3 y Four-Parameter is used, Original Northing
Orig Lambert Conic Conformal(1SP) L oo e o 4

Scale(ppm) l 0 ]

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

Oblique Mercator

Hotine Oblique Mercator

Figura 2.3-4

Figura 2.3-5

Figura 2.3-6
Use Use { Use
Strict Model St sl |  GridType [ ~GDS’GSB GFS |

North
Al [ . ] Slorpe(ppm) FO ] Pt
Al [ 0 ] East Slope(ppm)[ 0 ]
A2 0 Original
[ } Northing [ 0 ]

A [ L ] Original Easting [ 0 ]
Ad [0 ]
A5 [0 ]
X0 [o ]
Y0 [0 ]

Figura 2.3-7
Figura 2.3-8
Figura 2.3-9



Especificagdo do Software SphereFix

&

rid Correction File

Use

Path

Use @

Mode [ Bilinear v ]

Path >

Bilinear
Quadratic

Bi Cubic Spline

Use input parameter d

dx (o ]
dy (o ]
dz (o J

Figura 2.3-10
Figura 2.3-11
Figura 2.3-12

Use existing
Local Disk

QR Code

Predefined Projections

Figura 2.3-13
Figura 2.3-14
Figura 2.3-15

Predefined P ctions

Country { All v }

Search [ }

1 [USAINAD83/Alabama (East)

Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
Parameter
Projections
Parameter

Transverse_Mercator(274°10°00")

Seven-Parameter Not used

[USAINAD83/Alabama (West)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
Parameter

Projections Transverse_Mercator(272°30'00")
Parameter
Seven-Parameter Not used

2 [USAINADS83/Alaska (Zone 1)

Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
Parameter
Projections Hotine_Oblique_Mercator(226°20'00")

Parameter
Seven-Parameter  Not used
4 [USAINADS83/Alaska (Zone 2)

Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
] Parameter

Projections Transverse_Mercator(218°00'00")
Parameter
Seven-Parameter Not used
5 [USAINADB83/Alaska (Zone 3)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
Parameter
Projections
Parameter

Transverse_Mercator(214°00'00")

Seven-Parameter Not used

6 [USAINADS83/Alaska (Zone 4)
Ellipsoid GRS 1980(6378137,298.257222101)
Parameter

ECEET

10

Export

Local Disk

QR Code
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2.4 Localizagao

Clique em "Project" -> "Localization", conforme mostrado na Figura 2.4-1. Vocé pode importar o ponto de controle
em varios formatos e exporte dados de pontos de controle como arquivos para uso por software de terceiros.
A posicao de alta precisdo obtida dos dispositivos GNSS esta na latitude de posicionamento por satélite e
coordenadas de longitude. No entanto, nas operagdes reais do projeto, as coordenadas do plano terrestre séo
fundamentalmente necessario para aplicagdes de medigao. Se vocé tiver parametros de transformacgao coordenados,

eles podem definir diretamente os valores dos pardmetros do sistema de coordenadas na segéo do sistema de coordenadas
(consulte

para a Secao 2.3). Se vocé nao tiver parametros especificos do sistema de coordenadas, mas tiver
coordenadas de latitude e longitude e valores de coordenadas planas, referidos como pontos de controle, este

pode ser usado para calcular os parametros de transformagéo quando os dados do ponto de controle estao disponiveis
e aplique-os as operagdes do projeto.

Clique em "Add," conforme mostrado na Figura 2.4-2. Vocé pode inserir pontos de controle manualmente ou optar por
importe-os do banco de dados de pontos, conforme ilustrado na Figura 2.4-3. Na lista de pontos de controle, selecionando

um item de dados permite modificar, editar e excluir parametros de ponto de controle, conforme mostrado na Figura 2.4-

4,

Apos editar os parametros do ponto de controle, calcule os parametros de transformacgao para
pontos de controle clicando em "Convert Method," que abrira o parametro de transformacéao
, conforme mostrado na Figura 2.4-5. Os métodos de transformagéo de coordenadas incluem o plano

, correcao vertical, ajuste de elevacao e sete parametros. Esses métodos podem ser usados

individualmente ou em combinagéao, € os parametros de transformagéao calculados sao considerados utilizaveis
desde que estejam dentro da faixa de precisao permitida. O modelo de correcao plana inclui quatro
parametros e ajuste horizontal, enquanto o método de ajuste de elevagao inclui média ponderada,
encaixe plano, encaixe em superficie e ajuste vertical. Normalmente, se a faixa de trabalho for extensa,
pode ser necessario usar os sete parametros para atender aos requisitos de precisao de todos os controles
pontos. Se a faixa de trabalho for relativamente pequena, apenas a corregao do plano podera atingir o
precisao.
Apos configurar as condigdes de calculo, clique em "Calculate." Os resultados do

calculo do paradmetro de transformacgao e os residuos para cada ponto de controle seréo exibidos, como

mostrado na Figura 2.4-6. Uma vez calculados os parametros de transformagao, vocé pode exportar um

relatorio de calculo para revisdo do projeto. Se os parametros de transformagao forem qualificados, vocé podera aplicar

ao projeto de engenharia, possibilitando opera¢des normais de medigao.
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& control point & Points Database

&« Localization

Calculate Horizontal co : oD o Hiktes EE Stakeout point
Mode + Elev_co  Import
Export Name [ Pl ] Q
orth [ e } Name North East  Height
East | 44171632 ] P10 | 2563003172 441718.554|18.248 N:
Height [ 17.074 | P9 |2563061.444 441676.895|18.892 N

Geodetic Coordinates p8 2563064.214 441632.112 [18.656 N:

Coordinates Geodetic

Type Conrdlinats P7 | 2563148178 441558.261 19432 N
Latitude [ 23°09'53.95574" ] p6 2563154.803 441670117 |19.385 N
Lt (z2s52998276" | p5 |2563103.008 441789162 |19.354 N
Afifude 30195 ] p4 |2563014.288 441794.819|18121 N

p3 | 2562917.758 441787.826|17.334 N

p2 | 2562936.491 441707.220|16.931 N

Use Horizontal Control

p1 2562960.967 441716.320|17.074 | N

Use Vertical Control

Figura 2.4-1
Figura 2.4-2
Figura 2.4-3
< Localization ] “ Localization Settings < GPSParameters Report
Calculate Horizontal correction Horizontal Ellipsoid Parameter A
Mode + Elev_correction Convert Method | carrection + Ellipsoid Name CGCS2000
No. Name Elev_correction Semimajor axis 6378137
+ 1/f 298.257
Horizont... Vertical... Hor\zor!tal Horizontal - ]
correction . Projections Parameter e
Use Hori... Use Vert... Adjustment
Model Projecti
No 2 Name p2 N:’gic o Gauss Kruger
’ Vertical Control [ Automatic Selection ] — e
Horizont. . 0 \Vertical. 0 Central Meridian E114°00°00
; Horizontal False Northing 0
Use Hori... Use Use Vert... Use Ko B [ 0.1 ] False Easting 500000
No. 3 Name p3 Vertical [ l Scale Factor 1
¥ 5 — 0.1 Projection
Horizont.. 0 \Vertical. 0 Accuracy Limit Height 0
Use Hori... Use Use Vert... Use Latitude of NG%00'00"
QOrigin
Standard Parallel NO°00'00"
1
Standard Parallel —
2 NO°00°00
Four-Parameter/Horizontal Adjustment A\
Translate =
_ Northing 57.388118
Transiate 13.664147
Easting |
Rotation -142°30'13.3902"
Scale 0.16061008075784
Original
Northing 2562995.793451
Original Easting 441723.457853
Local Offsets A
dx 0]
dY 0
dZ -5.332
Figura 2.4-4
Figura 2.4-5
Figura 2.4-6
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2.5 Calibragao de ponto

Clique em "Project" -> "Calibrate Point", conforme mostrado na Figura 2.5-1. No processo de inscri¢ao real,
o dispositivo GNSS obtém posicionamento de alta precisédo através de dados diferenciais da referéncia
estacgoes. Aqui reconhecemos que as coordenadas da estacao de referéncia sao conhecidas. Na realidade, o
saida de posicao de alta precisao pelo dispositivo GNSS é a posigao relativa da estagao de referéncia.
Em aplicagbes praticas, além de alguns usuarios utilizarem dados diferenciais da referéncia CORS

estacdes, um numero consideravel de usuarios utiliza dados diferenciais transmitidos por seus proprios GNSS

dispositivos.

Ao usar a estacao base autoestabelecida para transmitir dados diferenciais, um projeto pode envolver
multiplas partidas da estacdo de referéncia. Durante a inicializagao da estagao de referéncia, a inicializagao
a posigao e as coordenadas da estagao base podem mudar e as coordenadas de inicializagdo podem nao ser
correto. Sem calibragao, as coordenadas obtidas usando os dados diferenciais desta base
podem estar incorretas. Portanto, quando a estagao mével recebe novos dados diferenciais de
a estacgao base para operagdes de medigao, a calibragdo da tradugéo € necessaria para garantir que o

coordenadas obtidas pelo software correspondem as coordenadas obtidas da ultima base conectada

Apods a mudanca das coordenadas de inicializacdo ou posicao da estacao base, é necessario usar um

posicao conhecida para calibrar as coordenadas corretamente.

Cliqgue em "Base Point Calibration," conforme mostrado na Figura 2.5-2. Clique em e selecione um ponto conhecido

do banco de dados de pontos (usando as coordenadas medidas pela ultima estagcao base em um

local), clique em "Calculate" e aplique para concluir o processo de calibragéo.

Clique em "Marker Point Calibration," conforme mostrado na Figura 2.5-3. Clique em EE e selecione um ponto conhecido
do banco de dados de pontos (usando as coordenadas medidas pela ultima estagcao base em um
localizag&o). Em seguida, coloque o dispositivo no local do ponto conhecido, clique em para medir um novo

ponto," and calculate the deviation value. Click "Apply," e as coordenadas recebidas pelo

agora correspondera as coordenadas medidas na ultima sesséo.

Se houver uma notificagdo sobre alteragdes nas coordenadas da estagao base e vocé estiver recebendo
sinais diferenciais de uma estacio base autoestabelecida, indica a necessidade de estacio base

recalibragao de traducio. Nesses casos, € aconselhavel realizar a traducédo da estagao base
calibragdo novamente para garantir uma coordenacéo precisa entre as coordenadas recebidas e o

coordenadas terrestres.

13



Especificagdo do Software SphereFix

Nota: As estagoes CORS séao estagdes de referéncia de operagao continua onde ambas as posigdes

e as coordenadas de inicializagcdo permanecem inalteradas. Se estiver usando dados diferenciais de estagbes CORS, mesmo que
as coordenadas recebidas podem mudar, as coordenadas obtidas ainda estédo corretas e ndo ha necessidade de

calibragao de tradugao.

&« Calibrate Point &« Calibrate Point &« Calibrate Point

Base Point Calibration Known Point Coordinates Known Paint Coordinates
o North [ 2563014.288 ] North [ 2563014.288 ]
Marker Point Calibration
= (o ] East [ 441794.819 ] East [ 441794.819 |
Height 18121 Height 18.121
. 5 e | ) [ )
{ ] Current Base Coordinates Current WGS84 Coordinates g
dH 0
Latitude ( 23°09'54.484426" | Latitude [ 23°09'53.953812" J
Longitude [ 113°25'51.930324" | Longitude [ n3°25'52.998348" |
Altitude [ 56.624 | Attitude [ 30194 |
Parameters center
e Shift dX | 91.595 J
Shift dX [ 75.271 | ShiftdY (19534 ]
Shift dY [ 49913 | il (12073
Shift dz | -38.503 ]

nfarmatinn

Figura 2.5-1
Figura 2.5-2
Figura 2.5-3

2.6 Banco de dados de
pontos

Clique em "Project" -> "Points Database", conforme mostrado na Figura 2.6-1. Aqui vocé pode visualizar e
gerencia dados de pontos no projeto, incluindo fungdes como adigao, edi¢cao, exclusao, importagao,

etc.

Clique , conforme mostrado na Figura 2.6-2, para alternar o estilo de exibicdo das informagdes do ponto.
em

Clique em "Add," conforme mostrado na Figura 2.6-3. Vocé pode inserir manualmente o nome do ponto, cddigo e

coordenadas correspondentes;

Clique em "Import," conforme mostrado na Figura 2.6-4. Escolha o formato de arquivo para importar dados de ponto e

prossiga para selecionar o arquivo de dados para concluir o processo de importagao
de dados;

14
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Selecione o ponto, clique em "Edit," conforme mostrado na Figura 2.6-5, e vocé pode editar e modificar o nome

e cbdigo do ponto;

Clique

em

Clicando

em

ponto.

exclusao, estatisticas de dados, classificagdo e outras fungdes conforme
necessario;

e Points Database (2 Points Database =l Bs New point

Name [ p15

WEIn(=

North

‘@pm 2563014.288

Batch
Stake operation
Deleted
Q points
Statistics

EAE Time Sort (

4417948 Ascending)

Name Sort

‘B p13 | 2563014.287

441794.8 (Ascending

Default

‘ﬂmz 2563014.288

4417948, Sott

Bpn

2563014.289

441794.820 18.129

p10 | 2563003.172

441718.554 18.248

P9

2563061444

441676.895 18.892

p8

p7

2563064.214

2563148178

441632112 |18.656

441558.261 19.432

pb6

2563154.803

441670.117 19.385

p5

2563103.008

441789162 19.354

p4

2563014.288

441794.819 | 18.121

p3

2562917.758

441787.826 | 17.334

p2

2562936.491

441707.220  16.931

p1

2562960.967

441716.320 | 17.074

zlzlzlzlzlzlzlZlzl|lZ2]lz]2Z]

Figura 2.6-1
Figura 2.6-2
Figura 2.6-3

Stakeout point

Q

p14 PPK Point|
N: 2563014.288
E: 441794.823
High: 16.34

p13 [Control point
N: 2563014.287

E: 441794.822
High: 16.342

p12 |Survey point
N: 2563014.288
E: 441794.82
High: 16.336

pi1
N: 2563014.289
E: 441794.82
High: 18.129

p10 (Input point;
N: 2563003.172
E: 441718.554
High: 18.248

code:
Solution Status:
2023-12-20 17:39:18

code:
Solution Status:
2023-12-20 17:38:47

code:
Solution Status:
2023-12-20 17:37:04

code:
Solution Status:
2023-12-20 17:36:37

code:

2023-12-20 17:07:23
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, conforme mostrado na Figura 2.6-6, para realizar a filtragem do tipo de

ira abrir operagoes, conforme mostrado na Figura 2.6-1, onde vocé pode realizar lote

Property type [ Input point

Coordinates

[ Local Coordinate

Type

North [
East [
Height (
Code [

]
J
J
J
J
)
J

Photo And Sketch
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&« Import File & Points Database < Points Database

File Format [ Cass format(.dat) ] Point Library Stakeout point Point Library Stakeout point
[Name].[Code],[East],[North],[Height] Input name or code Q ? E Input name or code Q ? E
Propertv tvpe [ Input point o . i
] = North East Height North East Height
Cass format(.dat)
) . p14 2563014.288|441794.823 16.340 | N p14 2563014.288 | 441794.823 16.340 N
Geodetic coordinates
format(.csvidatltxt) ‘up13 2563014.287 |441794.822 16.342| N ‘upﬁ 2563014.287 | 441794.822 16.342 N
Local Coordinate(.csvldatlixt) EJp12 | 2563014.288 | 441794.820 |16.336| N ‘ﬂmz 2563014.288|441794.820 16336 N
Spatial coordinates(.csvidatltxt) np1 fz Edit 29 N ‘ﬂpﬂ 2563014.289 |441794.820  18.129 N
AutoCAD format{.dxf) ElP @ petaits @8N Point Type Filter
GoogleEarth kml file EP‘ P Stakeout !'9_2_N Survey point
format(.kml) |
GoogleEarth kmz file it P B .
format(.kmz) Br §2 N Control point
RETEAD Tormwt{Ticn [71p6 |2563154.803| 441670117 19.385 N Input point
PXY file(.pxy) 417
mpB 2563103.008| 441789.162 | 19.354 N Calculate Point
Carlson coordinate file(.crd) [Z1pa |2563014.288|441794.819 18121 |N
® Base Poi
o3 |2562917758 | 441787826 17334 N B BasePoint
Epz 2562936.491| 441707.220 | 16.931 N CAD point
[ -

Figura 2.6-4
Figura 2.6-5
Figura 2.6-6
2.7
Exportacao

Clique em "Project" -> "Export File", conforme mostrado na Figura 2.7-1. Escolha o tipo, formato de arquivo e

formato de angulo para exportar dados conforme necessario. Clique em "Export File Manage," conforme mostrado na Figura 2.7-2,

escolha o formato de arquivo para exportar dados e clique em "OK." Clique em "User-Defined Format," como

mostrado na Figura 2.7-3, para criar e editar manualmente o formato de arquivo para exportagdo de dados.
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<« Export File <« Export File Manage = User-defined format

Select data file { test.SDA ]

Export Road Cross-section

File Format

Survey point data
format(.csv)

[Name],[Code],[Latitude], [Longitude], [Altitude]
[North],[East],[Height],[Antenna Height],[Original
Latitudel,[Original Longitudel,[Original Altitudel,
[Station Correction xJ,[Station Correction yl,[Station
Correction hl,[Selution Status],[Used satellites],
[Tracked satellites],[PDOP],[HRMS] [VRMS] [AGE],
[Local time],[UTC timel [Base ID],[Base Latitude] [Base
Longitudel],[Base Altitudel] [Base_Distance],[Inclination
correction],[Pitch],[Rolll,[Yaw],[Target], [Mileage],
[Offset],[Elevation diff.]

Angle format [ dd°mm’ss.ssss” ]

Custom format

Format Manager

1 |test
Field delimiter: , Extension name: dat
[Namel,[Latitude],[Longitude], [Altitude],IN...

+ Survey point data format(.csv)

& Survey point data format(.xls)
¥ Local Coordinate(.dat)
+' Geodetic coordinates format(.dat)
[_| AutoCAD format(.dxf)
(| GoogleEarth kml file format{.kml)
| GoogleEarth kmz file format(.kmz)
|| Track file format(.gpx)
|| DOL file format(.csv)
] DOL file format(.html)
] NETCAD format(.ncn)
] PXY filel.pxy)

[_| Carlson coordinate filel.crd)

Figura 2.7-1
Figura 2.7-2
Figura 2.7-3

2.8 Biblioteca de cddigos

Clique em "Project" -> "Encoding Library", conforme mostrado na Figura 2.8-1. A biblioteca de codificagao

predefine os atributos de codificagao para pontos coletados em campo, permitindo o preenchimento rapido dos valores do cédigo

através de selecoOes descritivas e intuitivas;

Clique

em
adiciona e exclui nomes de arquivos de
cédigo;

Clique
em

e exclua nomes de grupos de bibliotecas de

cédigos;

a direita do nome da biblioteca de cédigos, conforme mostrado na Figura 2.8-2. Aqui vocé pode importar

a direita do nome do grupo, conforme mostrado na Figura 2.8-3. Aqui vocé pode adicionar, editar,

Selecione um grupo e clique em "Add," conforme mostrado na Figura 2.8-4, para inserir manualmente o nome e o c6digo;

Selecione um cédigo e clique em "Edit," conforme mostrado na Figura 2.8-5, para editar o nome e o c4digo;

Selecione um codigo e clique em "Delete," conforme mostrado na Figura 2.8-6, para excluir o codigo;

Cliqgue em "Close" para retornar a interface principal do projeto.
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& Encoding Library File &  Group name management &= Encoding Library
Manaaement . -
Serial number Code library name |1 T Siode lraty [ TEST ]
‘ ) name
1 CASS | 2 T2 Group Name [ whole ]
2 TEST @ H 2 ‘
| water Jl_gnss

Figura 2.8-1

Figura 2.8-2

Figura 2.8-3
& Addcode &« Encoding Library &« Encoding Library

- Code library Code library
1

Group Name { I 1 name L TEST J haiia [ TEST ]
Name [ t2 ] Group Name [ T1 ] Group Name [ T ]

code [ rtk ] :]:fk ‘ D

Figura 2.8-4
Figura 2.8-5
Figura 2.8-6
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2.9 Configuragdes do
software

Clique em "Project" -> "Software Settings", que inclui configuragbes de sistema, fala, armazenamento,

e atalhos,

Sistema: Conforme mostrado na Figura 2.9-1, isso inclui configuragées de idioma, codificagéo de texto, angulo

formato de exibi¢ao, unidades de comprimento, ordem de exibi¢cdo de coordenadas, exibicao de mapa, estilo de interface
e muito mais;

Fala: conforme mostrado na Figura 2.9-2, inclui configuragdes para tolerancia de layout, volume, voz

prompts, status da solugéo e outras configuragdes relacionadas a som;

Armazenamento: Conforme mostrado na Figura 2.9-3, isso envolve configuragdes para armazenar condigbes como terreno

pontos, pontos de controle, pontos rapidos, pontos continuos, etc.;

Teclas de atalho: Conforme mostrado na Figura 2.9-4, esta segao permite predefinir fungdes
acionado por atalhos de teclado fisicos no dispositivo. Vocé pode adicionar atalhos, escolher a fungao
para definir um atalho, definir o valor do atalho e acionar rapidamente a fungao correspondente durante
aplicagdes de medigao.

<« Software Settings & Software Settings

Shortcut
system storage iy

Prompt tone

Shortcut

speech  storage keys

Language { English }
Text encoding [ ANSI } Stakeout range error
Angle Format [ dd°mm’ss.ssss” ] Save Point
Angle decimal [ 4 } Volume @/
Station. Format |_0.000 J s broadcat
Distance Unit | Meter ) TTS setting RRES3E
Distance [ 3 }
decimal Volume QJ
Coordmate [ North-East ] ;
CAD
Background | White ] Solution Status
color

) Stakeout
Display Map [ No Map ]

Data Link Status
Interface style [ Grid } : d

Working Mode
Full screen display 9

Figura 2.9-1
Figura 2.9-2
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& Software Settings & Software Settings

Shortcut

system speech Keys system speech  storage
Topo Point Points Database { Not Used }
control point Data Record
Survey ke Not Used
Quick Point ¥R { J
Auto Point . .
Previous point [ Not Used ]
Next point [ Not Used ]
Latest Point [ Not Used ]

Figura 2.9-3
Figura 2.9-4

2.10 Sobre o software

Clique em "Project" -> "About Software", conforme mostrado na Figura 2.10-1, para visualizar a versao do software

informacgoes e detalhes de autorizagao de registro.

Cligue em "Check for New Versions". Se houver uma nova versao, um pop-up com informacdes sobre o
a atualizagao aparecera. Clique "Update" para instalar a versao mais recente do software. Se nao houver novo

versao, uma mensagem indicara que o software ja esta atualizado.

Clique em "Software Registration" e vocé sera direcionado para a interface de registro do software, conforme

mostrado na Figura 2.10-2. Aqui vocé pode ver o ID de ativagao e a data de validade.

Para a primeira instalagao do software, clique em "Online Activation.". Isso permite que vocé

ative o software gratuitamente por trés meses diretamente.

Clique em "Manual Code Activation", conforme mostrado na Figura 2.10-3. Aqui vocé pode inserir o

codigo de autorizagdo ou digitalize o codigo QR para ativar o software.
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Se precisar mudar para um novo controlador, vocé pode clicar em "Transfer Registration Code" no
controlador antigo. Depois disso, insira o cédigo de ativagao transferido no registro de software do novo

para ativar o software.

& About Software < Software registration &« Software registration

www.spherefixgnss.com
All rights reserved ©

R . o A
Activation information Enter activation code —
Activation ID [SFC4D2DBD9C?4CBE ]
Enter activation code X
Expiry date [2024‘2*28 J
SphereFix V0.0.20231212.1621 alpha i 1 H 2 [ 3 " A “ B l
Copy ID ID QR code
(e lefefec]e]
Software expiration date: 2024-2-28
SphereFix Navigation Co., Ltd i 7 H 8 [ 9 H E ” E ]
contact@spherefixgnss.com

Activation options

Online activation (requires internet)

Check forne ersions Manual code activation (requires internet)
Software registration Transfer activation code (requires internet)

Figura 2.10-1
Figura 2.10-2
Figura 2.10-3
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3. Dispositivo

No menu principal do software, clique em "Device", conforme mostrado nas Figuras 3-1 e 3-2. O "Device"

inclui fungdes como Comunicacao, Rover, Base, Estatico, Informagdes do dispositivo, Dispositivo

Configuragdes, posicionamento de reinicializagao e ativagao do
dispositivo.

y . FIXED H:0.007 F |l 4 54
Click to connect the device AGE1 V0012 5 [ &, v I
£ = = o — =
0 T /N 0 | /N
Communication Rover Base Communication Rover Base
— : —_— ;
RoO8 & 8«
N N
Static Inspection  Pole calibration Static Inspection  Pole calibration
Accuracy Accuracy
Device Work Mode Device Settings Device Work Mode Device Settings
Information Status Information Status
ndC1 mdC1
(o[ o)
Restart Device Feature Restart Device Feature
Positioning Activation Activation Positioning Activation Activation

=\
©)] fo=m
WV =

Survey Tools

g0 =
(=] =] b

Project Device

ao =
(=) @] -

Project Device

Survey Tools
Figura 3-1
Figura 3-2

A coleta e aplicagdo de medigao de dados do software sao baseadas em GNSS de alta precisao

posicionamento. Antes de iniciar a operagao € necessario estabelecer comunicagdo com o GNSS

dispositivo de posicionamento. O software recupera dados de localizagao de alta precisao do dispositivo e de determinados
devem ser atendidas para que o dispositivo obtenha uma localizagédo de alta precisao. Isso envolve configurar

parametros para o dispositivo

3.1 Comunicacao

Clique em "Device" -> "Communication" para inserir as configuragées de comunicagao, conforme mostrado na Figura

3.1-1. Selecione o tipo de instrumento ("SP10/SP20/SP30/SP40"), modo de comunicacao ("Bluetooth"),
e clique em "Search," conforme mostrado na Figura 3.1-2, para visualizar a lista de dispositivos Bluetooth. Selecione

numero de série do dispositivo correspondente, clique em "Connect" para concluir a conexao do dispositivo, conforme mostrado
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na Figura 3.1-3 Apds conectar o dispositivo com sucesso, ele retornara diretamente ao menu, como

mostrado na Figura 3.1-4. Para inserir novamente as configuragdes de comunicagao, conforme mostrado na Figura 3.1-5, clicando
em

"Stop" desconectara a conexao do dispositivo. Clicar em "Debug" permite visualizar os dados

comunicagao entre o software e o dispositivo, conforme mostrado na Figura 3.1-6.

1. Os modos de comunicacgao incluem Bluetooth, Porta, cliente TCP, etc. ;

2, Clique em "Search" para entrar na pesquisa e sele¢ao de Bluetooth. Clique no dispositivo correspondente

numero de série para escolher o dispositivo ao qual deseja se conectar;

3. Depois de conectar o dispositivo com sucesso, clique em "Debug" para visualizar a comunicagéo de dados

entre o software e o dispositivo. Vocé também pode enviar comandos de depuragao para o dispositivo para

solucione e analise problemas relacionados a localizagdo.

Communication
SP10/SP20/SP30/

Communication

SP10/SP20/SP30/

Device Type Spa0 Device Type Spag0

Communication Communication —
Mode [ Bluetooth } it I Bluetooth ]
Bluetooth Device List ® = Bluetooth Device List ® =

xR L &

Paired Devices Paired Devices

Search Devices Search Devices

LILIA

233156861025069

233156861025457
Z33246861038538
233476861056924
LESLIE
W53526864000005
232366861004969
L4260 Series
233156861025753

233216846004065

Figura 3.1-1
Figura 3.1-2
Figura 3.1-3
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<« COM Debug

H:0.006 T | 4 540 E .
»

v:0.01 & [3]

Z/vi43

N23°09'56.9311" E113°25'563.6853"

Device Type Input Command [ ]
H16.396 BaseDis:43.410
Communication [ Blictoath ] Common [ ]
MOdE Sluetootn Commaﬂds
3
U | /N Bluetooth Device List B = - _ Show debug
= ; [ save [] command
Communication Rover Base Paired Devices only
: || Only save GGA and GST
—_— 3 W53526864000005
8‘ Q $GPDOP,020038.00,1.5,0.71.8*4F
N Search Devices ! T
Static Inspection  Pole calibration $GPSAU,3,1,41,10,12,23,25,26,28,31,32,65,72,7¢
Accuracy $GPSAU,3,2,41,168,169,170,173,176,183,185,192,

$GPSAU,3,3,41,270,285,286,292,297* 66

% E % #INPUT,DIFFERENCE,OK*45

Device Work Mode Device Settings %
[foFmistion Status #INPUT,DIFFERENCE,OK*45
#INPUT,DIFFERENCE,OK*45
1
8 % o[ #BESTPOSA,COM1,0,0.0,FINE,2294,352857.0!
8850,36.988,-6.722,WGS84,0.0039,0.0047,0.
Restart Device Feature $GPVTG,106.62,T,106.62,M,0.004,N,0.008 K £
Positioning Activation Activation $GPDOP,020039.00,1.5,0.71.8*4E

$GPSAU,3,1,4110,12,23,25,26,28,31,32,65,72,7¢
$GPSAU,3,2,41,168,169,170,173,176,183,185,192,
$GPSAU,3,3,41,270,285,286,292,297*66

#INPUT,DIFFERENCE,OK*45

ao ==
(@m) -

Project Device

Survey Tools

Figura 3.1-4
Figura 3.1-5
Figura 3.1-6

3.2 Rover

Clique em "Device" -> "Rover", conforme mostrado na Figura 3.2-1. Dispositivos de posicionamento GNSS podem calcular
as coordenadas de posicao recebendo sinais de satélite, normalmente, devido a efeitos atmosféricos em
, 0 dispositivo de posicionamento s6 pode obter coordenadas com uma solugéo de ponto Unico, resultando em
baixa precisdo. Para garantir um posicionamento de alta precisdo com GNSS, além do dispositivo GNSS
recebe e calcula posicdes de sinais de satélite, ele também precisa receber sinais de
outro dispositivo GNSS de posigao fixa proximo. O sinal deste segundo dispositivo serve como referéncia
. Como os efeitos atmosféricos nos sinais sdo geralmente consistentes dentro de uma determinada area, com
as coordenadas conhecidas do sinal de referéncia, os dois conjuntos de GNSS podem calcular alta precisao
posigcdes. O dispositivo GNSS com posigao fixa € chamado de estagao de referéncia, enquanto aquele com
uma posic¢ao variavel € chamada de estagao movel. Os dados transmitidos da estacao de referéncia para
estacdo movel é referida como dados diferenciais, € 0 método de transmissao de dados é conhecido como
link de dados. A configuragao Modo Estagao Mével configura o dispositivo GNSS como uma estagdo movel,
estabelecendo certos parametros para transmitir os sinais do satélite GNSS da estacao de referéncia para o

dispositivo GNSS através de um método especifico, permitindo que o dispositivo GNSS alcance alta precisao

posicionamento.
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Além de configurar a transmissao diferencial de dados, vocé também pode definir informagdes basicas

para GNSS, como o angulo de corte de elevagao, atraso diferencial e se deve ativar PPK (Pos-

Cinematica Processada), conforme mostrado na Figura 3.2-1. Definir o angulo de elevagao abaixo de um determinado valor
excluira a recepgao de sinais de satélite em angulos baixos. Em situagbes com baixa qualidade de sinal em
angulos baixos, isso pode ser benéfico para calculos de precisao. Os pardmetros PPK envolvem gravagao bruta
dados observacionais de receptores GNSS e uso de algoritmos de pds-processamento para calcular alta-

coordenadas de precisao.

As configuragdes dos parametros de dados diferenciais sao principalmente para configurar a transmissao de
dados diferenciais da estacao de referéncia para o dispositivo atual através de um método especifico. Este
fornece condi¢des necessarias para o dispositivo calcular coordenadas de alta precisdo. Dados
incluem principalmente Internet por telefone, Internet por dispositivo, radio interno e outros

opgoes:
1. Internet telefénica: conforme mostrado na Figura 3.2-1, refere-se a obtengéo de dados diferenciais através do

rede do dispositivo onde o software esta localizado. Os dados sao adquiridos de um servidor especificado

endereco de acordo com um determinado protocolo e, em seguida, transmitido ao dispositivo através do software

[« ] —]
conexao de comunicagéo para calculos de alta precisdo. Clique em a direita de CORS

para inserir as configuragbes CORS, conforme indicado na Figura 3.2-2. Aqui, vocé pode selecionar, editar diretamente ou
exclua os servidores CORS existentes ou adicione manualmente o servidor CORS, conforme mostrado na Figura 3.2-3. Depois de

configurando corretamente o enderego do servidor, recupere a lista de pontos de montagem, conforme mostrado na Figura 3.2-4,
e

selecione o ponto de montagem correspondente para obter dados diferenciais. Clique em "Start," e se

esta correta, a barra de progresso da recepgao de dados comegara a se mover. Se a barra de progresso mostrar

sem dados, verifique se a configuragéo esta correta.

2. Internet do dispositivo: conforme mostrado na Figura 3.2-5, refere-se a obtengéo de dados diferenciais através de

a rede da placa SIM do dispositivo GNSS. Isso é feito de acordo com um determinado protocolo de
enderecgo de servidor especificado para calculo de alta precisdo. O modo de conexao envolve a transferéncia

protocolo para dados diferenciais, normalmente usando NRTIP, cliente TCP, etc. Insira o servidor IP, porta,

nome de usuario e senha. A rede SIM é uma rede dedicada e os parametros APN precisam ser

configurado, conforme mostrado na Figura 3.2-6. As configuragdes CORS sao semelhantes as configuragdes da Internet
telefénica. Depois de

configurando corretamente o enderego do servidor, recupere a lista de pontos de montagem e selecione o
ponto de montagem para obter dados diferenciais. Os pontos de montagem podem ser obtidos através da rede do dispositivo,
ou se um celular tiver rede, também pode ser obtido através da rede correspondente de

o celular.
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3. Radio Interno: Conforme mostrado na Figura 3.2-7, refere-se a obtencéo de dados diferenciais através do
radio integrado do dispositivo GNSS. De acordo com um determinado protocolo e frequéncia, o dispositivo

recebe dados diferenciais do radio para calculos de alta precisdo. Neste caso, € necessario

certifique-se de que o protocolo e a frequéncia do radio integrado correspondam aos do radio transmissor para

recebe os dados de radio normalmente. Se a frequéncia do canal n&o corresponder ao canal

frequéncia do radio transmissor, vocé pode clicar em "Set Radio Frequency" para modificar a frequéncia
correspondente a cada canal do radio, conforme figura 3.2-8.
4, XLINK: Conforme mostrado na Figura 3.2-9, & um sistema de encaminhamento diferencial construido no CORS

rede de Qianxun/Sixents/China Mobile. Depois de configurar o link de dados XLINK, o dispositivo pode
acessa os dados diferenciais normalmente desde que possa se conectar a Internet, sem a necessidade de
0 usuario insira manualmente as informagoes da conta CORS.

Nota: Cada link de dados tem o prompt de alteragcao de coordenadas da linha de base habilitado por padrao. Este é

porque receber sinais incorretos da estacdo base pode levar a coordenadas imprecisas, € €

recomendado verificar e confirmar.

&« Rover mode settings < CORS server manager = Server Address

Basic Information AN 1 b Name L r J
Cutoff angle [ 5 | ¢ 120728381 por 6060 P ( 120.77.83.81 ]
Aak [ o ] User Name . Password ****** & Port [ 2010 ]
Record raw data User [ user ]
Base Coordinates Change Alert Password [ saee }
Data link [ Phone Internet ]

Connect mode [ NTRIP

CORS Settings

il

Name [ b }
User [ i }
Password f . }

MountPoint Settings

AA_732243660000

MountPoint 387

Receive data 869 bytes/s

Figura 3.2-1
Figura 3.2-2
Figura 3.2-3
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» MountPoint v &« Rover mode settings < Operator Manager

AA_Z32243660000387 ] Basic Information
Cut-off angle [ 5 }

AA_Z32243660000387 (]
AGE [ 60 ]
BZLznzz2022
Record raw data
CUGS9 )
Base Coordinates Change Alert
CuGzX Data link [ Device Internet J
SDO32 APN Settings =
Operator [ Auto J

YJP_110100_YUANDA

Connect Options

YJP_120100_JINTONG
Connect mode [ NTRIP }

YJP_120100_SITONG CORS Settings

YIP_120100_TIANJIN Name [r ]

YJP_120100_WUQING User [ UsEr J
P Pave

YJP_120100_XIQING assword { )
MountPoint Settings

YIP_152500_TAIPUSI :
MountPoint | RTCM32 > ]

X 1
Ar210100. BAKESRL) Phone internet access

YJP_210100_FAKU

Figura 3.2-4
Figura 3.2-5
Figura 3.2-6

&« Rover mode settings & Set Radio Frequency & Rover mode settings

Basic Information Channell [ 463125 [ Basic Information
Cut-off angle [ 10 ] Channel2 [ 464125 } Cut-off angle [ 10 ]
AR 60 | channeis (465125 | B8 60 ]
Record raw data Channeld [ 466125 ] Record raw data
Base Coordinates Change Alert Channel5 [ 463.675 1 Base Coordinates Change Alert
Data link [ Internal Radio ] Channels [ 464.625 l Data link [ XLINK ]
Channel K ] chamner  [(a65.625 N AFH settings S
- (0] t
Frequency [ 463125 ] Channel8 [ A66.625 ] peraior [ ]
Protocol Trmlalc Ch o [463 375 ] Name { ]
4505(9600) anna : [ |
User
Password [ ]
Channelll | 465.375 )
Channeli2 [ 466.375 ]
Channel13 [ 263.875 ]
Channeltd | 464.875 J
Channells | 465.875 )
f 1

Fre Start Interval
ADVANCED APPLY ADVANCED APPLY

Figura 3.2-7
Figura 3.2-8
Figura 3.2-9
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3.3 Base

Clique em "Device" -> "Base", conforme mostrado na Figura 3.3-1. Esta fungéo permite que o dispositivo GNSS

atua como uma estagao base, enviando dados de informagoes de satélite de uma determinada maneira para fornecer alta precisao

condicOes de calculo para a estagdo moével receptora. A estacao principal como estagcao base precisa definir

parametros como condigdes de inicializagdo, modo de inicializagdo e parametros de transmissao de dados.

Nota: Durante o periodo de inicializagdo da estacao base, o dispositivo ndo pode se mover; caso contrario,

pode causar erros nas coordenadas calculadas pela estacdo mével.

As condigdes de inicializagao incluem parametros como ID da estagao base, formato de dados diferenciais,

angulo da mascara de elevagéo, limite PDOP, etc. Clique em "Advanced," conforme mostrado na Figura 3.3-2, para configurar
parametros como angulo da mascara de elevagéao e limite PDOP. Os formatos de dados diferenciais incluem

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

O modo de inicializagao inclui o uso de uma coordenada de ponto unico e a especificagdo da estagao base

coordenada:

1. Usando uma coordenada de ponto unico: Isso significa que o dispositivo GNSS produz diferencial

transmite dados com base na posigao atual (com baixa precisdo) como coordenada de inicializagao;

2, Especificando as coordenadas da estagao base: Isso envolve o usuario especificando as coordenadas

com base no local onde o dispositivo esta configurado. O usuario pré-conhece as coordenadas desta posigéao,
e essas coordenadas sao usadas como coordenadas de inicializagao para a saida de dados de transmisséo diferenciais.

grl]i1que para medir um ponto ou clique em (4= para medir um ponto em tempo real ou selecionar uma coordenada

valor da biblioteca de pontos de coordenadas, conforme mostrado na Figura 3.3-3.

A transmissao de dados envolve principalmente como a estagao base, apos a inicializagao, emite os dados diferenciais
para a estacdo moével receber e usar. Os principais métodos incluem Dispositivo Internet, Interno
Radio, radio externo, etc. As configuragdes sdo semelhantes as da estacdo mével, com o seguinte

diferencgas:

1. O Radio Interno tem uma poténcia de transmissao, e quanto maior a poténcia de transmissao,

aumenta o alcance efetivo, mas também consome mais energia;

2. Para o protocolo Device Internet NTRIP, a estacdo base define a base de transmisséao inicial
ponto de acesso da estagao, conforme mostrado na Figura 3.3-1, enquanto a estagao movel obtém uma lista de pontos de

montagem
e seleciona o ponto de montagem da estag¢ao base correspondente para conexao;
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3. A estacdo base usa um radio externo para transmissao diferencial de dados, conforme mostrado na Figura

3.3-4. A taxa de transmissao deve corresponder a do radio externo conectado;

4. As configuracdes CORS referem-se a configuragéo correspondente do link de dados da estagdo movel

Base mode settings &« Satellites System

Base ID [ 66 ] Cut-off angle [ 10 ]

I

Start up mode PDOP imit [ 3.0 J

@ Use Current O Input Base
Coordinates Coordinates GPS

Base station parameters

GLONASS
Diff mode [ RTCM32 ]
BEIDOU
Record raw data
GALILEO
Data link [ Device Internet ]
— SBAS
APN Settings H=]
Operator [ Auto } Qzss
CORS Settings H=] IRNSS
Name [ b }
Base access [ RTCM32 }
point
Password [ LR }

Figura 3.3-1
Figura 3.3-2
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<« Base mode settings <« Base mode settings
Base ID [ 66 ] Base ID [ 66 ]
Use Current Input Base Use Current Input Base
¢ Coardinates e Coordlnates O Coordinates @® anrdinates
HEEEAIIN A g 5 Base station coordinates g H=]
Latitude [ 23°09'53.954073" | Pr——
North [ 25629227744 J
Longitude [(13°25'53 ]
East [ 4417729796 J
Altitude [ 234687 ] [ |
- Height 23.4687
Coordinates @® BLH ONez i
Type Coordinates O BLH ® NEZ
Antenna 1.8m,Pole Height Type
Parameters Antenna $iéier Bl Tl
Base station parameters Parameters -8m,Pole Height

Diff mode [ RTCM32 I Base station parameters
Diff mode [ rTCM32 ]

Record raw data

Data link [ Internal Radio ] Record raw data

Channel E ] Data link | External Radio ]
Frequency [ 463.375 ] Baud Rate [ 115200 ]
Protocol [ Trimmark Il ]

Power [ High ]

SET RADIO FREQUENCY

Figura 3.3-3
Figura 3.3-4

3.4 Estatico

Clique em "Instruments" -> "Static", conforme mostrado na Figura 3.4-1. Este recurso foi projetado para armazenar o
dados brutos de observagao do satélite do dispositivo GNSS em um arquivo de disco designado, gravando
dados observacionais durante um periodo para uso posterior com software de pds-processamento estatico para calcular alta-
coordenadas de precisdo. Normalmente é usado para coleta de pontos de controle. Para iniciar o modo estatico, vocé
precisa definir o nome do ponto para o arquivo estatico, bem como condi¢des para gravagao, como limite PDOP,

angulo de corte de elevagéo, intervalo de coleta, pardmetros da antena e formato de arquivo, etc., conforme mostrado em

Figura 3.4-2.

Clique em "Start" para iniciar a coleta estatica, conforme mostrado na Figura 3.4-3, e clique em "Stop" para finalizar a coleta
estatica

. No status, informag¢des como status do registro, horario de inicio, numero de épocas e registro

0 nome do arquivo é exibido.

Nota: Durante a gravagao estatica, o movimento do dispositivo ndo & permitido, pois pode resultar em imprecisdes

nas coordenadas calculadas durante o pos-processamento.
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&~ Static mode settings & Static mode settings G Static mode settings

Options Settings

Options Settings Options Settings
Name z
Name ( 232366861004969 | Name [ Z32366861004969 |
PoOP i
PDOPlimit [ 3.0 | pPooplmit [ 3.0 B otonge o )
Cuiftangle (10 | Cutoftangle [ 10 -
Collection Collection Observation
N Sumir
Interval [ i ] Interval [ i ] Hitie
Observation - Obs = File Format
time [ 30min } time GNSS j Execute after Switeh 1o Rove
) i | completion 2R Y
Execute after : Exet Antenna
completion L SWIEh0Roer ] oon ey ) e
Height
Antenna Parameters - Antenna
RINEX304 Measurement
Antenna [ ] Ante Tyie
Measured 1.8 Mez ) -
Height Heic RINEX305 Antenna Height
Antenna Antenna
Measurement [ Vertical height ] Measurement [ Vertical height v ‘ Record Status
Type Type
Start Time
Antenna Height | 1.86 Antenna Height | 1.86
9
End Time 20 319
e )
Epoch number ]
Record Status [ Non static mode ] Record Status [ Non static mode ]
Record file
Start Time | | startTime | ]
End Ticg 1 | T i | 29min
Figura 3.4-1
Figura 3.4-2
Figura 3.4-3

3.5 Deteccao de precisao

Clique em "Instruments" -> "Accuracy Detection", conforme mostrado nas Figuras 3.5-1, 3.5-2 e 3.5-3. Este
envolve o uso da fungédo de medi¢cao de navegacao inercial para coletar dados de inclinagao
pontos de medigdo em um local fixo. Calcula as diferengas maximas de coordenadas entre
coletou pontos para avaliar a precisdo do dispositivo ao utilizar a navegacgéo inercial

funcido de medicao.

Nota: Esta funcao s6 pode ser usada quando o instrumento tiver alcangado uma solugao fixa e

a convergéncia da navegacao inercial esta concluida.
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& Accuracy detection &« Accuracy detection < Accuracy detection

:Zf;;? ’ 1.86(Pole Height1.8m) g:;;‘?a 1.86(Pole Height1.8m) thall 1.86(Pole Height1.8m)
GNSS:FIXED(Finit)[1] HR:0.005 VR:0.013 GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.013 GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.013
INS:(1.01,141.42) Inertial Navigation Initialization L“;f:gf{i-jonﬂlﬂerﬂal navigation convergence L’:iﬂ'&iggoq-“)'”e’“a' nagetion onverarnos
Progress:........0/20 Progress:.......13/20 Prggresst....... 20120
Accuracy test results

A Planar maximum 0.018m

A Maximum elevation 0.0177m

Maximum inclination angle 33.64°

Min N 2563019.873m Max N 2563019.889m
Min E 441762,343m Max E 411762,367m
Min H 40.558m Max H 40.575m

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

3.6 Calibracao da haste

Clique em "Device" -> "Calibrate Sensor", conforme mostrado nas Figuras 3.6-1, 3.6-2 e 3.6-3. Se

a verificagdo de precisao revela resultados ruins, vocé pode usar a fungéo de calibragdo do polo de colimagao para corrigir

os erros de medicao causados pelas mudangas de curvatura do pdlo.

A calibracao do pélo precisa ser realizada apenas uma vez para o mesmo instrumento e o mesmo pélo.

Cada dispositivo é calibrado antes de sair da fabrica e se 0 emparelhamento permanecer inalterado, existe

nao ha necessidade de realizar a calibragao do polo
novamente.
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«— Calibrate Sensor

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

GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.013

INS:(3.84,-119.45)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
Figura 3.6-2
Figura 3.6-3

“— Calibrate Sensor

Antenna .
Height 1.86(Pole Height1.8m)

GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.012

INS:(3.04,306.52)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.

& Calibrate Sensor

Antenna s
Height 1.86(Pole Height1.8m)

GNSS:FIXED(Ready)[1] HR:0.005 VR:0.012

INS:(4.16,155.16)Inertial navigation convergence
completed

Progress: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.

3.7 Informac¢des do dispositivo

Clique em "Device" -> "Device Information”, conforme mostrado na Figura 3.7. Aqui vocé pode visualizar
informacgdes sobre o dispositivo GNSS, incluindo seu modo de operagao, nimero de série do dispositivo, firmware

, status da bateria, tempo de expiragao, sistemas de satélite, parametros de antena e muito mais.

33



Especificagdo do Software SphereFix

Details

Basic Information

2~
b

Working Mode Rover
Device Serial no W53526864000005
Firmware T86-FMW3.1.480.2312.1
Version 848
g:gi::k Phone Internet
Battery Power 60%
Expiry date 20240125
IMEI 865818051847373

Satellites System

I

" Enable GPS Enable
Enable BEIDOU Enable
Enable
GLONASS Enable
Enable GALILEO Enable

I

Antenna Parameters

Antenna Type T86-K5T10
Radius Omm
SHMP Offset 0mm
L1 Offset Omm
L2 Offset Omm

OK

Figura 3.7

3.8 Configuragdes do
dispositivo

Clique em "Device" -> "Device Settings", conforme mostrado na Figura 3.8-1. Aqui vocé pode escolher
frequéncia de saida de dados de posicionamento e navegacgao inercial, alterna a voz do dispositivo e alterna o
Modo WIFI. Ao operar como cliente, vocé pode se conectar a um hotspot externo para acessar o

, conforme ilustrado na Figura 3.8-2. (Observacgao: o dispositivo atualmente suporta apenas 2.4G externo

pontos de
acesso.)

Cliqgue em "Factory Reset" para restaurar as configuragdes de fabrica do
dispositivo.

Clique em "VPN Settings" para inserir as configuragoes de VPN. ZXVPN pode estabelecer uma rede local virtual,

conectando o dispositivo ao servidor. Isso permite suporte técnico e servicos remotos através de
Acesso WEBUI em segundo plano. Antes de se conectar ao servidor ZXVPN, o proprio dispositivo deve

tem acesso a Internet (insira um cartdo SIM ou conecte-se a um hotspot externo). Clique em "Default," conforme mostrado

na Figura 3.8-3 e clique em "Apply."
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< Device Settings Device Settings VPN Setting

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

Tilt Survey Tilt Survey APN Settings =]

;Srzgic;rnzt;tput [ 5HZ ] ﬁzr;zc;rn(;:tput [ 5HZ } Operator [ Auto ]

Positioning Positioning VEN

dataoutput | 1HZ ] dataoutput [ 1HZ | gl

frequency frequency

Voice Voice IP [ zxvpn.devecent.com ]

Base Coordinates Change Alert Base Coordinates Change Alert Port [ B2 ]

Factory Reset Factory Reset Name [ TEST ]
User zZXvpn

VPN VPN [ P ]
PaSSWOI’d ----------

WIFI Connect L WIFI hotspot ] WIFI Connect [ Client } ~— [ l

U Z232366861004969

Ser [ 6 ] User [ i } Network Status [ Disable ]
Password [ ] Password [ -------- }

P ( |

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

3.9 Reposicionamento

Clique em "Device" -> "Restart Positioning" e vocé pode limpar diretamente as efemérides da placa principal,

redefiniu 0 mecanismo de posicionamento do dispositivo GNSS, obtendo o efeito de reposicionamento.
3.10 Ativacao do dispositivo

Clique em "Device" -> "Device Activation", conforme mostrado na Figura 3.10, para visualizar o serial do dispositivo

numero e data de validade. Se o dispositivo GNSS expirou, vocé pode obter o codigo de registro

do revendedor e autorize o registro do dispositivo aqui.
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&« Device Activation

Activation Information

Device Serial no [ 232366861004969 }

Registration
Date

Enter activation code

[ 20240221 |

ra
L d
1 2 3 A B
4 5 () (6 D
7 8 9 E F
0 i Back

Device Activation

Figura 3.10
3.11 Outros

D
1. Clique em .E,L);E na barra de titulo superior do software para acessar as configuragdes de comunicagéo, como

mostrado na Figura 3.1-5.

i3l na barra de titulo superior do software para inserir as configuragoes da estagdo movel, conforme

2, Clique emz
mostrado em

Figura 3.2-1.

3. Clique no botao "Advanced" no canto inferior esquerdo da estacdo moével, estacdo base ou
modo estatico, entrando nas configuragdes avangadas, conforme mostrado na Figura 3.3-2. Use os botdes para ativar ou
desativa os sistemas de satélite do dispositivo GNSS.

2t S:40) ) - - .
4 . Clique em na barra de titulo superior do software para visualizar o posicionamento de saida do
dispositivo
, informagdes da estacao base e informagdes do mapa estelar, conforme mostrado na Figura 3.11-1, Figura
3.11-2, Figura 3.11-3 e Figura 3.11-4. Como os dados diferenciais nao transmitem a antena
da estacao base e transmite apenas as coordenadas do centro de fase da estacao base
, para obter as coordenadas de solo correspondentes a inicializagdo da estagao base, vocé pode

insira os parametros da antena correspondentes a estacao base.
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Position Information

I

Position Information  Base Information € Information Base Ir
FIXED AGE: 1 Base ID

HRMS VRMS Base Latitude
North ( 2563014.289 ] Hase Longitude
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4.
Levantamento

No menu do software, clique no "Survey" correspondente, conforme mostrado na Figura 4-1. A pesquisa
incluem levantamento de ponto, levantamento detalhado, levantamento de ponto de controle, CAD, stakeout de ponto, linha

stakeout, stakeout de estradas e muito mais.

FIXED H:0.006 T | 4 540
AGE1 vo.ou B v

N23°09'56.9313" E113°25'53.6853"
H18.189 BaseDis:43.411

& ° &

Point Survey  Detail Survey  control point

B, = @F

CAD Draw  CAD Stakeout Point Stakeout

¢ & =

Line Stakeout Elevation Stake road
Control

A

Stop&Go Spiral Stakeout

goe

e = Q

Project Device Survey

=

Tools

Figura 4-1
No software, a secéo "Project" € usada para gerenciamento de dados do projeto e parametro
, preparacao de condi¢cdes necessarias para medi¢cdes de campo e exportagao de medicao
resultados. A secao "Device" é essencial para que o software obtenha posicoes de alta precisao. O
A secao "Survey" é a fungao principal do software, abordando questdes relacionadas ao que fazer

e como fazer isso usando coordenadas de alta precisao.

4.1 Levantamento de
pontos

Clique em "Survey" -> "Point Survey", conforme mostrado na Figura 4.1-1. Mega e armazene o local

saida do dispositivo GNSS no banco de dados de pontos de acordo com certas condigdes limitantes de precisao.

No menu Point Survey, a barra de titulo superior exibe informagdes basicas sobre a localizagao atual
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saida do dispositivo GNSS, incluindo o status atual da solucao, atraso diferencial, HRMS, VRMS,

e o numero de satélites recebidos. Abaixo da barra de titulo esta a barra de status exibindo outras informag&es importantes
informagdes e o contelido exibido podem ser definidos de acordo com as preferéncias do usuario nas configuragdes. Em

o levantamento de pontos, o padrao € exibir as coordenadas Norte, Leste, Altura e estacao base

informacoes. A area intermediaria mostra informacgdes de plotagem de dados de medicao e vocé também pode definir como

exibe mapas online.

No canto superior esquerdo da area de plotagem, o A representa a orientacdo do mapa, tornando-o

conveniente para os usuarios determinarem a dire¢gdo quando necessario. No canto inferior esquerdo da plotagem

, a escala do desenho € exibida e vocé pode clicar em Q ou Q a direita para ampliar

dentro ou fora da escala de desenho. Abaixo da area de plotagem estao as exibigdes das funcionalidades coletadas,

e esses menus funcionais também podem ser customizados nas configuragdes de acordo com a necessidade do usuario

opere rapidamente certas fungbes aqui.

No canto inferior direito da area de plotagem, o € 0 botao de disparo para iniciar
medicao e coleta. Este botdo pode ser movido para um local mais conveniente com base no

habitos do usuario. Clicar no botao inicia a fungdo de medi¢ao, conforme mostrado na Figura 4.1-2. Vocé

pode inserir um nome e codigo de ponto e clicar em ., vocé pode escolher um codigo predefinido em
, facilitando o preenchimento rapido de atributos para o recurso. Se houver muitos cédigos no
biblioteca de codigos, os caodigos usados com mais frequéncia serao exibidos no inicio para rapida visualizagdo do usuario

selecao

Abaixo da area de plotagem estao a selegao do tipo de medigao, entrada para o ponto de coordenadas

, configuracdes de altura da antena e menu de ferramentas.

Clicar em "Topo Point," conforme mostrado na Figura 4.1-3 exibira quatro tipos: Ponto Topo, Controle

Ponto, Ponto Rapido e Ponto Automatico. Vocé pode escolher o tipo de ponto correspondente para medigao

com base em suas necessidades
reais.

Clique em "Points Database" para entrar na biblioteca de pontos, conforme mostrado na Figura 4.1-4. Aqui vocé pode

visualizar informagdes sobre os pontos medidos.

Clique em para editar a altura da antena, conforme mostrado na Figura 4.1-5. As configuragdes de altura da
U antena sao

usado para subtrair a altura da antena das coordenadas do centro de fase de GNSS para obter o
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localizacao do alvo de medicao no solo. Se as informagdes da antena estiverem incorretas, vocé pode clicar em
parametros de antena para selecionar o tipo de antena correto (usado quando os dispositivos GNSS nao emitem

informacdes da antena ou ao usar uma antena externa).

Cliqgue em "Tools," conforme mostrado na Figura 4.1-6, para operar rapidamente certas fungdes do menu

com base em suas necessidades. Vocé também pode adicionar ou remover fungdes da barra de ferramentas nas configuragdes

de acordo com suas preferéncias.

Clique em {é.:’ , conforme mostrado na Figura 4.1-7, para inserir as configuragdes de medigdo. Aqui vocé pode definir

as condicoes limitantes para coleta de medi¢des, como limites de status, limites HRMS, VRMS
limites, limites PDOP, limites de atraso, etc. Vocé pode ajustar essas limitagdes com base na precisao

requisitos de suas tarefas. Definir a contagem de pontos de suavizagao calcula a média de varios pontos de posicionamento

para melhorar a preciséo.

Além disso, vocé pode definir nomes de pontos e cédigos padrado. A barra de informagdes permite

vocé pode personalizar a exibi¢do das informagdes de status, focando nos detalhes que vocé considera mais importantes,
conforme mostrado na Figura 4.1-8. A barra de ferramentas permite exibir fungdes comumente usadas para rapida e
facil acesso durante as operacgdes. Isso inclui recursos como centralizagdo automatica de medigao
pontos, alternancia do mapa, modo bussola, sele¢ao de pontos na tela, texto CAD, coordenadas

transformacao, calculo de perimetro e area, cor de fundo CAD e muito mais. Clicando em

na barra de ferramentas acionam as fung¢des correspondentes, conforme mostrado na Figura 4.1-9.

A
Clique em O para centralizar automaticamente a localizagdo atual na tela. Clique em|« | para exibir

todos os pontos de medicdo atuais na tela.

Clique ‘ f , conforme mostrado na Figura 4.1-10, para ativar/desativar a medigédo de inclinagéo.

em

Clique | [ , conforme mostrado nas Figuras 4.1-11 e 4.1-12, para escolher o mapa online desejado para
em

display.
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4.2 Medigéo com inclinagéo

A fungao IMU requer que o dispositivo tenha um maédulo de inclinagao. Dispositivos equipados com este

pode alcangar:

1. Garantir precisdo dentro de 2cm em uma faixa de inclinagao de até 60 graus;

2. O processo de calibragao é simples, exigindo apenas agitar o pélo para frente e para tras em
local;

3. Suporta calibracao de podlo para eliminar erros de medicao causados pela curvatura do poélo, como
explicado na Secéo 3.6.

~5
Clique em "Survey" -> "Point Survey" para entrar na pagina de levantamento de pontos. Clique no canto superior | f ‘
esquerdo )

para ativar a medigao de inclinagdo. Quando ligado, o icone aparece como / ], Siga as instrucdes
que aparecem, conforme mostrado na Figura 4.2-1, e insira a altura da antena (altura do poste) com base no
situacao real.

Neste ponto, o dispositivo precisa estar em uma solugéo fixa. Consulte o guia animado que

aparece, conforme mostrado na Figura 4.2-2. Agite o mastro para frente e para tras por 5 a 10 segundos e depois gire-o 90°,

e continue balangando para frente e para tras. Repita este processo até que o icone mude para :
como

mostrado na Figura 4.2-3. Agora vocé pode prosseguir com a medigao da inclinagao.
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4.3 Levantamento
detalhado

Clique em "Survey" -> "Detail Survey", conforme mostrado na Figura 4.3. Esta fungao é semelhante ao ponto

levantamento, mas sem a interface grafica do levantamento pontual, proporcionando um levantamento mais conciso e intuitivo

visualizagao das informacdes necessarias para medi¢ao e coleta de pontos. Abaixo da interface estao

entradas para o banco de dados de pontos, configuragao de medigéo e configuragao de antena.
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4.4 Ponto de controle

Clique em "Survey" -> "Control Point", conforme mostrado na Figura 4.4-1. As vezes é necessario

mede um ponto com altissima precisdo. Coletar este ponto de medig¢ao requer varios

reinicializagoes do dispositivo, com a necessidade de alcangar uma solugao fixa por um determinado periodo antes de
. Além disso, muitos pontos precisam ser coletados. Através de um determinado método de calculo,
pontos com valores significativamente desviados da média s&o excluidos e o ideal basico

sao obtidos para obter uma média com alta precisdo. Os pontos medidos desta forma tém um valor alto
nivel de garantia de precisado e nos referimos a esses pontos como pontos de controle. No ponto de controle
, a area intermediaria exibe todos os pontos de coordenadas coletados para este ponto de controle em tempo real.
Vocé pode ver a distribuigao grafica dos pontos de medigao para este ponto de controle, fornecendo uma maneira

para julgar a precisdo do ponto de controle até certo ponto. Acima do grafico estéo a biblioteca de pontos e

A configuracao da medicao, conforme mostrado na Figura 4.4-2, ndo envolve apenas a configuragao da restricao de coleta

condigdes, mas também controlando os parametros de coleta para pontos de controle, como ponto de suavizagao

contagem, intervalo de suavizagao e contagem de repeticoes.
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Apobs concluir a medigao do ponto de controle, uma pagina de resultados da medigao aparecera, como
mostrado na Figura 4.4-3. Ele exibe a analise de medi¢ao e os resultados do ponto de controle,

incluindo tempo de observacao, taxa de aprovacao e se o ponto de controle atende a precisédo
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Cliqgue em "Survey" -> "CAD", conforme mostrado na Figura 4.4-1. O CAD envolve display grafico CAD,

desenhando icones como linhas, polilinhas, arcos, poligonos e calculos graficos. Também inclui o

importagao e exportacao de graficos DXF e DWG, gerenciamento de camadas e operagdes de layout em varios

Graficos CAD.
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4.6 Stakeout de ponto

Cliqgue em "Survey" -> "Point Stakeout" entrando na biblioteca de pontos de implantagao, conforme mostrado na Figura 4.6-

1. Stakeout refere-se a encontrar a localizagdao de um ponto no local quando as coordenadas do ponto sao
conhecido. Os pontos de stakeout pendentes exibem os pontos nao piquetados e os pontos piquetados. Clicando em um apostado
permite edigéo, visualizagao de detalhes, stakeout e exclusdo, conforme mostrado na Figura 4.6-2. O
pontos de implantagéo pendentes fazem parte da biblioteca de pontos e a adi¢gdo, remogao, importagao e exportagao
para pontos piquetados sao iguais as da biblioteca de pontos. Removendo um ponto pendente
na verdade nao exclui o ponto da biblioteca de pontos. A stakeout também pode ser realizada por
selecionando pontos dos pontos coordenados (todos os pontos na biblioteca de pontos coordenados). Depois de

selecionando pontos para stakeout, entre na interface de stakeout, conforme mostrado na Figura 4.6-3.

Clique ‘{:} para inserir a configuragdo de implantagéo, conforme mostrado na Figura 4.6-4. Aqui vocé pode definir
em ~ parametros

como alcance de alerta, tolerancia de implantacao e escolha do azimute de referéncia de acordo com

diregdes cardeais (leste, sul, oeste, norte) ou diregdes relativas (frente, tras, esquerda, direita).

Além disso, vocé pode configurar comandos de voz.
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O layout do menu de implantagéo é semelhante ao menu de levantamento de pontos, com algumas diferengas.

A barra de status exibe os valores de desvio nas dire¢des leste, sul, oeste e norte do

alvo. A bussola esta alinhada com a posicao atual. Além do tipo de medicao,

biblioteca de pontos de coordenadas, altura da antena e ferramentas na parte inferior da area de desenho, também ha

fungdes como stakeout do ponto mais proximo, stakeout do ponto anterior e stakeout do proximo ponto.,

Clique em "Nearest," conforme mostrado na Figura 4.6-5, para piquetar o ponto mais

proximo.
Clique , conforme mostrado na Figura 4.6-6, para adicionar manualmente pontos de implantagéo a
em - qualquer momento.

Se quiser atingir o ponto alvo mais rapidamente:

Para usuarios com bom senso de diregdo que conseguem distinguir entre leste, sul, oeste e
norte em trabalho de campo em tempo real, vocé pode observar diretamente a conexao continua entre o
ponto de localizac&o atual e o ponto alvo na exibicdo da bussola de implantagdo. Caminhe na direcao
indicado para atingir o ponto alvo. Consulte a Figura 4.6-3, onde caminhar para sudoeste levara ao

ponto alvo Pt4.

Se o usuario tiver dificuldade em distinguir entre leste, sul, oeste e norte, vocé pode confiar em

a seta de orientacao no local atual. A seta aponta na mesma dire¢cao do controlador

quando é plano. Conforme mostrado na Figura 4.6-3, se o controlador apontar para o sul, gire o controlador até

se alinha com a linha que conecta o ponto atual e o ponto de destino. Uma vez alinhado, siga

a direcao indicada pelo controlador para atingir o ponto alvo.
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& Points Database — Points Database & .FIXED : .3}‘ 352 i
Point Library Point Library Stakeout point
Q Input name or code Q =

— » 53.325m 78.503m 0.728m

Name North East Height East Height

‘;ﬂ 2562960.967 441716320 17.074 N
[Br2 2562936.491  441707.220 16931 N 2562936.491 | 441707.220 16931 | N
[Hr3  2562917.758 441787.826 17.334 N [_25629‘]7.758 441787.826|‘|7.:’:_34 N o
‘pll 2563014.288 441794.819 | 18121 N (z Edit 121 N g i
| . o
‘pS 12563103.008 441789.162 19.354 N ® Details 54N *p10 _Distancé:94.90m
6 2563154.803 441670.117 [19.385| N ‘ N @
‘p " L P Stakeout 5*
‘p? 2563148178 441558.261 19.432 N [> pi 2 N s
Delete —
‘pS 2563064.214 441632112 18.656 N £ 56N rm
‘p‘) 2563061.444 | 441676.895 18.892 N 2563061444 441676.895 18.892 N ”Gl
‘mo 2563003.172 | 441718.554 18.248 N ‘p10 2563003.172 | 441718.554 18.248 N, )
‘p'ﬂ 2563014.289 441794.820 18129 N ‘p11 2563014.289 441794.820 18129 | N QJ
*p3 g ‘
)
e

ke

® | T
IMPORT | LIBRARY IMPORT | LIBRARY .
Topo Point |Point Li

Figura 4.6-1
Figura 4.6-2
Figura 4.6-3

) . H0.006 T il e S:42
&« Display Information <« .E'G)SED v:o,msg‘!ilil < o i

Information

Topo Point Toolbars ¢ e v - 4 o ' e
i .
Name { Stakeout point ] » 0.001Tm 0.004m 1.799m
Code [ None ]
Prompt [ \ )
1 |

Range(m) U——I |
Automatic Stakeout Latest Point — e Add Stake Point
Automatically marked as staked 5 %

points N S Name p2

t 9 [ 0.02 ] > Coordinates Local
( ) 210 %
erro ~E ype Coordinate

Display
formation _LName } N [
Stakeout 240
North(E,W,N,S
croence  [NOMEWNS V] |, T E——
Voice broadcast Height :
w.
) CANCEL STAKEQUT
9 0
/ 330
1
Distance:0.004m

20m
————
Topo Point |Point Library

Figura 4.6-4
Figura 4.6-5
Figura 4.6-6
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4.7 Stakeout de linha

Clique em "Survey" -> "Line Stakeout", conforme mostrado na Figura 4.7-1, para entrar no menu de stakeout de linha.
A stakeout de linha envolve pegar linhas retas pré-projetadas armazenadas em um banco de dados de linhas e piqueta-las
em campo. Vocé pode piquetar a linha reta em tempo real para distancias, deslocamentos, altura
diferencas e muito mais. Além disso, vocé pode dividir a linha reta em pontos em intervalos regulares

e demarque cada ponto individualmente.

Para gerenciamento de banco de dados de linha, vocé pode adicionar, editar ou excluir dados de linha. Para criar uma nova
reta

, conforme mostrado na Figura 4.7-2, insira o nome da linha e defina as coordenadas inicial e final.

Crie a linha reta usando a quilometragem, o azimute e o comprimento do ponto inicial.
Selecione a lista de linhas para editar, inserir, excluir ou piquetar a linha reta, conforme mostrado na Figura 4.7-3

Cliqgue em "OK" para inserir a configuragéo de stakeout de linha, conforme mostrado na Figura 4.7-4. VVocé pode escolher
se deve ser implantada ponto por ponto ou com base em dados de segao transversal. Se vocé escolher ponto a ponto,
vocé precisa definir o método de célculo, seja pelo nimero inteiro da estagao ou pela distancia completa da estagao,

o intervalo de distancia e se deve piquetar automaticamente o ponto mais préximo.

Clique em "OK" para entrar no menu de stakeout de linha, conforme mostrado na Figura 4.7-5, onde vocé pode piquetar

0 ponto mais proximo, o ponto anterior, o proximo ponto, etc., através do menu.

Piquetar pontos ponto a ponto as vezes requer piquetar pontos além do

calculados. Para piquetar um ponto especifico especificando a quilometragem e o deslocamento, clique em‘ @ | para
— adicionar

stakeout conforme mostrado na Figura 4.7-6.
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& Lines Database - Line parameters & Lines Database [~]

1 L1 Name [ L2 ] 1 L
Mile... 0.000 azi.. 346°35'35" Mile... 0.000 azi..  346°35'35"
D 199266 D 19928 Start Station [ 0 | o s 3D 19928
Start Point+End
Input Type Point
- == Mile... azi...
Set Start Point g H=Io) 0 - 30
Name [ p2 ]
North [ 2562936.491 ]
East | 44170722 |
Height [ 16931 J
Set End Point Q = ¢
o= LA
Name [ ]
North [ 2563148.178 ]
East [ 441558.261 J
Height [ 19432 |

Add parallel line

Figura 4.7-1
Figura 4.7-2
Figura 4.7-3
. FIXED H0006 Y ||l 4 S40
& Stakeout Settings <« 0. iy ﬁl ; & g i
. Calculate
Setting out by pile by coordinate b ) ;
VAR f A stake Mode| L offet
Automatic Stakeout Latest Point ? 9
77.797m 87.603m 0. distance
Target station 0
d [ Mileage [ 0 }
Range [ 0.000-258.844
Offset [0 ]

Stakeout by station
number

Spacing(m) { 20

Calculate Mode

Add the lofting coordinates to the
coordinate point library

&
OK Cancel

Figura 4.7-4
Figura 4.7-5
Figura 4.7-6
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4.8 Controle de elevagao

Clique em "Survey" -> "Elevation Control" para entrar na biblioteca de superficie, conforme mostrado na Figura 4.8-1.

O piqueteamento de superficie envolve o piquetamento de superficies projetadas registradas na biblioteca de superficies para uso
no local

, permitindo stakeout em tempo real para operagdes de corte e aterro, entre outras aplicagdes.

O gerenciamento da biblioteca de superficie permite adicionar, editar, excluir e importar dados de superficie.
Para criar uma nova superficie, conforme mostrado nas Figuras 4.8-2 e 4.8-3, escolha o tipo de dados e crie ou

importe o arquivo de dados de superficie
adequadamente.

Assim que uma superficie for selecionada na lista, conforme mostrado na Figura 4.8-4, clique em "OK" para inserir o

stakeout de superficie, representada na Figura 4.8-5.

[
para(ﬁ*fserlr a configuracao de stakeout, conforme mostrado na Figura 4.8-6. Além da medigao

configliracdo, configuracdo da barra de informacdes e configuracdo da barra de ferramentas
semelhantes as da medigao de ponto, vocé pode
configure também opg¢des como ocultar a malha triangular e elevar a superficie de referéncia.

= Elevation Control & Elevation Control Settings € Import File

0 Name M1 Data Type [ Triangulation ] B Internal Storage/SphereFix/Import
D Type Triangulation Name [ M2 ]
Point Coordinates g EE
Name [ p4d ]
X1 [ 2563014.288 )
vl [ 441794.819 ]
ht [ 18.121 ]
Point Coordinates 9, EE] Triangulation
File(*.SJW,*.XML,* DXF)
Name l p5 ] . i
Elevation file(*.TIN)

x2 [ 2563103.008 ]
y2 [ 441789162 ]
h2 [ 19.354 ]
Point Coordinates Q EE
Name [ pe ]
X3 [ 2563154.803 ]
v3 [ 4mer0117 ]
h3 [ 19.385 ]

Figura 4.8-1

Figura 4.8-2

Figura 4.8-3
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. H:0.006 | S:44 . .
<« Elevation Control & .:(I;)gED ool é"i“ ,f‘}‘ o i < Display Information

0

Name M1 Target:M2 Height:16.304 Information bar Toolbars
@ N:2563014.291 E:441794.824
Type  Triangulation Fill.? Design Elevation:? Solution Limit [ FIXED ]
Name A HRMS Limit [ 0.050 J
O Type R VRMS Limit [ 0100 ]
&) PDOP limit [ 3.000 ]
a6 AGELimt [ 5 ]

Allow same point name

Point Name [ 1 ]
p5 Increment
Default Code { same as last point ]
Average GPS [ 5 ]
*p? Count
Hide Triangles
1B Vertical Offset [ 0 ]
*pl0
*pl ‘_

2
- )

34m
f—
P Topo Point |Point Library 1.8m Tools

Figura 4.8-4
Figura 4.8-5
Figura 4.8-6

4.9 Stakeout de via

Clique em "Survey" -> "Stake Road" para entrar na biblioteca de estradas, conforme mostrado na Figura 4.9-1. A estrada

envolve projetar um arquivo de rota com base em elementos como alinhamentos de estradas,
curvas verticais, quebras, se¢des transversais padrao, zonas livres, alargamentos e inclinagdes. Com o

arquivo de rota projetado e posicionamento de satélite GNSS, diversas aplicagdes relacionadas ao alinhamento de estradas,
coleta de dados de segdes transversais e outras tarefas na construgéo e levantamento de estradas podem ser realizadas.

Isto € adequado para levantamento e coleta de dados para varios niveis de estradas, ferrovias e outros

projetos lineares, bem como para tarefas como construgao e aceitagao de alinhamentos rodoviarios.

Para facilitar a edicéo do projeto de estradas, o software suporta a importagao de estradas em varios formatos, como

mostrado na Figura 4.9-2.

Projeto de estrada, conforme mostrado na Figura 4.9-3. Os elementos do projeto da estrada incluem curvas horizontais,
curvas verticais, quebras de corrente, secdes transversais padrao e inclinagdes. A sec¢ao transversal padrao

inclui dados de superelevagao e alargamento dos blocos de segao transversal.

1. Projeto de curva horizontal: conforme mostrado na Figura 4.9-4. A curva horizontal € a linha central

da estrada, representando o alinhamento geral da estrada. Métodos para projetar curvas horizontais
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inclui o método do elemento, o método da intersegédo e o método das coordenadas. Todas as estradas sdo compostas
de pontos iniciais de estradas, linhas retas, curvas de transicao e curvas circulares. O método do elemento
envolve inserir diretamente os elementos da estrada, onde o ponto de partida inclui o inicio
quilometragem e coordenadas, a linha reta inclui o rumo inicial e o comprimento do elemento, o
curva de transig¢ao inclui o rumo inicial, o raio e o comprimento do ponto inicial até

ponto final e a curva circular inclui o rumo inicial, o raio e o comprimento. No elemento

, 0 rumo final de um elemento é geralmente igual ao rumo inicial do préximo

elemento, e o raio que conecta a curva de transigao a linha reta tem um valor infinito. O
raio que conecta a curva de transicao a curva circular é igual ao raio do circulo. O

calcula a combinagao de elementos de projeto de estrada através das coordenadas de

pontos de controle, o comprimento das curvas de transi¢gdo correspondentes aos pontos de controle, parametros de
curvas de transigao e raio do circulo usando um determinado algoritmo. O método de coordenadas calcula o
combinagédo de elementos de desenho de estrada através das coordenadas de pontos na estrada e do raio de
arcos circulares antes de cada ponto coordenado, usando um algoritmo especifico. Estradas geradas pelo

possui apenas pontos iniciais, linhas retas e arcos circulares, formando um

estrada sem curvas de transigdo.

2.Projeto de curva vertical: conforme mostrado na Figura 4.9-5. A curva vertical representa a elevagao
mudancas na linha central da estrada em varios quildmetros. E a altura projetada da linha central
da estrada, e requer a insercao das elevagdes correspondentes a varios quildometros da estrada

pontos de mudancga de inclinagao e os raios dos arcos circulares correspondentes dos pontos de mudanca de inclinagédo. O

calcula os valores de elevagao da estrada em varios quilémetros com base neste projeto

elementos.

3. Projeto da lacuna: conforme mostrado na Figura 4.9-6. Durante o processo de projeto de estradas, existem situagdes
onde uma estrada pré-projetada ndo pode ser construida devido a condi¢des de construgado desfavoraveis ou altas
custos. Nesses casos, torna-se necessario fazer modificagdes locais no desenho da estrada. Depois de
modificando a estrada, a estrada pode ficar mais longa ou mais curta. Para garantir que os dados de quilometragem do projeto
apo6s a modificagdo permanecer inalterada, o recurso de intervalo é usado, que pode ser um intervalo longo ou

um pequeno intervalo. Um novo valor de quilometragem é iniciado em um determinado ponto de quilometragem, mantendo os
dados de quilometragem apos

este ponto inalterado.

4. Dimensionamento de secgao transversal padrdo: Conforme mostrado na Figura 4.9-7. Na construcéo de estradas real, o

linha central da estrada € apenas a dire¢ao planejada da estrada, e a estrada real inclui varios

secoes para faixas motorizadas, faixas ndao motorizadas, cinturdes verdes, calgadas, etc. Essas sec¢bes sao
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projetado coletivamente com parametros como largura e inclinagdo, chamados de cruz padrao-
. Na construgao de estradas reais, devido as condigdes ambientais, muitas vezes € impossivel construir
de acordo com a secéo padrdo. As vezes, uma sec¢éo pode precisar ser ampliada ou estreita em
determinado ponto, ou devido a curvatura excessiva da estrada, a inclinagao pode precisar ser aumentada em determinado
localizagao por motivos de segurancga. Aqui, parametros para superelevagéo e alargamento da seg¢ao
blocos sao definidos. A superelevagao e o alargamento sao definidos com base nas necessidades de cada bloco, acrescentando

alteragbes na quilometragem conforme
necessario.

5. Projeto de Inclinagdo: Conforme mostrado na Figura 4.9-8. No proprio processo de construgao de estradas, além de
construcgao da estrada principal, a estrada pode passar por terrenos com diferencas de elevagao significativas,

como montanhas ou lagos. Se cortar uma montanha causar o colapso da montanha e

danificar a estrada, é necessario construir taludes para a montanha e aterro conforme

certas normas para proteger a estrada.

Ap0s a estrada ser projetada com os elementos acima, ela se torna um projeto de estrada completo.
As vezes, diferentes unidades de construgéo precisam apenas de pecas basicas e podem nao ter todos os dados de projeto.
Os usuarios podem projetar com base nas necessidades reais do projeto. Uma vez projetada a estrada, ela podera ser usada para

construgdo usando o arquivo de projeto de
estrada.

Stakeout de Estrada: Realizagao de operagdes de construgao com base no arquivo de rota projetada, conforme

mostrado na Figura 4.9-9. Clique em "Apply," conforme mostrado na Figura 4.9-10, para acessar o menu de stakeout e

operacOes semelhantes a implantag&o de pontos e implantagdo de linhas. Clique no canto inferior direito, como
em

mostrado na Figura 4.9-11, para visualizar diagramas transversais de construgdo de estradas.

e

Clique 1‘\\‘2\ , conforme mostrado na Figura 4.9-12, para alternar para outros modos de implantagao, incluindo ponto por-
em b

stakeout de pontos, stakeout de estradas, stakeout de segao transversal e outras operagdes relacionadas a stakeout de

estradas

A medicao de secéo transversal envolve a coleta de dados de elevagdo em determinados intervalos de quilometragem
ao longo do percurso rodoviario e seu entorno. Esses dados séo usados para trabalhos de levantamento preliminar na estrada

construgao, calculo de volumes de terraplenagem e avaliagado de custos de construgao.
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1 S24
Intersection method
/storage/emulated/0/SphereFix/Project/test//
Data/S2-4.

rpm
F

e Import File

@ nternal Storage/SphereFix/Import

R
— Road file(*.rpm)

Spiral surface table(Intersection
method)(*csv,*txt)

Spiral surface table(Intersection
method)(* xls, " xlsx)

Road file(*.RE,".LE," RP,".REC)

SOUTH Road
file(*.ip,*.dy,"rod,*road)

Hi-Target Road file(*.SEC,*PHI)
CHC Road file(*.ROD)

PM Road file(*.PM)

Coordinates file(Coordinate
Element method)

AutoCAD format(*.dxf)

LandXML file(*.xml)

GoogleEarth file
format(*.kml,kmz)

Figura 4.9-1
Figura 4.9-2
Figura 4.9-3

<« Road Design

Road Name [ S2-4 ]

Broken station

Centerline
Vertical Profile
Standard Cross Section
Slope section Library

Slope Mileage Matching

Broken station Vertical Profile Database

Road Design Intersechon method ]
BP N:3407147.585 E:523357.57
K:368350  LS1.0 LS2:0
LineL:0 RO AL0 A2:0
JD1 N:3407175.105 E:523230.604
K:368479914  LS1:0 LS2:35

LineL:74.08 | R:628.228 A1:0 A2:148.283

JD2 N:3407180.146 E523096.714
K:368613.607 | LS1:35 LS2:50

LineL:0 R:107.708 A1:61.399 A2:73.385

JD3 N:3407288 411 E:522991.626
K:368759.743 |LS1:40 LS2:40

LineL:0 R:60 A1:48.99 A2:48.99

JD4 N:3407167.895 E:522875.326
K:368897.305 |LS1:35 LS2:35
LineL:0 R:80.669 A1:53.136 A2:53.136

JD5 N:3407236.118 E:522769.939
K:369006.531 LS1:0 LS2:0
LineL:0 R768.457 A1:0 A2:0

JDé6 N:3407262 E:522718.683
K:369063.873 LS1.0 LS2:0

LineL:0 R:1746.431 A0 A2:0

JD7 N:3407323.642 E:522602.064

K:369195.78 | LS1:35 LS2:35

Before station:368993.621
After station:369000.000

Short
length:6.379
2 Before station:1000.000
After station:500.000
Long
length:500

100.000 R:60
200 1: 0% 12: 0%
400.000 R:30 T0
200 11: 0% 12: 0%

Figura 4.9-4
Figura 4.9-5
Figura 4.9-6
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&« Standard Cross Section & Slope section Library <~ Stake road

. . ) . 1 S24
Left section Right section Fill Cut e ton et hod

T J/storage/emulated/0/SphereFix/Project/test//
Left-1 Motor Lane 1 Name Data/S2-4.rpm

Width 1000 Slope 30  Elevation Diff Level Count 1 Horizontal distance 1...

/' Apply
[ Edit

[ Delete

Figura 4.9-7
Figura 4.9-8
Figura 4.9-9

FIXED ~ H0.012Y ]

AGE1 Vi0.023 33 [3]
Mileage:0.002 Height:18.125
Offset:(Left)0.003 Design Elevation:?

0.005m 0.016m

(2]

Cancel OK

Point Stakeout ~ Stake Road Cross Section

il £

Automatic Stakeout Latest Point

Offset(m) [ 0.0
l 368350.000 -

Range(m) 373171.961

Stakeout by station
number

Calculate Mode

Spacing(m) [ 50

Left peg offset | O

Right peg offset [ 0

135m

Aty =)

o

5
8 | T
Topo Point |Point Library, 1.8m Tools

Figura 4.9-10
Figura 4.9-11

b
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4.10 Levantamento
PPK

Clique em "Survey" -> "Stop&Go", conforme mostrado nas Figuras 4.10-1, 4.10-2 e 4.10-3. Esta fungéo
utiliza tecnologia de posicionamento cinematica pos-processada (PPK) GNSS baseada na fase da
portadora

diferenciais. Ele se enquadra em técnicas dindmicas de medicado de pds-processamento. Esta
tecnologia

emprega inicializagdo dinamica On the Flying (OTF) para resolugéo rapida de ambiglidades de inteiros.
Durante medigdes de campo, observar por 10 a 30 segundos ¢é suficiente para calcular

coordenadas tridimensionais espaciais de nivel. Com esse recurso, vocé pode medir e coletar
diretamente

pontos sem estabelecer um link de comunicacdo em tempo real entre a estagao movel e a base
estacao. Depois de concluir as observagdes de campo, vocé pode realizar o pés-processamento no
material bruto

dados de observagao coletados pelos receptores GNSS no rover e nas estagdes base. Este processo
calcula as coordenadas tridimensionais da estagao movel.

FIXED H0.006F il 4 S43 . . FIXED ~ H0.006 |
= .AGE'\ oon ﬁi:‘j & &« Stop+Go Point Settings e voon 6

Default Point
Name [ p17 } Name [ il J Name [ pl7 ]
Point Name
1
Code [ ] Increment [ ] Code [ ]
N: 3407147586 | B: N23°09'53.954" Default Code [ same as last point ] N: 3407147.586 | B: N23°09'53.954"
E: 523357566 | L: EN13°25'52.9983" Average GPS l 30 ] E: 523357568 | L: E113°25'52.9984"
Count
h: 18116 | H: 28.391 h: 18112 | H: 28.387
In progress In progress Collecting<15/30> ]

T | @[ Tr | o
B | & | T Default ok B i
Point Library| Settings 1.8m Exit Crnfimratinne Point Library| Settings 1.8m Exit

Figura 4.10-1
Figura 4.10.
0.

-2
Figura 4.10-3
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5.
Ferramentas

No menu do software, clique em "Tools", conforme mostrado na Figura 5-1. O menu "Tools" inclui
fungbes como conversor de coordenadas, conversao de arquivo, conversor de angulo, perimetro e area, volume

calculo, correcao pés-medigédo, compartilhamento de arquivos, ponto de deslocamento, calculo inverso de coordenadas,

calculo de linha de ponto, centro de um circulo, média, distancia espacial € muito mais.

FIXED H:0.007 '!m ‘,‘;- S35
AGE1 V:0.012 53 [#) Y35
o & 4
Coordinates File Conversion Angle
Converter Converter
B v ©
Perimeter and Volume Add offsets
Area Calculation to points at

specified period

B B E

Share File Offset Point Coordinate
inverse
calculation

a

¥W A

Point line  Center of circle Average
calculation

J P crI/D de

Great-circle Two lines angle Intersection

distance calculation
Resection Forward Offset point

intersection calculation

, o
R

Equal point Extend point Vertical
calculation calculation distance
calculation

Figura 5-1

5.1 Conversor de coordenadas

Clique em "Tools" -> "Coordinate Converter", conforme mostrado nas Figuras 5.1-1, 5.1-2 e 5.1-3. Utilize o

parametros do sistema de coordenadas definidos no projeto atual para converter coordenadas de origem em destino

[« ] =]
%crprdenadas conforme necessario. para escolher um ponto da biblioteca de pontos ou clique em para medir um
ique em

novo ponto para calculo. Clicar em "Save" também salvara o resultado da conversao na biblioteca de pontos.
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. Coordinates Converter

Source Coordinate

Type @sH Oxvz (O nNez
Latitude [ 23°09'55.188082"
Longitude [ 113°25'50.932763"
Altitude [ 17.074 ]

<_“

“

Source Coordinate

Coordinates Converter Coordinates Converter

Source Coordinate

Type @s8H Oxvz OnNez Type OsH @xvz ONez

Latitude [ 23°09'55188082" | X | -2332940.686 |
Longitude [ 13°25'50932763" | Y [ 5383162.828 ]
Altitude [ 17.07 ] z [ 2493569.686 ]

Target Coordinate Target Coordinate Target Coordinate

Type OBH @xvz (Nez
X [ -2332940.686
Y [ 5383162.828
z [ 2493569.686

Type OsBtH Oxvz @ Nez Type OsBH Oxvz @ Nez

North ( 2562960967 | North [ 2562960967 ]
East [(aa716.32 ] East [ 44171632 ]
Height (17074 ] Heignt ((17.074 ]

Figura 5.1-1
Figura 5.1-2
Figura 5.1-3

5.2 Conversao de arquivos

Clique em "Tools" -> "File Conversion", conforme mostrado na Figura 5.2-1. Use o sistema de coordenadas

parametros definidos no projeto atual para converter o arquivo de coordenadas de origem no arquivo de coordenadas de destino

conforme
necessario.

Clique em "File" e selecione o formato do arquivo, conforme mostrado na Figura 5.2-2, para importar a fonte

arquivo de coordenadas para
conversao.

Cliqgue em "Convert," e selecione o formato do arquivo, conforme mostrado na Figura 5.2-3, para exportar o destino

convertido

arquivo de
coordenadas.
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& File Conversion & Import File

Source Coordinate File Format [ Cass format(.dat) } ) Geodetic
File Format coordinates
Type OsBH Oxyz @ Nez [Name],[Code],[East],[North] [Height] format(.csvidatltxt)
7 . [Name], [Latitude] [Longitude],[Altitude] [Code]
Target Coordinate Preview
Angle format dd°mm’ss.ssss”
Type @38H Oxvz Onez J
File

Figura 5.2-1
Figura 5.2-2
Figura 5.2-3

5.3 Conversor de angulos

Clique em "Tools" -> "Angle Converter", conforme mostrado na Figura 5.3. Use esta ferramenta para transformar
formatos de exibigdo de &ngulo, como graus, graus e minutos, radianos, etc. Selecione um formato de entrada,

e a ferramenta calculara valores em outros formatos.
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< Angle Converter

Format [ dd°mm’ss.ssss” }

dd°mm’ss.ssss” | 1314520 ]

dd (Decimal)

dd.mmssss

dd:mm:ss.ssss

Gon

dd mm ss.ssss

l ]
[ ]
l ]
Radian | 2.29427020833159 |
[ 1

Figura 5.3
5.4 Calculo de perimetro e area
Clique em "Tools" -> "Perimeter and Area", conforme mostrado na Figura 5.4-1. Vocé pode executar
operagbes como mover para cima, mover para baixo, adicionar e excluir pontos de coordenadas. Clique em

"Preview," conforme mostrado na Figura 5.4-2, para visualizar e visualizar a forma do poligono. Clique em

"Calculate," conforme mostrado na Figura 5.4-3, para obter o perimetro e area correspondentes.
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&« Perimeter and Area “ Perimeter and Area

List

No. | Name North East

1 p10  2563003.172 441718.554
2 p?  2563061.444 441676.895
3 p8  2563064.214 441632.112

4 p7 2563148.178 441558.261
Result

(6]
o
o

2563154.803 441670.117

the measure of
area:32428.147280m?

6 p5 2563103.008 441789.162

the measure of area:3.242815ha

7 p4 2563014.288 441794.819

Perimeter:807.012m
8 p3 2562917.758  441787.826
9 p2 2562936.491 441707.22

10 pl 2562960.967 441716.32

I 0 ) e O -
i Aramn ata Py

Figura 5.4-1
Figura 5.4-2
Figura 5.4-3

5.5 Calculo de volume

Clique em "Tools" -> "Volume Calculation", conforme mostrado na Figura 5.5-1. Clique para selecionar
superficie de calculo para entrar na biblioteca de superficies, conforme mostrado na Figura 5.5-2. Na biblioteca de superficie, vocé
pode criar, editar, excluir e importar dados de rede triangular. Apds selecionar a superficie de calculo,
insira a elevacao de referéncia ou escolha um ponto ou superficie de referéncia. Calcule o corte e aterro

volumes para os dados nessa superficie, conforme mostrado na Figura 5.5-3.
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- . . S——

Calculate data 1 the Bottoiti 6F the embankmient Calculate data
the bottom of the

Calculating are Calculating area
alculating area Path Internal Storage/Documents/document... embankment.txt

computing method computing method

@ Reference elevation

@® Reference elevation

() Reference point () Reference point

-~ () Reference slope
_) Reference slope

_) Reference surface
() Reference surface

Reference
Reference [ ] height [ 27 ]
height
2 Result
Result
Fil [ 339.3595m* J
Cut ( 106.9458m* ]
Area before
excavation(2D) [ 1856.7154m" ]
Area before
excavation(3D) J 1857.8128m’ ]
Minimum
elevation before [ 10000000000.0000m |
excavation
ilabe -10000000000.0000
elevation before
excavation |
Reference [ 274.0000m ]
elevation
Figura 5.5-1
Figura 5.5-2
Figura 5.5-3

5.6 Correcao apos medicao

Clique em "Tools" -> "Add offset to pints at specified period", conforme mostrado na Figura 5.6-1, Figura
5.6-2 e Figura 5.6-3. Use os dados diferenciais de uma estagao base autoestabelecida. Normalmente,
€ necessaria usando pontos conhecidos para combinar as coordenadas da estagao movel com o

coordenadas reais. Se nenhuma calibracao foi feita antes da medi¢ao, vocé pode usar pontos conhecidos para

recalibre.
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— Add offsets to points at

specified period
Known Point Coordinates

North [ 2562960.967

dX [0 ]
East [ 4a1716.32

dy (o ]
Height 17.074

dH (o . [
Current WGS84 Coordinates Q EE]
Latitude [ 23°09'54.391331"
Longitude [ 113°25'50.616211"
Altitude [ 16931

Add offsets to points at
o = ;
specified period

Marker Point Calibration

dX [ 24.51 J
dy [ 9.004 )
dH [ 0143 |

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

5.7 Compartilhamento
de arquivos

Clique em "Tools" -> "Share File", conforme mostrado na Figura 5.7-1 e Figura 5.7-2. Escolha o arquivo que vocé

deseja compartilhar e compartilhar através das opg¢des pop-up do sistema.
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& Share

[l Internal Storage/SphereFix

E= Return
@ Code
@ Config

B Datum

lw Debug | Quick Path

@ Export [ Internal storage root directory

@ GisDict

B Program storage directory

o Grid | ¥ QQ directory
@ Import |  Custom Path Gancel

\_ Manage |
[ Install
@ Map
@ Point
@ Project

[ Temp

)

Figura 5.7-1
Figura 5.7-2

5.8 Ponto excéntrico

Clique em "Tools" -> "Offset Point", conforme mostrado nas Figuras 5.8-1 e 5.8-2. Dadas as coordenadas de

o ponto inicial A e o ponto final B, com angulo A=a e AP=L1, calcule as coordenadas de

ponto P e salve o resultado na biblioteca de pontos.
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Offset Point < Result

BA
P? 4
*  Note: Known point A and
B, known angle a, known
& L1 distance L1. Calculate point P
P '
Line L1,Angle a 2PointDistanceAngle
L1 [ 50 ]
a (1371452 ] A
p3

28.81m
—_

-I

|>

Azimuth -
S Reference point
e. € el &8 direction Name { p15 ]
direction —
el Q = ol G iPomtDlstanceAngl }
hama [p3 ] North | 2562965.472 J
e [ 2562917758 ] East [ 4mgo2.771 ]
East [ 441787826 ] Height (73 ]
Point B g =IO}
Name { p4 }
North | 2563014.288 ]
East | 441794.819 ]

Figura 5.8-1

Figura 5.8-2

5.9 Distancia de azimute

Clique em "Tools" -> "Coordinate Inverse Calculation", conforme mostrado nas Figuras 5.9-1 e 5.9-2. Utilize

esta fungao para selecionar ou coletar as coordenadas de dois pontos e calcular o planar correspondente

distancia, azimute, diferenca de elevagao, razao de inclinagdo, angulo de inclinagéo e distancia espacial.
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& Coordinate inverse calculation Result

zI

»
=
5

1\
/

Note: Known point A

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

Coordinates : A
Type [ Local Coordinate ] 55
Set Start Point Q 2 (0]
32.10m
Name [ p5 ]
| |
North 2563103.008
Distance 20 [ 129.825 ]
East 441789162
- { ) Azimuth [ 293°30'47.7332" ]
Height [ 19.354 ] Elevation [ 0.031 J
difference .
‘ =N
setiEnd Raint ED _ 0.02387836611904609
Ratio of slope %
Name [ pb ] 4%
Slopeangle [ 0°00'49.2527" ]
North [ 2563154.803 J
Distance 3D | 129.825 ]
East [ 441670117 ]
Height [ 19.385 |

Figura 5.9-1
Figura 5.9-2

5.10 Calculo ponto-linha
Clique em "Tools" -> "Point Line Calculation", conforme mostrado nas Figuras 5.10-1 e 5.10-2. Insira/selecione

trés pontos conhecidos, calcule a distancia, distancia perpendicular, &ngulo de deflexdo, canto, etc., e

salve o resultado na biblioteca de pontos.
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& Point line calculation

Note: Known point A, B, C.
Calculate AC(2D), BC(2D),
AP(2D), BP(2D), PC(2D), @, B

Set Start Point Q EE [Ojl
Name [ p7 ]
EootfPerpendicular
North | 2563148178 | sl
p—y
Set End Point LEF AC (146,959 ]
hiame o8 ] BC [ 44.869 ]
North [ 2563064.214 ] AP (143477 ]
East [ 441632112 ] BP [ 31.656 ]
Set Offset Point QE-Y cP [ 31797 ]
Name [ p9 J a | (Lefth2e29'449722" |
North | 2563061444 ] B [ (Lefti45°07'37.6469" |
East [ 441676.895 ]

Calculate Close

Figura 5.10-1
Figura 5.10-2

5.11 Centro de circulo por trés pontos

Cliqgue em "Tools" -> "Center of Circle", conforme mostrado nas Figuras 5.11-1 e 5.11-2. Insira/selecione trés

pontos conhecidos, calcule o centro do circulo que passa por esses trés pontos e salve o

resultado para a biblioteca de
pontos.
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&« Center of circle &« Result
p8 .-
A Note: Known point A and B and C,
b S Calculate point O

g E D R LU
Name 58 )

North | 2563064.214 ]

East | 441632112 ] R
Point B QEL Name [ pi5 ]
Name [ p9 ] Code [ CenterPoint ]
North | 2563061444 ] North | 2562998.567 |
East | 441676.895 ] East | 441650.529 |
Point C QEF Height (o ]
Name [ p1o |

North | 2563003.172 ]

East | 441718.554 ]

Figura 5.11-1
Figura 5.11-2

5.12 Calculo de valor médio

Clique em "Tools" -> "Average", conforme mostrado nas Figuras 5.12-1 e 5.12-2. Calcule a média

valor de N pontos e salve o resultado na biblioteca de pontos.
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& Average Clear — Result

No. Name| North East | Heigh op7 s
1 pl0 2563003172 441718.554 18.24¢ op5
2 p9 2563061444 441676895 18.89: wid s
3 p8 2563064.214 441632112 18.65¢ o
AveragerrgM
4 p7 2563148178 441558.261 19.432 °pl0
5 pb 2563154.803 441670117 19.38¢ opl
6 p5 2563103.008 441789162 19.35¢ i o T
p: 61m
7  pd 2563014.288 441794.819 18121 Name (15 ]
8 p3 2562917758 441787.826 17.334
Code [ AveragePoint ]
9 p2 2562936491 44170722 16931
North | 2563036432 J
10 pl 2562960967 44171632 17.074
East [ 441705129 ]
Height [ 18.343 ]

Figura 5.12-1
Figura 5.12-2

5.13 Distancia espacial

Clique em "Tools" -> "Great-circle Distance", conforme mostrado nas Figuras 5.13-1 e 5.13-2. Insira/selecione

dois pontos conhecidos e calcule a distancia espacial.
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& Great-circle distance &« Result
7.00m

A
p1
Note: Known latitude, longitude
and altitude for point A and
vy  B.Calculate the great-circle
Y distance of AB.
Set Start Point QiE
Name pl
Latitude 23°09'65.188082" A
p2 T

[ J
[ }
Longitude [ 113°25'50932763" |
| |

Altitude 17.074

Set End Point g g 6] Si;i:ﬁggde [ 2012 ]
Name { p2 ]
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

Clique em "Tools" -> "Two Lines Angle", conforme mostrado nas Figuras 5.14-1 e 5.14-2. Insira/selecione quatro

pontos conhecidos e calcule o angulo.
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&« Two lines angle & Result

B

D Enter the point_s A, B C,D p
o? on the two straight lines as
- shown in the figure, and e
calculate the included angle p5
in the figure a.
C oA
Point A QET 5
4
Name [ p3 ] i
North (2562917758 ]
A
East (441787826 ] 2 71.00m
sl Q = '-G] Result
Name pd
[ ) Angle(clockwise)| 289°22'11.185" ]
North 2563014.288
I ) Angle compl. [ -109°22'11.185" ]
East [ 4a1794.819 |
Point C RQEL
Name [ p5 ]
North [ 2563103.008 |
East ( 441789162 )
Point D RQED
Name i pbé ]
North [ 2563154.803 J
East [ ame70.117 ]
Figura 5.14-1
Figura 5.14-2

5.15 Calculo de intersecéao

Cliqgue em "Tools" -> "Intersection Calculation", conforme mostrado nas Figuras 5.15-1 e 5.15-2. Encontre o

ponto de interseccao de duas linhas e salve o resultado na biblioteca de pontos.
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&« Intersection calculation & Result

P? N
. Note: Known point A, B
{on the first straight line)
B and C, Dfon the second BaC
straight line). Calculate 8 'R%
¢ the coordinate of
" intersectional point P. D
Al ¥ 10
. =
Point A g I=A{cH
Name
P

Nt 256314610 IntersectionPoint
East 441558.261 N79m
Point B Q =6 Name [ p15 ]
Name Code L IntersectionPoint ]
North 2563064.214
o North [ 2562804.252 ]
[ |
East 441860.763
Point C Q = 6
. [Teaz2 )
East 441676895
Point D Q = 6
Name p10
|
North 2563003172
East 421718.554 Angle  5°461999 J
Figura 5.15-1
Figura 5.15-2

5.16 Intersecao inversa

Clique em "Tools" -> "Resection", conforme mostrado nas Figuras 5.16-1 e 5.16-2. Dados dois pontos e

suas distancias até o alvo, determine o ponto alvo e salve o resultado na biblioteca de pontos.
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Resection Result

P? 2Po:nt2Lme
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

I

Point A g EE EGJ 14 88m
e (o ] Name [ p15 ]
North [ 2562960967 ] Lode [ 2Point2Line }
East (aames ] North | 2562988.699 ]
Point B Qi © East [ a41752.615 ]
Name (b2 ] Height [ 17.003 |
North [ 2562936.491 J

East | 441707.22 ]

Figura 5.16-1
Figura 5.16-2

5.17 Intersecao direta

Clique em "Tools" -> "Forward Intersection", conforme mostrado nas Figuras 5.17-1 e 5.17-2. Dados dois

e seus angulos incluidos, determine o ponto alvo e salve o resultado na biblioteca de pontos.
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&« Forward intersection &« Result

B(34°57'18")
H pd
Note: Known point A and
B. known angle a and B.
Calculate the point P.
o o fngle
a [ 23°46'07" ]
34°57"18"
b [ } Aé23°46'07")

Point A Q 2 © p 28.06m

Name [ b3 } Name [ pl5 J

North [ 2562917758 | Lioste  2point2angle )
North [ 2562978.868 ]

East [ 441787.826 ]

Point B R EC Eas ((441766.036 |

Name (pa ] Height (17728 ]

North [ 2563014.288 ]

East [ 441794.819 |

Calculate Close

Figura 5.17-1
Figura 5.17-2

5.18 Calculo de ponto deslocado

Clique em "Tools" -> "Offset Point Calculation", conforme mostrado nas Figuras 5.18-1 e 5.18-2. Dados dois

pontos, calcule as coordenadas da quilometragem correspondente e das posi¢cdes de deslocamento e salve o

resultado para a biblioteca de
pontos
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&« Offset point calculation = Result

________ LZDP‘) Note: Known point A and
. B, known distance APIL1),
L1 known perpendicular
offset distance L2.
Calculate point P.

ep
OffsetPoint

A
Set Start Point QEF A
Name [ b5 ]
North [ 2563103.008 J oL
East (441789162 ] Name Lot ]
Set End Point Q E O Code [ OffsetPoint ]
Name (06 ] North | 2563154.455 ]
North [ 2563154.803 ] East (441746113 ]
East [ a41670017 ] Height [ 19.368 ]
Mileage [ 60 ]
Offset [ 30 ]

Figura 5.18-1
Figura 5.18-2

5.19 Calculo do ponto médio

Clique em "Tools" -> "Equal Point Calculation", conforme mostrado nas Figuras 5.19-1 e 5.19-2. Insira dois

pontos conhecidos, calcule o ponto médio do segmento de linha e salve cada ponto médio no ponto

biblioteca.
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&« Equal point calculation & Result

B Note: Known point A and B,
divide AB to multiple parts by
certain distance. Calculate

n the coordinate of each
divided points.

A

Set Start Point 9, s [Oj

Name [ p7 J

North [ 2563148178 ]

East 441558261 J Starmanams | pi6 ]
Height [ 19432 ] o [ |

oage

SetEnd Fol ==

Name 8
[ B } North  2563139.782 East 441565.646
North 2563064.214
[ } Height 19.354 Mileage 21182
East 441632112
[ ] North  2563131.385 East 441573.031
Height 18.656
[ } Height 19.277 Mileage 32.364
Number of [ o } North 2563122.989 East 441580416
SEYMENET N [ } Height 19199 Mileage 43546
Start Mileage 10
North  2563114.592 East 441587.801
Figura 5.19-1
Figura 5.19-2

5.20 Calculo de ponto de extensao

Cliqgue em "Tools" -> " Extend Point Calculation", conforme mostrado nas Figuras 5.20-1 e 5.20-2. Insira

dois pontos conhecidos, calcule pontos ao longo da linha estendida e salve o resultado na biblioteca de pontos.
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&« Extend point calculation & Result

A

Note: there is a point P on the 9
L1 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.
Use Z
Point A Q EE [@] 10
Name l p9 ] P
ExtendPoint 53 15m
—
North [ 2563061444 ]
Name [ p15 ]
East [ 441676.895 ] _
Code [ ExtendPoint ]
Point B Q EE [‘3]
N (5 } North 2562986902 J
ame p
East [ 44173085 ]
North [ 2563003172 ]
Height [o |
East | 441718.554 |
L1 (20 ]

Figura 5.20-1
Figura 5.20-2

5.21 Calculo de distancia vertical

Cliqgue em "Tools" -> "Vertical Distance Calculation", conforme mostrado nas Figuras 5.21-1 e 5.21-2.

Insira/selecione trés pontos conhecidos, calcule o pé perpendicular e a distancia e salve o resultado em

a biblioteca de
pontos
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& Vertical distance calculation & Result

Description of vertical
distance calculation: given the
coordinates of points a and B

on the straight line AB and the A
coordinates of point C outside pl
/ the straight line, calculate the
vertical distance L between P int
point C and straight line AB and B
the coordinates of vertical point p2
P
Point A QiEL &

Name [ pl ] 21.73m
e
North [ 2562960.967 ] Name [ p15 ]
East [ 44171632 ] Code | PedalPoint |
Point B g ED North (2562946362 J
Name [p2 ) East [ 241710.89 |
North [ 2562936491 ] — (o ]
eig
East [ a41707.22 ]
e g ET
Name [ p3 }
o sy ]
esu
East L441787.826 J \L.fert\'caldistance[ 82.081 ]
Figura 5.21-1
Figura 5.21-2
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