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はじめに 
この度は、弊社製品を御買い上げ頂き、誠にありがとうございます。 
本使用説明書は、「GUIDER 3D」の使用者のために書かれたものです。ご使用の前に、本書をお読み
の上で、正しくお取り扱いください。また、本書はお読みになった後も、必要なときにすぐ見られるよう、大切
に保管しておいてください。 
 
 
  

Windows は米国 Microsoft Corporation の米国およびその他の国における登録商標または
商標です。 
 
その他本書に記載されている会社名、製品名は各社の登録商標または商標です。 
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第 1 章 システム構成 
 

1-1 全体構成 
 GUIDER 3D（以降、本プログラム）のメイン画面は、以下の 4 つのブロックで構成されます。各ブロッ
クの詳細な説明は次項以降に記載します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

① タイトルバー 

④ コマンド 
② カメラ制御部 ③ ステータスバー 
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1-2 タイトルバー 
 タイトルバーには、本プログラム全体に関連する機能を集約した「システムメニュー」、機器制御のショート
カットを集約した「機能メニュー」が配置されています。 
また、「スキャン機能」と「トータルステーション機能」を切り替えるボタンが配置されています。 
 
 
 

① システムメニュー 

 
 
 
 
 
 

1) 接続管理 

   本プログラムと機器との接続を管理する画面を表示します。 
   接続対象機種は Trimble SX10 / SX12 です。以降機種表記を SX シリーズとします。 
 
  

② 

プログラムアイコン押下時に、システムメニューを表示します。 
表示されたメニュー内の項目を選択することで、以降に記載する機能が起動します。 

① 

接続可能な機器を表示します。 

現在の接続情報を表示します。 
未接続の場合は「---」を表示します。 

⚙ボタンで Wi-Fi パスワード／通信チャンネルを 

設定します。（詳細は、(3) Wi-Fi パスワードの

設定／2) Wi-Fi 通信設定参照） 
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SX シリーズに無線接続できないときは、以下を確認して下さい。 
SX シリーズは WiFi モードと LRR モードで動作します。 
本アプリケーションは WiFi モードのみに対応しています。WiFi モードになっているか確認して
下さい。 
 
・モードの確認方法 
SX シリーズの電源ボタンの点滅方法によって、モードが確認できます。 
WiFi モード 約 1 秒周期の短い点滅 
LRR モード 約 3 秒周期の長い点滅 
モード切替え中 高速に点滅 
 
・モードの切替え方法 
SX シリーズの電源ボタンを短く押してください。 
 
 
 
 

有線で接続する場合は、有線接続を選択します。 

接続するデバイスを選択後、「接続」ボタンが有効 
となります。 
（「切断」ボタンは接続後に押下可能となります。） 
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2) Wi-Fi 通信設定 

 
 
Wi-Fi 通信設定のチャンネルを設定します。 

 
 
 
 
 
 
① チャンネルを「Channnel1 / Channnel 6 / Channnel 11」から選択します。 

② 画面右上 OK をタップすると選択対象のチャンネルで接続し直します。 

 
 
 
 
 
  

上記処理を行っても接続できないときは、以下を確認して下さい。 

[スタート] ボタンを選択し、[設定] > [ネットワークとインターネット]  > [状態]の順に選択

します。 

 
① 画面を下部の方へスクロールしネットワークのリセットをタップします。 

② 確認メッセージの OK をタップします。 

③ ネットワークリセット後、必ず Windows を再起動する必要があります。必ず再起動して下さい。 

SX シリーズとの通信が頻繁に切断されるなど、通信が不安定な場合、以下を確認して下さい。 
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3) Wi-Fi パスワードの設定 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
③ Wi-Fi パスワードに入力します。 

条件：8 文字から 63 文字 

条件：半角英数字記号が入力可能 

④ 画面右上 OK をタップすると、次回の Wi-Fi 接続時に入力したパスワードを利用します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

Wi-Fi パスワードの初期化方法（SX12 本体側） 
① SX12 の電源投入後(電源ボタンが 1 秒間隔で点滅している状態時)、電源ボタンをす

ばやく 5 回押してください。 

② 電源ボタンが高速な点滅状態に変わります。 

③ 電源を OFF にします。(電源ボタンを 12 秒間、押し続けてください。) 

これで工場出荷時の初期パスワードにリセットされます。 

Wi-Fi パスワードの初期化方法（Trimble Access 側） 
① Trimble Access のメインメニュー （設定/通信設定/Wi-Fi タブ 「パスワードを忘れ

た場合」）ボタンを押してください。 

② Trimble Access 側の Wi-Fi パスワードが初期化されます。 

Wi-Fi パスワードの変更が必要な時 
Trimble Access を SX12（ファームウェアバージョン S2.8.5 以上）に接続した際に、
Wi-Fiパスワードの変更を要求されます。SX12Wi-Fiパスワードの変更に応じて、GUIDER 
3D 側の Wi-Fi パスワードの変更が必要となります。 
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4) バージョン表示 

 本プログラムのバージョン情報を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
[認証ボタン]を押すと認証番号登録画面を表示します。 

 

5) 機器検定 

機器検定用のツールを起動します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6) キャリブレーション 

 
 
 

 
  
① チルト調整では、気泡管の調整を行います。調整

作業は自動的に行います。 
② オートロック調整では、オートロック時プリズムの中

心にロック状態を近づける為の調整を行います。調
整作業は自動的に行います。 

 

※キャリブレーションを行う場合は機器を安定した場所に設置してください。 
※気泡管画面のコンペンセータ補正有りの状態（チェック項目を OFF にした状態）で行って下さい。 
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悪い例 

 
良い例 
 
 
 
 
 
  

④ 求心カメラ調整では、求心カメラの調整をします。
調整作業は自動的に行います。 

 ※求心カメラ調整は時間・温度変化に対して非常
に安定しているため、頻繁に行う必要はありませ
ん。以下の問題点がある場合行って下さい。 

・求心カメラの中心が杭の中心に合わないとき 

※自動カメラ調整では 50m 以上離れた点の縦横
の模様が明確なターゲットを視準します。参考と
なるターゲット写真を左側に記します。 

※水平・鉛直に明確な線がある構造物でピントが
はっきりしている構造物。 

※平面構造物を利用して下さい。 
※光沢のある構造物は避けて下さい。 
※キャリブレーション中構造物が動かず、手前を車

などが遮る環境は避けて下さい。 

※自動カメラ調整完了後、必ずコリメータを利用し
精度確認を行って下さい。コリメータが無い場合
は販売店等にお問い合わせください。 

③ 自動カメラ調整では、視準軸の誤差を調整しま
す。調整作業は自動的に行います。 

 
※自動カメラ調整は時間・温度変化に対して非常

に安定しているため、頻繁に行う必要はありませ
ん。以下の問題点がある場合行って下さい。 

・カメラ画像と測定点の間にずれがある場合。 
・正側／反側で望遠鏡十字線がズレる場合。 
・スキャンポイントとオーバレイ画像の色付けが一致

しない場合。 

※オートロック調整では 100m 以上離れた点にプリ
ズムを設置して行って下さい。100m 未満の場
合ではキャリブレーションは正しく行えません。 
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悪い例 
 
 
 
 
 
 

良い例 
 

7) ヘルプ 

ヘルプの PDF ファイルを表示します。 
 

8) 最小化 

アプリケーション画面を最小化します。 
 

9) システム終了 

 本プログラムを終了します。 
  

※求心カメラ調整では器械の下の画像比較を行い
調整します。参考となる写真を左側に記します。 

 
※目印をカメラの中心に映るように置いてください 
※キャリブレーション中に目印が動かないようにしてく

ださい 
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② 機能メニュー 

1) Trimble メニュー 

 Trimble アイコン押下時に Trimble メニューを表示します。機器と接続されていない場合は使用できま
せん。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表示 名前 機能 

 

測距ターゲット 
切り替えボタン 

●現在の測距ターゲットを表示します。 
プリズムモード 

 

ノンプリズムモード 

 
●ボタンを押すと測距ターゲットを切り替えます。 
 
●長押しすると、「ターゲット詳細設定」画面を表示します。 
（詳細は、2-4 ③ 参照） 
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旋回 
ボタン 

●旋回角度の入力画面を表示します。 
（詳細は、1-2 ② 3）参照） 

 

反転 
ボタン 

●機器を反転します。 

 

コントロール 
ボタン 

●「コントロール」画面を表示します。 
（詳細は、1-3 ⑤ 参照） 

 

気泡管 
ボタン 

●「気泡管」画面を表示します。 
（詳細は、1-2 ② 2）参照） 

 

自動視準 
切り替えボタン 

●現在の自動視準モードを表示します。 
オートロック ON 

 

オートロック OFF 

 
●ボタンを押すとオートロックの ON/OFF を切り替えます。 
●オートロック OFF 時に長押しすると、「自動視準設定」画面
を表示します。（詳細は、2-4 ⑤ 参照） 

 

サーチ 
ボタン 

●設定されている検索領域でプリズムを検索します。 
●長押しすると、「サーチ設定」画面を表示します。 
（詳細は、2-4 ⑥ 参照） 

 

標準測距 
ボタン 

●標準測距を開始します。 

 

TRK 測距 
ボタン 

●TRK 測距を開始します。 
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角度設定 
ボタン 

●「水平角設定」画面を表示します。 
（詳細は、1-4 角度設定ボタン参照） 

 

記録モード 
切り替えボタン 

●現在の記録モードを表示します。 
REC モード 

 

SHOT モード 

 
●ボタンを押すと記録モードを切り替えます。 
●長押しすると、「記録方式設定」画面を表示します。（詳細
は、2-4 ⑦ 参照） 

 

ライト OFF 
ボタン 

●Target Illumination Light を消灯します。 

 

ライト ON 
ボタン 

●Target Illumination Light を点灯します。 

 

ライト点滅 
ボタン 

●Target Illumination Light を点滅します。 

 

レーザー 
切り替えボタン 

SX12 のみ利用可能です。 
●現在のレーザー状態を表示します。 

レーザーON 

 

レーザーOFF 

 
●ボタンを押すとレーザーの ON/OFF を切り替えます。 
●レーザーOFF 時に長押しすると、「レーザー設定」画面を表
示します。（詳細は、2-4・⑧参照） 
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2) 気泡管 

 気泡管では、機器の水平状態と求心カメラによる画像ストリーミングを表示します。 
 

 
 

 
  

① 気泡表示 
  現在の機器の水平状態を気泡で表します。 
 
② キャプチャボタン 
  求心カメラの映像をキャプチャします。 
 
③ □求心カメラ 
  ☑をはずすと、求心カメラの映像を表示しません。 
 
④ □気泡を表示する 
  ☑をはずすと、中央の気泡を表示しません。 
 
⑤ □コンペンセータ OFF 
  「☑マーク」をつけて、[OK]ボタンを押すと「コンペン 

セータ補正」を行いません。 
 
⑥ 切り替え 
  コンペンセータ OFF から ON に切り替えるときは、 
  「□コンペンセータ OFF」にチェックをつけない状態 
  で[OK]ボタンを押します。 
 

コンペンセータ補正が「ON」状態で適正範
囲を超えた時は、「気泡管」画面を表示し
ますので、機器を整準後、[OK]ボタンを
押します。 
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3) 旋回 

 旋回では、機器の旋回を行うことができます。 
 

 

 

ボタン 機能 

 
設定した角度へ機器を旋回します。 

 水平角 0 度へ機器を旋回します。 

 水平角のみを反転します。 

 

機器が現在向いている面の正面へ鉛直角を旋回します。 
正のときは、90 度（天頂）へ旋回します。 
反のときは、270 度（天頂）へ旋回します。 

 鉛直角のみを反転します。 

 
  

① 水平角 
  機器を旋回する水平角を入力します。 

不必要なときは、入力を行いません。 
 
② 鉛直角 
  機器を旋回する鉛直角を入力します。 

不必要なときは、入力を行いません。 
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③ 機能切り替え 

「トータルステーション機能」と「スキャン機能」を切り替えるボタンをタイトルバー下に配置します。 
このボタンにより、以降に記述する「コマンド部」の画面が切り替わります。 

 

 
 
  



 22 / 219 
 

1-3 カメラ制御部 
カメラ制御部には、機器から取得した映像を表示する「ライブビュー」、映像関連の設定を行う「ビューツ

ール」、機器制御を行う「コマンドツール」が配置されています。機器と接続されていない場合は使用できま
せん。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

  

① 
② 

⑤ 

③ 

④ 
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① ライブビュー 

 ライブビューには、機器から取得したカメラ画像をストリーミング表示します。ライブビュー上でのタップ、フリ
ック操作により機器の旋回、ピンチイン、ピンチアウトによりカメラズームを行うことができます。さらに、上下
左右に配置されたボタンの押下により、ボタン方向への微動、長押しにより、ボタン方向への旋回が可能
です。 
 

操作 動作 

 
●タップした位置へカメラ中心を移動します。 

 
●スワイプ量に応じた位置へカメラ中心を移動します。 

 
●カメラ中心はそのままに、カメラのズームイン・アウトを行います。 

 

  

 

●ボタンを押すと、対応した方向へ微動します。 
●ボタンを長く押すと、対応した方向へボタンを離すまで旋回します。 

 
●ボタンを押すと、現在のカメラ映像をキャプチャします。 

 
  

タップ 

スワイプ 

ピンチ 
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② ビューツール 

 ビューツールでは、ズームレベルの変更および、カメラ画像の設定を行うことができます。 
 

表示 名前 機能 

 

ズームイン 
ボタン 

●カメラ中心はそのままに、ズームレベルを 1 段階上げます。 
●最大ズームレベルの場合は、使用できません。 

 

ズームアウト 
ボタン 

●カメラ中心はそのままに、ズームレベルを 1 段階下げます。 
●最小ズームレベルの場合は、使用できません。 

 

ダイレクトズーム 
ボタン 

●現在のズームレベルを表示します。（青くハイライトされている
個数によって、ズームレベルが判断可能です。） 
●各ブロックを押下すると、カメラ中心はそのままに押下したブロッ
クまでズームレベルを上下します。 

 

設定 
ボタン 

●ボタンを押すと、「カメラ画像設定」画面を表示します。 
（詳細は、1-3 ④ 参照） 
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③ コマンドツール 

 コマンドツールでは、機器の旋回および各種コマンドの呼び出しを行うことができます。 
 

表示 名前 機能 

 

-90°旋回 
ボタン 

●ボタンを押すと、現在の水平角に-90°した水平角まで機器を
旋回します。 

 

180°旋回 
ボタン 

●ボタンを押すと、現在の水平角に+180°した水平角まで機器
を旋回します。 

 

+90°旋回 
ボタン 

●ボタンを押すと、現在の水平角に+90°した水平角まで機器
を旋回します。 

 

反転 
ボタン 

●ボタンを押すと、機器を反転します。 

 

3D ビューア 
ボタン 

●ボタンを押すと、「3D ビューア」を表示します。 
（詳細は 1-5 ⑤ 7) 参照） 

 

コントロール 
ボタン 

●ボタンを押すと、「コントロール」画面を表示します。 
（詳細は 1-3 ⑤ 参照） 
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④ カメラ設定 

 カメラ設定では、機器から取得するカメラ画像の輝度、シャープネス、ホワイトバランスを設定します。また、
高倍率ズーム時はマニュアルフォーカス、オートフォーカスの設定を切り替えることができ、マニュアルフォーカ
ス時は距離入力により焦点距離の移動が可能となります。レチクル設定では、画面に表示される線の太
さ、長さ、円の大きさを調整します。 
 
 
 
 
 
 
  

① 輝度：輝度を変更します。 
② シャープネス：シャープネスを変更します。 
③ ホワイトバランス：オート、晴天、曇天、電球から 

選択します。 
 
 
 
④ オートフォーカス： 「□オートフォーカス」の☑をはず

すとマニュアルフォーカスの入力が行えます。 
⑤ 距離:マニュアルフォーカス時、焦点距離を入力しま

す。 
 
 
 
⑥ 線の太さ： レチクルの線の太さを選択します。 
⑦ 線の長さ： レチクルの線の長さを選択します。 
⑧ 円の大きさ：レチクルの円の大きさを選択します。 
⑨ 中心固定：「□中心固定」の☑をつけるとレチクル

を中心に固定します。 
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⑤ コントロール 

 コントロールでは、機器の旋回が行えます。ボタン押下による微動、旋回、サーチが可能です。 
 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ボタン 機能 

 設定されている検索領域でプリズムを検索します。 

 旋回する速度を変更します。 

 

機器が現在向いている面の正面へ鉛直角を旋回します。 
正のときは、90 度（天頂）へ旋回します。 
反のときは、270 度（天頂）へ旋回します。 

 水平角 0 度へ機器を旋回します。 

 
  

●ボタンを押すと、対応した方向へ微動します。 

●対応した方向へボタンを離すまで旋回します。 
●旋回する速度を調整することができます。 

●左側が水平角分度器、右側が鉛直角分度器。 
●現在、機器が向いている方向を方向線で表示し
ます。 
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1-4 ステータスバー 
 ステータスバーには、機器との接続状況などを常に表示します。また、機器と接続されていない時は操作
できません。 
 

 

 

表示 名前 機能 

 

 

コントローラバッテリ 
残量表示（上段） 

コントローラのバッテリ残量を表示します。 

 

 

機器バッテリ 
残量表示（下段） 

機器のバッテリ残量を表示します。 

 

オートロック 
状況表示 

 

 

    
ノンプリズムモード以外の時に、本ボタンを押すとオートロック
の ON/OFF を切り替えます。 

 

測距ターゲット 
切替ボタン 

●現在の測距ターゲットを表示します。 

 

 
●ボタンを押すとターゲットを切り替えます。 

 
  

：ノンプリズムモード 

：プリズムモード 

：オートロック ON 

：プリズム 

：ノンプリズム 
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表示 名前 機能 

 

プリズム定数 
ボタン 

●現在設定されている測距ターゲットのプリズム定数を表
示します。 
●ボタンを押すと「ターゲット詳細設定」画面を表示します。 
（詳細は、2-4 ③ 参照） 

HA 
VA 
SD 
DV 

角度距離データ 
表示 

●「水平角(HA)、鉛直角(VA)、斜距離(SD)」または、 
「水平角(HA)、比高(VD)、水平距離(HD)」または、 
「逆水平角(HL)、勾配(V%)、水平距離(HD)」を表示し
ます。この領域をタップして切り替えます。 
※ここで表示する水平距離、比高は、「距離補正設定」
に従った値を表示しますので各アプリケーションで表示し
ている値と違う時があります。 
●ノンプリズム測距時に、設定されている標準偏差に収まら
ない距離の時は、標準偏差(DV)を表示します。 
（詳細は、2-4 ④ 参照） 

 

角度設定 
ボタン 

●ボタンを押すと「水平角設定」画面を表示します。 
 

 
 
●設定したい角度を入力後、[設定]ボタンを押すと角度を
設定後、画面を閉じます。 
●[0 度]ボタンを押すと、水平角を 0 度に設定して画面を
閉じます。 
●[HOLD]ボタンを押すと現在の水平角を固定し、[解
除]を押すと現在の方向に固定していた水平角を設定しま
す。 
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表示 名前 機能 

 

測距方法 
切替ボタン 

 
標準測距に切り替え 

 

TRK 測距に切り替え 

 
●ボタンを押すと[測距]ボタンの表示を変更します。 

 

測距ボタン 

 
標準測距 

 

ノンプリ測距中 

 

プリズム測距中 

 
TRK 測距 

 

ノンプリ測距中 

 

プリズム測距中 

 
●現在選択されている測距方法を表示します。 
●ボタンを押すと、設定されている測距方法で測距を開始
します。ボタンは「中止」ボタンに変更します。 

 

REC ボタン 
●観測データの記録を行います。 
※観測アプリケーション動作時のみ有効です。 
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1-5 コマンド 
 コマンドには、本プログラムの観測アプリケーション群を集約しています。「プログラム選択」、「作業記録」、
「ユーティリティ」、「TS モード」の 4 つのブロックで構成されます。 
 

  

  
  

プログラム選択 
（詳細は 1-5 ① 参照） 

作業記録 
（詳細は 1-5 ② 参照） 

ユーティリティ 
（詳細は 1-5 ③ 参照） 

TS モード 
（詳細は 3-1 参照） 
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① プログラム選択 

「プログラム選択」タブを選択すると、「プログラム選択」画面が表示されます。 
 
 
 

 

 
  

使用するプログラムボタンを選択します。 

現在使用中の現場名を表示します。 現在頁/最大頁数を表示します。 

前頁：前頁のプログラムを表示します。 
次頁：次頁のプログラムを表示します。 
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② 作業記録 

 「作業記録」タブを選択すると、「作業記録」画面が表示されます。 
 ※作業記録は、各プログラムで登録されたデータです。 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
  

データリストには、パート No、パート名
称、データを登録したプログラム名を表
示します。 

データリストの内容をプログラム毎に
表示するとき、プログラム名を選択
します。 
 

全データ選択︓ 
「□ALL」のチェックボタンに、☑マークをつけると、表示中の
リストデータすべてに☑マークをつけます。 
 
全データ選択解除︓ 
「☑ALL」のチェックボタンの、☑マークを外すと、表示中の
リストデータすべての☑マークを外します。 
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ボタン 機能 

 選択されているデータを開きます。 

 選択されているデータの再計算を行います。 

 

「☑マーク」のついているデータを削除します。 

 

[OK]ボタンを押すとデータを削除します。 

 

登録されているすべての作業記録を消去します。 

 
[OK]ボタンを押すと作業記録の消去を開始します。 
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③ ユーティリティ 

 「ユーティリティ」タブを選択すると、「ユーティリティ」画面が表示されます。ユーティリティには、「現場管理」、
「座標管理」、「環境設定」、「機器設定」の項目が配置されています 
 

  

 

 
  

現場管理 
（詳細は 2-1 参照） 

座標管理 
（詳細は、2-2 参照） 

野帳管理 
（詳細は、2-3 参照） 

環境設定 
（詳細は、2-4 参照） 

機器設定 
（詳細は、2-5 参照） 
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④ スキャン機能 

1) メインメニュー 

スキャン機能の初期起動画面です。この画面から各種機能を呼び出すことができます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

器械設置のコマンドです。 
「既知点設置」、「任意点設置」が
可能です。 
また、最後に設置した情報を読み
出すことが可能です。 
 

観測のコマンドです。 
「フリースキャニング」以外は、器械
設置後に有効化されます。 
 

データ管理のコマンドです。 
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2) 既知点設置 

本プログラムを起動すると「既知点設置」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 器械点：器械点のＮｏと名称を入力します。 
② 器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
   下部ノッチ：地面から器械下部ノッチまでの高さを入力します。 
 
 
 
 
 
③ 後視点：後視点のＮｏと名称を入力します。 
④ 後視点視準：後視点を視準後、REC ボタンを押します。 
※器械点、後視点の座標は登録しておいて下さい。 
⑤ REC 後、器械設置が完了し、メインメニューに戻ります。 
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3) 任意点設置 

本プログラムを起動すると「任意点設置(既知点観測)」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 既知点：既知点のＮｏと名称を入力します。 
② 目標高：地面からプリズム中心までの高さを入力します。 
③ 距離：斜距離を取得するか選択します。 
④ 既知点視準：既知点を視準後、REC ボタンを押します。 
※既知点の座標は登録しておいて下さい。 
⑤ REC 後、自動的に次点観測の画面へ移行します。 
⑥ 既知点をすべて観測した後、座標計算ボタンを押します。 
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 座標計算ボタンを押すと「任意点設置(器械点座標計算)」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 器械点：器械点のＮｏと名称を入力します。 
② 器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
   下部ノッチ：地面から器械下部ノッチまでの高さを入力します。 
 
 
 
 
 
③ 計算に使用：観測した既知点を座標計算に使用するか選択します。 
④ 器械設置ボタンを押すと、器械設置が完了し、メインメニューに戻ります。 
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4) スキャニングおよびフリースキャニング 

本プログラムを起動すると「スキャニング」または、「フリースキャニング」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①範囲指定：スキャンの範囲を「矩形」、「多角形」、「リング」、「ドーム」から選択します。 
  ボタンを押すと下記の画面が表示されます。 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
ライブビュー画面で、スキャン範囲をタップして指定して下さい。指定後、OK を押してください。 
 [前点削除]は、ひとつ前のタップ点を削除します。 
 [全消去]は、指定している範囲をすべて削除します。 
[反転]は、指定している範囲を反転します。 

  

スキャン範囲を選択後、左側の項
目が表示されます。 
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ライブビュー画面で、スキャン範囲をリングにした場合、範囲指定(360°／270°／180°／90°)
以外に任意の角度指定が可能です。角度基準位置は、ライブビュー画面 1 点目タップした位置と
します。 

 
②密度：スキャン密度を「低密度」、「標準」、「ファイン」、「S ファイン」から選択します。  
③所要時間：スキャンが完了するおおよその時間を、各密度毎に表示します。 
また、「所要時間」の項目を押下することで、「所要時間」表示と「測点数」表示を切り替えます。 
「測点数」表示では、スキャンするおおよその点数を、各密度毎に表示します。 

 

 

④測点間隔：測定距離による、一点毎の測点間隔を、各密度毎に表示します。 
⑤測定距離：スキャンする対象までの距離を変更できます。 
⑥写真撮影：写真の撮影可否を「広角」、「精密」、「なし」から選択します。  
⑦所要時間：写真撮影が完了するおおよその時間を、各撮影モード毎に表示します。 
また、「所要時間」の項目を押下することで、「所要時間」表示と「撮影数」表示を切り替えます。 
「撮影数」表示では、写真を撮影するおおよその枚数を、各撮影モード毎に表示します。 

 

 

⑧スキャン開始：スキャンが開始されます。 
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4-1) スキャンの詳細設定 
「範囲指定」の項目を押すと「スキャン設定」画面が表示されます。 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
①スキャンデータ表示設定：スキャン後の表示設定をするかしないかをチェックボックスで選択します。 
②点サイズ：表示する点サイズを「極大」、「大」、「中」、「小」から選択します。 
③スキャンデータの色設定：スキャンしたデータ毎にカラーパレットから色を選択します。 
④スキャン範囲下限／上限：スキャンデータの採用範囲を指示します。 
⑤[OK]ボタンを押すと、設定が反映され、スキャン設定画面に戻ります。  
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4-2) 写真撮影の詳細設定 
「写真撮影」の項目を押すと「写真撮影設定」画面が表示されます 

 

 

 

 
①撮影結果のサムネイル表示：スキャン後に写真撮影結果のサムネイルを表示するか選択します。 
②露出補正：露出補正をするかしないかを選択します。  
③重複率：撮影する写真の重複率を「10%」、「20%」、「30%」、「40%」、「50%」から 

選択します。重複率が高い程、撮影枚数が多くなります。 
 
4-3) 写真撮影・スキャン開始 
「スキャン開始」画面で[スキャン開始]ボタンを押すと写真撮影およびスキャンが開始され下記の画面
が表示されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
[キャンセル]ボタンでスキャンを中止できます。 

スキャン終了後、「スキャン開始」画面が表示されます。 
また、スキャン中でも「3D ビューア」、「座標管理」画面を表示することが可能です。 
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5) 座標観測 

本プログラムを起動すると「座標観測」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①登録点：新たに登録する点のＮｏと名称を入力します。 
②目標高：地面からプリズム中心までの高さを入力します。 
④観測点視準：観測点を視準後、REC ボタンを押します。 
⑤REC 後、自動的に次点観測の画面へ移行します。 
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6) スキャンデータ送信 

本プログラムを起動すると「スキャンデータ送信」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

出力先フォルダ、出力ファイル名を設定しま
す。 

出力するスキャンデータを選択します。 出力を開始します。 
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7) 座標管理 

本プログラムを起動すると「座標管理」画面を表示します。 
初期表示は、座標一覧モードです。 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

表示する座標のフィルタ設定を行います。 

チェックされた座標の削除を行います。 

座標一覧モードに移行します。 

選択された座標の編集を行います。 
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8) 3D ビューア 

 [3D ビューア]ボタン押下時に、3D ビューアを表示します。3D ビューア上には、スキャニングにより観測さ
れた点群を表示します。一覧ボタンから各器械点のデータが表示され、表示するデータを選択できます。 
 

 
 

表示 名前 機能 

 

スキャン一覧 
ボタン 

●スキャンデータの一覧をステーション毎に表示します。 
各ステーション毎の表示/非表示 
スキャン毎の表示/非表示 
ステーション視点への移動 
各ステーション毎のデータ表示色の指定が行えます。 
 

ステーション表示設定 

 
・ステーションの表示 
・ステーション視点移動 
・ステーションカラー設定 

ステーションカラー選択 
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スキャン配色 
変更ボタン 

●スキャンデータの配色を変更できます。 
スキャンカラー・・・スキャン毎に自動配色 
ステーションカラー・・・ステーション毎に自動配色 
反射強度（グレー）・・・反射強度に従ってグレースケールで配
色 
以降、64bit 限定 
反射強度（カラー）・・・反射強度に従ってカラーで配色 
高度・・・高さに従ってカラーで配色 

 

点サイズ変更 
ボタン 

●点サイズを小、中、大、極大のいずれかに変更できます。 

 

データ表示 
切り替えボタン 

64bit 限定 
●下記の観測データの表示状態を切り替えます。 
  ◆器械視準方向線 

◆既知点設置データ 
◆任意点設置データ 
◆座標観測データ 
◆座標データ（点番・点名表示 ON/OFF） 

●ステーションからの距離を基準として、スキャンデータの表示レ
ンジを設定できます。 

 
計測ボタン 

●下記のボタンを表示します。 
座標 ・・・ スキャンデータの座標値を表示できます 

    距離 ・・・ スキャンデータの 2 点間距離を表示できます 
    面積 ・・・ スキャンデータを３点以上選択した際に 

面積を表示することができます 
詳細は計測モードへ 

 
 
 

ズームボタン 
● 下記のボタンを表示します 

ズームイン  ・・・ 点群データを拡大します。 
ズームアウト ・・・ 点群データを縮小します。 

 

動作モード 
切り替えボタン 

●現在の動作モードを表示します。 
移動モード 

 

回転モード 

 

●画面をクリックしながら動かした時の動作モードを切り替えま
す。 ※動作モードは、ペン操作時のみ有効となります。 
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視点移動 
ボタン 

●上部、下部、東西南北からの視点へ移動することができま
す。 

 

全体表示 
ボタン 

●ボタンを押すと、点群データ全体を表示します。 

 
 

計測モード 

計測ボタンから座標・距離・面積ボタンを押すと計測モードに移行します。 
計測モードではスキャンデータを選択することができ、座標値、2 点間距離、面積を表示することができま
す。 
計測ボタンにていずれかを選択すると以下のような画面が 3D ビューアに追加されます。 
 

 

  

現在選択している点をすべて削除します。 

点の選択状況をひとつ前に戻します。 

座標/距離/面積を表示します。 

計測モードを終了します。 
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計測モード(座標) 

スキャンデータをタップすると、タップした点の座標値を表示することができます。 
 

 
タップして座標を選択すると画面に選択した点(青い○)が表示され、座標
値が画面左上に表示されます。 
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計測モード(距離) 

スキャンデータを２点タップすると２点間の水平距離、鉛直距離を表示します。 

 
 
タップして選択した２点(青い○)が表示され、２点間を結ぶ直線が表示
されます。 
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計測モード(面積) 

スキャンデータを任意の点数(3 点以上)タップすると、タップした点を外周とする平面積を表示します。 
※計測モード(面積)時はタッチ操作によるカメラ操作が無効になり、上部視点固定となります。 

 
タップして選択した点(青い○)が表示され、選択した点を結ぶ直線が表示
されます。  
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点選択時に交点が発生した場合は、計算値を表示しません。 
交点が発生しないように点を選択してください。 
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 第 2 章 ユーティリティ操作説明 
2-1 現場管理 

現場管理は、現場の選択、作成、削除の作業が行えます。 
 

① 現場選択  

「現場選択」を選択すると、「現場選択」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
※現在使用中の現場が選択された状態となります。 
①現場選択：使用する現場をリストから選択します。 
②選択の確定：[OK]ボタンを押すと現場が選択されます。 
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② 現場作成 

「現場作成」を選択すると、「現場作成」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

①現場名入力：作成する現場の名前を入力します。 
②現場作成：[OK]ボタンを押すと下の確認画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 

 
 
 
 

 
※現場を作成後、作成した現場を使用中の現場として設定します。 

 

※1.作成した現場の条件は、現在の条件を引き継ぎます。 
条件を新規で行いたいときは、「□同時に条件設定データを購入状態に戻す」にチェックを
付けてください。 

※2.同名の現場は作成できません。  
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③ 現場削除 

「現場削除」を選択すると、「現場削除」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①削除現場選択：リストから削除する現場にチェックを付けて選択します。 
※使用中の現場は表示されません。(削除できません) 
②現場削除：[OK]ボタンを押すと下の確認画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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④ 現場名変更 

「現場名変更」を選択すると、「現場名変更」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①現場選択：現場名を変更する現場を選択します。  
②現場名入力：変更後の現場名を入力します。  
②現場名変更：[OK]ボタンを押すと下の確認画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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⑤ 現場複写 

「現場複写」を選択すると、「現場複写」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①現場選択：複写する現場を選択します。  
②現場名入力：複写後の現場名を入力します。  
③現場名変更：[OK]ボタンを押すと下の確認画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 

 
 

 
 
 

④複写完了：現場の複写が完了するとリストに追加します。  
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⑥ 現場消去 

「現場消去」を選択すると、「消去確認」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①消去開始：[OK]ボタンを押し、消去を開始します。 
②消去完了：消去を完了すると、「消去完了」画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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⑦ 現場取込 

「現場取込」を選択すると、現場取込画面を表示します。 
現場取込は任意のフォルダにバックアップした現場を取り込む機能です 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①右上の「…」ボタンを押すとエクスプローラを開きます。 
開いたエクスプローラから取り込み元のフォルダを選択します。 
次回現場取込/現場バックアップでエクスプローラを開くときは今回選択したフォルダを開きます。 
②テキスト欄に選択したフォルダパスが表示されます。 
③リストの左上のチェックボックスを入れると全ての現場を選択します。その状態でチェックを外すと全て未
選択にします。 
④チェックボックスをタップまたは現場をダブルタップすると現場を選択します。 
⑤[OK]ボタンを押すと下の確認画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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取り込み実行中は以下のようなメッセージを表示します。 
 
 
 
 
 
 
 

 
取り込みが完了すると以下のようなメッセージを表示し、現場が取り込まれます。 

 
 
 
 
 
 
 

 
取り込み時に既に同じ現場が登録されている場合は以下のようなメッセージを表示します。 

 
 
 
 
 
 

重複時の現場名は以下通りです。重複現場名に赤字の部分を追加します。 
重複現場名(1) 、これが重複していた場合は重複現場名(2)…と重複しなくなるまで数字が増えます。 
 
 
 
 
 
 
 
  



 62 / 219 
 

⑧ 現場バックアップ 

「現場バックアップ」を選択すると、現場バックアップ画面を表示します。 
現場バックアップは選択した現場を任意のフォルダに保存できる機能です。 

 
①右上の「…」ボタンを押すとエクスプローラを開きます。 
開いたエクスプローラからバックアップ先のフォルダを選択します。 
次回現場取込/現場バックアップでエクスプローラを開くときは今回選択したフォルダを開きます。 
②テキスト欄に選択したフォルダパスが表示されます。 
③リストの左上のチェックボックスを入れると全ての現場を選択します。その状態でチェックを外すと全て未
選択にします。 
④チェックボックスをタップまたは現場をダブルタップすると現場を選択します。 
⑤[OK]ボタンを押すと下の確認画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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選択したフォルダに既に同名の現場が保存されている場合は確認メッセージが表示されます。 
OK ボタンを押すとバックアップを続行します。 

 
 
 
 
 
 

既存のフォルダに上書きするため、前回保存したバックアップデータが消去されます。 
残したい場合は重複しないよう別のフォルダにバックアップしてください。 
 
バックアップ実行中は以下のようなメッセージを表示します。 

 
 
 
 
 
 

 
バックアップが完了すると以下のようなメッセージを表示し、選択したフォルダにバックアップが作成されます。 
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ネットワークフォルダ、クラウドストレージへのバックアップは動作保証外となります。 
 

2-2 座標管理 
座標管理は、使用中現場の座標入力、送信、受信、削除、リスト表示、領域の初期化が行えます。 
 

① 座標入力  

「座標入力」を選択すると、「座標入力」画面を表示します。 
 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 

 
 
①Z 値入力：「□Z 値入力」に☑マークを付けると 3 次元座標の入力が行えます。 
②No/名称：座標 No と名称を入力します。 
③XYZ：座標値を入力します。 
④データ登録：[OK]ボタンを押すと入力した座標を登録し、次の座標入力に移ります。 
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② 座標送信  

「座標送信」を選択すると、「座標送信」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
①フォーマット：フォーマットを「SIMA」「APA」から選択します。 
②座標モード：座標の送信モードを「2 次元」「3 次元」から選択します。 
③ファイル名：ファイル名を入力します。[...]ボタンからファイルを選択できます。 
④送信開始：[送信開始]ボタンを押すと、「送信開始確認」画面が表示され[OK]ボタンを押すと送信

が開始されます。 
 
 
 
 
 
⑦送信中：送信を開始すると、「送信経過」画面を表示します。 
⑧送信完了：指示したすべての座標を送信し終えると、「送信終了確認」画面を表示しますので、

[OK]ボタンを押します。 
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③ 座標受信  

「座標受信」を選択すると、「座標受信」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①フォーマット：フォーマットを「SIMA」「APA」から選択します。 
②座標モード：座標の受信モードを「2 次元」「3 次元」から選択します。 
③ファイル名：ファイル名を入力します。[...]ボタンからファイルを選択できます。 
④受信開始：[受信開始]ボタンを押すと、「受信開始確認」画面が表示され[OK]ボタンを押すと受信

が開始されます。 
 
 
 
 
 
⑦受信中：受信を開始すると、「受信経過」画面を表示します。 
⑧受信完了：指示したすべての座標を受信し終えると、「受信終了確認」画面を表示しますので、

[OK]ボタンを押します。 
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④ 座標削除  

「座標削除」を選択すると、「座標削除」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①削除対象：削除する座標の No にチェックを付けます。Form~To に No を入力し、[フィルタ]ボタンを
押すと、表示される座標をフィルタリングすることができます。 

②削除開始：[削除開始]ボタンを押すと、「削除開始確認」画面を表示しますので、[OK]ボタンを押し
ます。 

 
 

 
 
 

③削除中：削除を開始すると、「削除経過」画面を表示します。 
④削除完了：指示したすべての座標を削除し終えると、「削除終了確認」画面を表示しますので、

[OK]ボタンを押します。 
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⑤ 座標リスト表示 

「座標リスト表示」を選択すると、「座標リスト表示」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
①表示対象：登録されている座標を表示します。From~To に No を入力し、[フィルタ]ボタンを押すと、

表示される座標をフィルタリングすることができます。(2次元座標の場合、Z値は表示され
ません) 

②名称予約点：点名称のみ登録されている点も表示するときは、「□名称予約点も表示」にチェックを
付けてください。 

③表示終了：[×]ボタンを押すと、表示を終了します。 
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⑥ 座標領域初期化 

座標領域初期化」を選択すると、「座標領域初期化確認」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
①初期化開始：[OK]ボタンを押し初期化を開始します。 
②初期化完了：初期化を完了後、「初期化終了」画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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2-3 野帳管理 
野帳管理は、野帳の入力、削除、リスト表示、領域の初期化が行えます。 
 

① 野帳入力  

「野帳入力」を選択すると、「野帳入力」画面を表示します。 
 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 

 
 
①器械点/後視点/視準点：各点の No と名称を入力します。 
②野帳データ：水平角、鉛直角、斜距離の順に入力します。 
③データ登録：[確定]ボタンを押すと入力した野帳を登録し、次の野帳入力に移ります。 
※「□器械点固定」、「□後視点固定」に☑マークを付けると、それ以降の器械点、後視点の入力をスキ

ップします。 
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② 野帳削除  

「野帳削除」を選択すると、「野帳削除」画面を表示します。 
 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 

 
 
①器械点/後視点：削除する野帳の器械点と後視点の No と名称を入力します。 
②削除対象：削除する野帳にチェックを付けます。Form~To に No を入力し、[フィルタ]ボタンを押すと、

表示される野帳をフィルタリングすることができます。 
③削除開始：[削除開始]ボタンを押すと、「削除開始確認」画面を表示しますので、[OK]ボタンを押し

ます。 
 
 
 
 
 
④削除中：削除を開始すると、「削除経過」画面を表示します。 
⑤削除完了：指示したすべての野帳を削除し終えると、「削除終了確認」画面を表示しますので、

[OK]ボタンを押します。 
⑥野帳削除終了：野帳の削除が完了すると元の画面に戻りますので、[×]ボタンを押して野帳削除を

終了します。 
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③ 野帳リスト表示  

「野帳リスト表示」を選択すると、「野帳リスト表示」画面を表示します。 
 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 

 
 
①器械点/後視点：削除する野帳の器械点と後視点の No と名称を入力します。 
②表示対象：野帳を表示します。From~To に No を入力し、[フィルタ]ボタンを押すと、表示される野

帳をフィルタリングすることができます。 
③野帳表示終了：[×]ボタンを押して野帳リスト表示を終了します。  
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④ 野帳領域初期化 

「野帳領域初期化」を選択すると、「野帳領域初期化確認」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
①初期化開始：[OK]ボタンを押し初期化を開始します。 
②初期化完了：初期化を完了後、「初期化終了」画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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2-4 環境設定 
環境設定は、本システムが動作する上で必要な条件などの設定を行います。 
 

① 計算条件 

「計算条件」を選択すると、「計算条件」設定画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

①座標計算：座標の計算方法を「丸め処理」「浮動処理」から選択します。 
②座標丸め：丸め桁を「０桁～４桁」から選択します。 

丸め方法を「切り捨て」「四捨五入」「二捨三入」「切り上げ」から選択します。  
③高さ丸め：丸め桁を「０桁～４桁」から選択します。 

丸め方法を「切り捨て」「四捨五入」「二捨三入」「切り上げ」から選択します。 
④距離丸め：丸め桁を「０桁～４桁」から選択します。 

丸め方法を「切り捨て」「四捨五入」「二捨三入」「切り上げ」から選択します。 
⑤角度丸め：丸め桁を「０桁～２桁」から選択します。 

丸め方法を「切り捨て」「四捨五入」「二捨三入」「切り上げ」から選択します。 
⑥真数丸め：真数の丸めを「浮動」「６桁」から選択します。 
⑦倍面積丸め：丸め桁を「２桁～９桁」から選択します。 

丸め方法を「切り捨て」「四捨五入」「二捨三入」「切り上げ」から選択します。 
⑧面積丸め：丸め桁を「２桁～９桁」から選択します。 

丸め方法を「切り捨て」「四捨五入」「二捨三入」「切り上げ」から選択します。 
⑨幅杭幅丸め：丸め桁を「０桁～４桁」から選択します。 

丸め方法を「切り捨て」「四捨五入」「二捨三入」「切り上げ」から選択します。 
⑩追加距離計算：追加距離の計算方法を「丸め処理」「浮動処理」から選択します。 
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② 入力条件 

「入力条件」を選択すると、「入力条件」設定画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①入力方法：点（座標、観測など）の入力方法を「Ｎｏ入力」「名称入力」から選択します。 
②Ｎｏ変移量：点（座標、観測など）のＮｏ、名称のカウントアップ、ダウンの変移量を入力します。 
③Ｎｏカウント：点（座標、観測など）のＮｏ、名称の変移方法を「カウントアップ」「カウントダウン」か

ら選択します。 
④座標の登録時、上書きチェックを行う：入力時に上書きチェックを行うときは、☑します。 
 
 
  

座標上書き確認 
「□座標の登録時、上書きチェックを行う」に☑を付けておくと、既に座
標が存在している点に座標を登録しようとすると、下記画面を表示し
ます。 
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③ 観測状況 

「観測状況」を選択すると、「観測状況」設定画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①天候：天候を「晴れ」「曇り」「雨」「雪」「霧」から選択します。 
②風力：風力を「無風」「軟風」「和風」「疾風」「強風」から選択します。 
③観測者：観測者名を入力します。 
④使用機種：使用機種名を入力します。 
⑤シリアルＮｏ：使用機種のシリアル番号を入力します。 
※機器と接続状態の時、[機種取込]ボタンが有効になります。ボタンを押すと機器の機種名とシリア

ル番号を取り込みます。 
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④ 条件を購入状態に戻す 

「条件を購入状態に戻す」を選択すると、左の確認画面を表示します。 
 
 
 
 
 
①処理開始：[OK]ボタンを押すと処理を開始します。 
②完了確認：処理が完了すると「完了確認」画面を表示しますので、[OK]ボタンを押します。 
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2-5 機器設定 

機器設定は、接続しているトータルステーションに必要な設定を行います。 

① 距離補正設定 

「距離補正設定」を選択すると、「距離補正設定」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
①気象補正：気象補正の有無を選択します。 
②縮尺補正：縮尺補正の有無を選択します。 
③投影補正：投影補正の有無を選択します。 
④両差補正：球差・気差補正の有無を選択します。 
⑤起動時設定：機器と接続完了後、本設定画面を表示するときは、「□起動時に本画面を表示する」

に☑マークを付けます。 
⑥登録：[OK]ボタンを押して設定した項目を登録します。 
 
※[機器の気圧取込]ボタンを押すと機器内の気圧計から気圧を取り込みます。 
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■気象補正について 
気温や気圧が変化すると光の速度もわずかながら変化します。従って正確な距離を測定するためには
気象補正を行わなければなりません。 

 
気象補正係数 算出式 

 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐩𝐩 = 𝐉𝐉 − 𝐍𝐍 × 
𝑷𝑷

𝟐𝟐𝟐𝟐𝟐𝟐.𝟏𝟏𝟏𝟏+ 𝒕𝒕
+ 𝟏𝟏𝟏𝟏.𝟐𝟐𝟐𝟐×  

𝑷𝑷𝑷𝑷
𝟐𝟐𝟐𝟐𝟐𝟐.𝟏𝟏𝟏𝟏+ 𝒕𝒕

 

P = 気圧(hPa) 
Pw = 大気中の水蒸気の分圧(hPa) 
T = 気温(摂氏) 

 
大気中の水蒸気の分圧は下記の計算式で算出します。 

 𝐏𝐏𝐏𝐏 =  
𝒉𝒉
𝟏𝟏𝟏𝟏𝟏𝟏

 × 𝟔𝟔.𝟏𝟏𝟏𝟏𝟐𝟐𝟏𝟏 × 𝒆𝒆
𝟏𝟏𝟐𝟐.𝟐𝟐𝟔𝟔𝟐𝟐× 𝒕𝒕
𝟐𝟐𝟐𝟐𝟐𝟐.𝟐𝟐+𝒕𝒕  

J、N は機種によって異なり、SX シリーズの場合は下記の値を使用します。 
J = 269.36 
N = 78.09 

 
気象補正 算出式 

     𝐃𝐃′ = ( 𝟏𝟏+ 𝐩𝐩𝐩𝐩𝐩𝐩× 𝟏𝟏𝟏𝟏−𝟔𝟔) ×  𝐃𝐃 
Dʼ = 補正後の斜距離 
D = 補正前の斜距離 
 

※標準気温は 20.0℃、標準気圧は 1013.25hPa になります。 
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■縮尺補正について 
楕円体面上の距離を平面直角座標面上の距離に投影する計算を縮尺補正といいます。 
 
縮尺補正 算出式 
 HD = HD + (s - 1) × HD 
 HD = 水平距離 
 s  = 縮尺係数 

 
■投影補正について 

水平距離を楕円体面上の距離に投影する計算を投影補正といいます。 
 
投影補正 算出式 

 𝐇𝐇𝐃𝐃 =   𝐇𝐇𝐃𝐃 × 𝑹𝑹𝒆𝒆
𝑹𝑹𝒆𝒆+𝒉𝒉

 

 HD = 水平距離 
 h = 標高 
 Re = 平均曲率半径(6370km) 
 
 

■両差補正（球差・気差補正）について 
・地球の表面は曲面であるため、測定点における水平平面を判定基準とすると、比高に誤差が生
じます。これを球差といいます。 

・地球は、地表面に近いほど密度が大きな空気層に取り囲まれていますので、光線が屈折しなが
ら進みます。この屈折の誤差を気差といいます。 

 
両差(球差、気差)補正 算出式 

 𝐕𝐕𝐃𝐃 = 𝐒𝐒𝐃𝐃 × 𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜𝐜(𝑽𝑽𝑽𝑽) + (𝑺𝑺𝑺𝑺)𝟐𝟐×𝒔𝒔𝒔𝒔𝒔𝒔𝟐𝟐𝑽𝑽𝑽𝑽 
𝟐𝟐𝑹𝑹𝒆𝒆

(𝟏𝟏 − 𝑲𝑲) 

𝐇𝐇𝐃𝐃 = 𝐒𝐒𝐃𝐃 ×  𝐜𝐜𝐬𝐬𝐬𝐬(𝑽𝑽𝑽𝑽)−  
(𝑺𝑺𝑺𝑺)𝟐𝟐 × 𝐜𝐜𝐬𝐬𝐬𝐬𝟐𝟐𝑽𝑽𝑽𝑽

𝟐𝟐𝑹𝑹𝒆𝒆
(𝟏𝟏 −  

𝑲𝑲
𝟐𝟐

) 

 HD = 水平距離  Re = 平均曲率半径(6370km) 
VD = 比高     K = 平均屈折定数(設定値による 0.133 or 0.142 or 0.2) 
SD = 斜距離 
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② 角度設定 

「角度設定」を選択すると、「角度設定」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①鉛直角設定：鉛直角設定を「天頂０度」「水平０度」から選択します。 
②最小表示角：角度表示の最小角を「１秒」「５秒」「１０秒」から選択します。 
③登録：[OK]ボタンを押して設定した項目を登録します。 
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③ ターゲット詳細設定 

「ターゲット詳細設定」を選択すると、「ターゲット詳細設定」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①プリズムタイプ：プリズムタイプを「カスタム」「S シリーズ 360°」「S シリーズ Multi Track」から選択しま
す。普通のプリズムを使用する場合は、「カスタム」を選択してください。 

②プリズム定数：プリズムの補正値を入力します。 
③プリズム定数(NP)：ノンプリズムで使用するプリズムの定数を入力します。 
④登録：[OK]ボタンを押して設定した項目を登録します。 
 
 
 

※本設定は、「ステータスバー」の[プリ
ズム定数]ボタンを押すことにより、表
示することもできます。 
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④ ノンプリズム設定 

「ノンプリズム設定」を選択すると、「ノンプリズム設定」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①標準偏差：測距値として採用するための「標準偏差」を入力します。 
※標準偏差が設定した値より大きいときは測距値として採用しません。 

②登録：[OK]ボタンを押して設定した項目を登録します。 
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⑤ 自動視準設定 

「自動視準設定」を選択すると、「自動視準設定」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①追尾継続時間：自動追尾継続時間を「0 秒」「1 秒」「2 秒」「3 秒」から選択します。 
※追尾継続時間は、ターゲット追尾中に追尾が途切れてもそのままの追尾速度で追尾を継続する時
間です。電柱や樹木などの遮蔽物の裏に入るような現場で有効な機能です。 
②登録：[OK]ボタンを押して設定した項目を登録します。 

 
※本設定は機器と接続されているときのみ設定できます。 
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⑥ サーチ設定 

「サーチ設定」を選択すると、「サーチ設定」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①自動プリズムサーチを行う：プリズムを見失った時に、自動的にプリズムサーチを行うときは、本項目に 

☑マークを付けます。 
②サーチ範囲：サーチ範囲を入力します。 
③登録：[OK]ボタンを押して設定した項目を登録します。 
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⑦ 記録方式設定 

「記録方式設定」を選択すると、「記録方式設定」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①撮影結果のサムネイル表示：SHOT モードで写真撮影を行う度に、サムネイル画面を表示します。 
 
②視準座標が存在しない場合は、写真撮影を行わない：  
  未定義座標の観測時は、SHOT モードであっても写真撮影を行いません。 
 
 

⑧ レーザー設定 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
① レーザー点灯：レーザーポインタの点灯状態を「弱／強／点滅」から設定します。 
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 第 3 章 トータルステーションプログラム 
3-1 基本画面 

 
 

 
 

 
 

 
 
  

①AVD 表示 
[AVD]ボタンを押すと、水平角(HA)、鉛直
角(VA)、斜距離(SD)の順で表示します。 

②AEh 表示 
[AEh]ボタンを押すと、水平角(HA)、比高
(VD)、水平距離(HD)の順で表示します。 

③LE%表示 
[LE%] ボ タ ン を 押 す と 、 左 回 り 水 平 角
(HL)、勾配(V%)、水平距離(HD)の順で
表示します。 

※斜距離(SD)、水平距離(HD)については、距離を計測した場所から水平角を左右
に１度以上動かすとグレーで表示します。 

④XYZ 表示 
[XYZ]ボタンを押すと、計測した座標値を表
示します。 
「器械設置」で登録した器械座標を使用し
て座標計算を行います。 
※[REC]ボタンを押して表示している座標 
 データを記録できます。 
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表示 機能 

 
器械設置を行います。 

 
測設（杭打）を行います。 

 
TS モード内の条件を設定します。 

 
対辺測定を行います。 
本機能は、任意の２点間の斜距離、水平距離、高低差、勾配を測定します。 

 
遠隔測高測定を行います。 

 
座標変換測定を行います。 

 

角出観測を行います。 
本機能は、建物などの角までの距離が計測できないとき、角までの距離を計測しま
す。 

 
芯出観測を行います。 
本機能は、円柱形上地物の中心までの距離や中心位置を計測します。 

 

 

 

ボタンの頁を切り替えます。 

 →  →  
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3-2 ＴＳモード条件設定 
機能は、ＴＳモード内で使用する条件の設定を行います。 

 
■距離平均回数の設定 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

●[設定]ボタンを押して次に[平均]ボタンを押します。 
 
①平均回数： 

測定距離の平均回数を入力します。 
※０を設定したときは、[中止]ボタンが押されるまで、

連続測距を行います。（平均値は表示しません） 
 
●「平均回数」を、２以上に設定しておけば、斜距離

（SD）の平均値を「SDx」で表示します。 
 
 
 
●[登録]ボタンを押します。 
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3-3 器械設置 
本機能は、器械点の座標を「座標の直接指示」、「既知点２点の観測」、「既知点３点の観測」の
機能を使用して設定します。 

 
 
 
 
 
 
 
 

① 器械高設置 

器械高を設置します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

●「ＴＳ基本」画面で[器設]ボタンを押すと 
「器械設置」メニューを表示します。 
 

①作業項目選択： 
作業する項目を選択します。 

●「器械設置」メニューで「器械高設置」を選択す
ると「器械高入力」画面を表示します。 

 
①器械高： 

地盤から器械中心までの高さを入力します。 
 
②登録： 

[設定]ボタンを押すと入力したデータを登録して
器械設置を終了します。 
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② 既知点設置 

既知点座標を指示して基準方向を視準することによって器械を設置します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

●「器械設置」メニューで「既知点設置」を選択すると
「器械点座標入力」画面を表示します。 

 
①器械高： 

地盤から器械中心までの高さを入力します。 
 
②器械点座標： 

器械点の座標値を入力します。 
※[参照]ボタンを押すと現場に登録されている座標 

データから取り込めます。 
 
③登録： 

[設定]ボタンを押して入力したデータを登録します。 
登録後、後視方向角の「設定方法選択」画面を
表示します。 
 

④設定方法： 
後視方向角の設定方法を選択します。 

※不要なときは[終了]ボタンで器械設置を終了してく
ださい。（器械設置情報は登録されています） 
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（１）既知点設置→座標 
 
 
 
 
 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

●「設定方法選択」画面で[座標指示]を選択す
ると「座標入力」画面を表示します。 

 
①後視点座標： 

後視点の座標値を入力します。 
座標値を入力すると方向角を表示します。 

 
②後視点視準： 

後視点を視準して[設定]ボタンを押します。器
械設置を完了します。 
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（２）既知点設置→方向角 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

●「設定方法選択」画面で[方向角指示]を選択
すると「方向角入力」画面を表示します。 

 
①方向角： 

後視点の方向角を入力します。 
 

②後視点視準： 
後視点を視準して[設定]ボタンを押します。器
械設置を完了します。 
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③ ２点観測設置 

２点の既知座標点を観測（距離計測必要）して器械を設置します。また、既知標高点を観測して器
械点標高も設置できます。 
 

 

 
 
 
 
  

●「器械設置」メニューで「２点観測設置」を選択
すると｢１点目既知点の座標入力｣画面を表
示します。 

 
①１点目の既知点座標： 

１点目の既知点座標値を入力して[次へ>] 
ボタンを押します。 

※[参照]ボタンを押すと現場に登録されている座
標データから取り込めます。 

注１．器械点の位置と既知点１、既知点２の角度が極端に鋭角なときには、
精度低下の原因となります。角度が大きくなるような点を選んでください。 

注２．観測はすべて正側で行ってください。 
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②１点目の既知点を観測：                          
１点目の既知点を視準して[REC]ボタンもしく
は、[測距]ボタンを押します。 

 
 
 
 
③２点目の既知点座標： 

２点目の既知点座標値を入力して[次へ>] 
ボタンを押します。 

※[参照]ボタンを押すと現場に登録されている座
標データから取り込めます。 

 
 
④２点目の既知点を観測： 

２点目の既知点を視準して[REC]ボタンもしく
は、[測距]ボタンを押します。 

 
 
 
 
⑤標高点情報： 

器械点標高も同時に求めるときは、標高点情
報（標高、器械高、目標高）を入力して 
[次へ>]ボタンを押します。 

※標高を求めないときは[不要]ボタンを押します。
結果画面を表示します。 

 
⑥標高点を観測： 

既知標高点を視準して[REC]ボタンもしくは、
[測距]ボタンを押します。 
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⑦結果表示： 
観測を終了すると器械点座標の計算結果を
表示します。 

 
⑧設定： 

[設定]ボタンを押して計算結果を器械点座標
として設定します。 

 
⑨座標登録： 

[登録]ボタンを押すと「座標登録」画面を表示
しますので、計算座標を登録するＮｏ と名称
を入力して、[登録]ボタンを押します。 

 
⑩後視方向角： 

器械点座標を登録後、後視方向の基準とす
る点の選択画面を表示します。 
基準とする点を選択します。 
水平角を設定後、器械設置を完了します。 
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④ ３点観測設置 

３点の既知座標点を観測（距離計測不要）して器械を設置します。また、既知標高点を観測して器
械点標高も設置できます。 
 
  
 
  

●「器械設置」メニューで「３点観測設置」を選
択すると｢１点目既知点の座標入力｣画面を
表示します。 

 
①１点目の既知点座標： 

１点目の既知点座標値を入力して[次へ>] 
ボタンを押します。 

※[参照]ボタンを押すと現場に登録されている座
標データから取り込めます。 

注１．器械点の位置と既知点１、既知点２、既知点３の角度が極端に鋭角
なときには、精度低下の原因となります。角度が大きくなるような点を選ん
でください。 

注２．観測はすべて正側で行ってください。 
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②１点目の既知点を観測： 
１点目の既知点を視準して[REC]ボタンを押
します。 

 
 
 
 
③２点目の既知点座標： 

２点目の既知点座標値を入力して[次へ>] 
ボタンを押します。 

※[参照]ボタンを押すと現場に登録されている座
標データから取り込めます。 

 
 
④２点目の既知点を観測： 

２点目の既知点を視準して[REC]ボタンを押
します。 

 
 
 
 
⑤３点目の既知点座標： 

３点目の既知点座標値を入力して[次へ>] 
ボタンを押します。 

※[参照]ボタンを押すと現場に登録されている座
標データから取り込めます。 

 
 
 
⑥３点目の既知点を観測： 

３点目の既知点を視準して[REC]ボタンを押
します。 



 99 / 219 
 

 
 
 
 
 
 
  

⑦標高点情報： 
器械点標高も同時に求めるときは、標高点情
報（標高、器械高、目標高）を入力して 
[次へ>]ボタンを押します。 

※標高を求めないときは[不要]ボタンを押しま
す。結果画面を表示します。 

 
⑧標高点を観測： 

既知標高点を視準して[REC]ボタンもしくは、
[測距]ボタンを押します。 

 
 
 
 
⑨結果表示： 

観測を終了すると器械点座標の計算結果を
表示します。 

 
⑩設定： 

[設定]ボタンを押して計算結果を器械点座標
として設定します。 

 
⑪座標登録： 

[登録]ボタンを押すと「座標登録」画面を表示
しますので、計算座標を登録するＮｏと名称
を入力して、[登録]ボタンを押します。 

 
⑫後視方向角： 

器械点座標を登録後、後視方向の基準とす
る点の選択画面を表示します。 
基準とする点を選択します。 
水平角を設定後、器械設置を完了します。 
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⑤ ベンチマーク 

既知標高点を観測して器械点標高を設置します。 

 
 
 
  

●「器械設置」メニューで「ベンチマーク」を選択す
ると｢標高情報入力｣画面を表示します。 

 
①標高点情報： 

標高点情報（標高、器械高、目標高）を入
力して[次へ>]ボタンを押します。 

 
 
 
 
②標高点を観測： 

既知標高点を視準して[REC]ボタンもしくは、
[測距]ボタンを押します。 
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⑥ 設置情報確認 

現在設置している器械点の設置情報を確認します 
 
  

③結果表示： 
観測を終了すると器械点座標の計算結果を表
示します。 
 
④設定： 
[設定]ボタンを押して計算結果を器械点標高と
して設定します。 

●「器械設置」メニューで「設置情報確認」を選択
すると器械設置情報を表示します。 

 
①情報確認： 

情報を確認後、 [了解]ボタンを押します。器
械設置を終了します。 

 
 
 
 
②座標登録： 

[登録]ボタンを押すと「座標登録」画面を表示
しますので、計算座標を登録するＮｏと名称を
入力して、[登録]ボタンを押します。 
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3-4 測設 
本機能は、「角度・距離」もしくは、「座標値」を指示して測設作業を行います。 

 
 
 
 
 
 
 

 

① 測設条件設定 

 
 
 
 
 
 
  

●「測設」メニューで[条件]を押すと、左の画面を
表示しますので各設定を行います。 

 
①誘導基準： 
  器械側 … 器械側からターゲットを見た 

視点で誘導します。 
  ターゲット側 … ターゲット側から器械を 
            見た視点で誘導します。 
②測距開始時、測距方法をＴＲＫに切り替え

る： 
☑マークを付けると、測設開始と同時に測距
方法をＴＲＫに切り替えます。 

③ＴＲＫ測距値をｃｍ止めで表示する： 
☑マークを付けると、ＴＲＫ測距中は距離を
ｃｍ止めで表示します。 

注１．測設作業を行う前には、必ず「器械設置」を行ってください。 
注２．測設はすべて正側で行ってください。 

●「ＴＳ基本」画面で[測設]ボタンを押すと 
「測設」メニューを表示します。 
 

①測設方法選択： 
測設データを指示する方法を選択します。 
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② 角度・距離指示 

 
 
  

●「測設」メニューで[角度・距離指示]を選択す
ると、左の画面を表示します。 

 
①測設データ： 

角度：器械点から測設点までの方向角を入
力します。 

距離：器械点から測設点までの水平距離を
入力します。 

比高：器械点から測設点までの比高差を入
力します。 

 
②測設開始： 

[開始]ボタンを押して測設作業を開始します。 
※[終了]ボタンで測設を終了します。 

④標準測距は距離計測を１回で止める： 
☑マークを付けると、標準測距を１回で止める
ことができます。（通常は連続測距） 

 
⑤設定範囲内に入ったら、接近音に切り替 え

る： 
☑マークを付けると、設定した、「接近範囲」以
内に入ったときに測距音を接近音に切り替えま
す。 
接近音は[接近音再生]ボタンで再生できま
す。 

※２次元測設を行うときは、 
「比高」の☑マークを外します。 

※目標高を変更するときは、 
[目標高]ボタンを押します。 
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③ 座標指示 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

④ 測設作業（角度・距離指示、座標指示共通作業） 

（１）水平合わせ 
 
 
 
 
 
 

●「測設」メニューで[座標指示]を選択する と、左
の画面を表示します。 

 
①測設点座標： 

測設を行う点の座標値を入力します。 
※[参照]ボタンを押すと現場に登録されている座標

データから取り込めます。 
 
②測設開始： 

[開始]ボタンを押して測設作業を開始します。 
※[終了]ボタンで測設を終了します。 

※２次元測設を行うときは、 
「Ｚ」の☑マークを外します。 

※目標高を変更するときは、 
[目標高]ボタンを押します。 

●測設を開始すると「水平合わせ」画面を表示しま
す。 

※本画面を表示した時点で自動的に「測距 方法」
を「トラッキング」に切り替えます。 

 
 
 
①水平角合わせ： 

αＨＡが「０－００－００」付近になるように水
平角を合わせます。 

※[旋回]ボタンを押すと測設方向へ旋回します。 
２次元のときは水平角のみ、３次元のときは水
平角と鉛直角を旋回します。 
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■ガイド表示について 

ガイドは下記のように表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

ボタン 機能 

 現在の測設点の作業を中止して、「測設データ指示」画面へ戻ります。 

 
目標高の入力画面を表示します。 
※３次元測設のときのみ表示します。 

 
測設点方向へ機器を旋回します。 
※３次元測設のときは、水平角、鉛直角共旋回します。 

②測設開始： 
プリズムを視準して、[測距]または[REC]ボタンを
押して測設を開始します。 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを右へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを右へ誘導 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを左へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを左へ誘導 

 
各値が「０．０００」になったとき表示します。 
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（２）較差表示 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

●「水平合わせ」画面で測距が完了すると、 
「較差表示」画面を表示します。 

 
①較差表示： 

測設点までの角度と距離を表示します。 
[>]ボタンを押すと表示を切り替えます。 
左へ（右）：測設点までの残左右距離 
後へ（前）：測設点までの残前後距離 
上へ（下）：測設点までの残上下距離 
αＨＡ    ：測設点までの残水平角 
αＨＤ    ：測設点までの残水平距離 
αＶＤ    ：測設点までの残比高 

※２次元測設のときは、「αＶＤ」「上へ（下）」の
表示は行いません。 

 
②概算の平面位置確定： 

「αＨＡ」と「αＨＤ」もしくは、「左へ（右）」と 
「後へ（前）」の値に、「０．０００」付近の値
が表示されるように、プリズムを移動 
（誘導）します。 

※この時点では、トラッキング測距が行われていま
す。 

 
③詳細の平面位置確定： 

測距方法を「標準測距」に切り替えます。プリズム
を微動しながら測設点の平面位置を確定した
後、[中止]ボタンを押して測距を中止します。 

 
④高さ位置の確定：                     

３次元測設時のみの作業です。 
測距を中止した状態でプリズムを上下させ、「αＶ
Ｄ」もしくは、「上へ（下）」の値に 
「０．０００」が表示されるように高さ位置を 
調整します。 
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ボタン 機能 

 現在の測設点の作業を中止して、「測設データ指示」画面へ戻ります。 

 
目標高の入力画面を表示します。 
※３次元測設のときのみ表示します。 

 
測設点方向へ機器を旋回します。 
※３次元測設のときは、水平角、鉛直角共旋回します。 

 
■ガイド表示について 

ガイドは下記のように表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

⑤測設完了： 
すべての値に、「０．０００」もしくは「０．０ 
００付近」が表示された状態で測設点を確定
し、[終了]ボタンを押します。 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを右へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを右へ誘導 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを左へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを左へ誘導 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを後ろへ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを前へ誘導 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを前へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを後ろへ誘導 

 
プリズムを上へ誘導 

 
プリズムを下へ誘導 

 
各値が「０．０００」になったとき表示します。 
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3-5 対辺測定 
本機能は、任意の２点間の斜距離、水平距離、高低差、勾配を測定します。 

 

 
 
 
 

 
  

 

 
     ｒＳＤ： ２点間斜距離 

ｒＨＤ： ２点間水平距離 
ｒＶＤ： ２点間高低差 
ｒＶ％： 勾配（ｒＶＤ÷ｒＨＤ）×１００％ 

●「ＴＳ基本」画面で[対辺]ボタンを押すと 
「対辺測定」メニューを表示します。 

①計算方法選択： 
計算方法を「連続」「放射」から選択します。 

 
※観測はすべて正側で観測してください。 
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②１点目の観測点： 
１点目の観測点を視準後、[測距]ボタンもしくは、
[REC]ボタンを押します。 
測距が完了後、次の画面に移ります。 

 
 
 
③２点目の観測点： 

２点目の観測点を視準後、[測距]ボタンもしくは、
[REC]ボタンを押します。 
測距が完了後、次の画面に移ります。 

 
 
 
④結果表示：                                                   

２点の観測を完了すると、結果画面を表示します。 
ｒＳＤ：２点間斜距離 
ｒＨＤ：２点間水平距離 
ｒＶＤ：２ 点 間 高 低 差          
ｒＶ％：勾配（ｒＶＤ÷ｒＨＤ）×１００％ 

 
⑤次点の観測： 

次点の観測は、結果画面で、次の点を視準後、
[測距]ボタンもしくは、[REC]ボタンを押します。 

 
⑥対辺測定終了： 

対辺測定の終了は、[終了]ボタンを押します。 
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3-6 遠隔測高測定 
本機能は、原点からの横移動量と原点高を考慮した縦移動量を測定します。 

 

 
 
 
 
  

●「ＴＳ基本」画面で[測高]ボタンを押すと 
「測高測定」メニューを表示します。 
 

①観測方法選択： 
観測方法を「１点」「２点」から選択します。 
１点： 

１点を測定し、器械点と測点を結ぶ線に水平
面で直交する線をＸ軸、鉛直面で直交する
線を Z 軸としてＸＺ面を構成する方法。 

２点： 
２点を測定し、その２点を結ぶ線を含む鉛直
面の水平方向をＸ軸、鉛直方向をＺ軸として
ＸＺ面を構成する方法。 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 
 
※  
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２点観測時の注意 
２点による観測のときは、器械点と２つの点の形は、できるだけ正三角形に近
い形にしてください。 
極端な不等辺三角形で観測したときは、測定誤差を生ずる原因となります。 

②原点高入力： 
原点とする点の高さを入力し[次へ]ボタンを押し
ます。 

 
 
 
 
③原点観測： 

原点を視準後、[測距]ボタンもしくは、[REC]ボ
タンを押します。 
測距が完了後、次の画面に移ります。 

 
 
 
④２点目観測： 

＋Ｘ軸方向の点を視準後、[測距]ボタンもしく
は、[REC]ボタンを押します。 
測距が完了後、次の画面に移ります。 

※本画面は、観測方法を「２点」で選択したときの
み表示します。 

 
⑤測定： 

ＰＺ、ＰＸの値を表示します。ＰＺ：原点から
の縦移動量ＰＸ：原点からの横移動量 

 
⑥遠隔測高測定終了： 

遠隔測高測定の終了は、[終了]ボタンを押しま
す。 
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3-7 座標変換測定 
本機能は、原点とＸ軸方向点を観測し座標軸を構成します。 
その後、測定した観測点を構成した座標軸上の座標に変換します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
  

●「ＴＳ基本」画面で[P_Z]ボタンを押すと「原点
高入力」画面を表示します。 

 
①原点高： 

原点高を入力して[次へ>]ボタンを押します。 
 
 
②原点観測： 

原点を視準して[測距] ボタンもしくは、[REC]
ボタンを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

※  
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③＋Ｘ軸方向観測： 
＋Ｘ軸方向の点を視準後、[測距]ボタンもしく
は、[REC]ボタンを押します。 

 
 
 
 
④変換座標表示： 

測距が完了するとＰＸ、ＰＹ、ＰＺを表示しま
す。 
ＰＸ、ＰＹ ：原点からの移動量 
ＰＺ     ：原点高から計算したＺ値 

※ＰＺ値は、目標高を考慮した値です。 
 
⑤目標高の変更： 

[目標高]ボタンを押して目標高を変更できま
す。 

 
⑥次点観測： 

次の点を視準して[測距]ボタンもしくは、[REC]
ボタンを押します。 
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3-8 角出観測 
本機能は、建物などの角までの距離が計測できないとき、建物などの壁面２点を計測して角までの距
離を計測します。 
 
 
 
 
 

  

●「ＴＳ基本」画面で[角出]ボタンを押すと 
「角出観測」メニューを表示します。 

 
①作業項目選択： 

１点もしくは２点を選択します。 
 
※既に基準点の観測が完了しているときは、   

[スキップ]ボタンを表示します。 
[スキップ]ボタンを押すことにより基準点の観測を
省くことができます。 

 
※[終了]ボタンで角出観測を終了します。 
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① １点 

本機能は、器械から観測方向と壁面が垂直と仮定して、壁面上の１点を計測して角までの距離を
計測します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
  

●「角出観測」メニューで[１点]を押すと、左の画
面を表示します。 

 
①基準点観測： 

１点目の基準点を視準して[測距]ボタンもしく
は、[REC]ボタンを押します。 
 

②AVD表示： 
HA :現在の水平角を表示 
VA :現在の鉛直角を表示 
SD :現在の鉛直角から計算で求めた斜距離
を表示 
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③AEh表示： 
HA :現在の水平角を表示 
VD :現在の鉛直角から計算で求めた比高を
表示 
HD :現在の鉛直角から計算で求めた水平距
離を表示 

 
 
④LE%表示： 

HL :現在の水平角（左回り）を表示 
V% :勾配を表示 
HD :現在の鉛直角から計算で求めた水平距
離を表示 

 
 
⑤XYZ表示： 

X :計算で求めたX座標を表示 
Y :計算で求めたY座標を表示 
Z :計算で求めたZ座標を表示 

※[REC]ボタンを押して表示している座標データを
記録できます。 

 
 
⑥座標登録点/目標高の変更： 

座標値の下のボタンを押すと登録開始 
Ｎｏ/名称と目標高を変更できます。 
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■オフセット指示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

●観測データの表示画面で[オフセット]ボタンを押
すと「オフセット指示」画面を表示します。 

 
①距離と比高の入力： 

基準点からの距離と比高を入力します。 
※距離が正：基準点より右側 

距離が負：基準点より左側 
比高が正：基準点より上側 
比高が負：基準点より下側 
 

 
②確定： 

[確定]ボタンを押すと計算した観測データを表
示します。 

※表示項目については、角出観測と変わり ありま
せんが、表示している観測データは変化しませ
ん。 

 
③オフセットの終了： 

オフセットの終了は[戻る]ボタンを押します。角
出観測の観測データ表示画面に戻ります。 
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② ２点 

本機能は、器械から観測方向と壁面が垂直でないとき、壁面上の２点を計測して角までの距離を
計測します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
  

●「角出観測」メニューで[２点]を押すと、「１点
目の基準点観測」画面を表示します。 

 
①１点目の基準点観測： 

１点目の基準点を視準して[測距]ボタンもしく
は、[REC]ボタンを押します。 

※すでに基準点の観測が完了しているときは、[ス
キップ]ボタンを表示します。 
[スキップ]ボタンを押すことにより基準点の観測を
省くことができます。 
 

②２点目の基準点観測： 
２点目の基準点を視準して[測距]ボタンもしく
は、[REC]ボタンを押します。 

 
③観測データ表示： 
 ２点の基準点の観測を完了すると観測データ表

示します。 
 



 119 / 219 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

④AVD表示： 
HA :現在の水平角を表示 
VA :現在の鉛直角を表示 
SD :計算で求めた斜距離を表示 

 
 
 
⑤AEh表示： 

HA :現在の水平角を表示 
VD :現在計算で求めた比高を表示 
HD :計算で求めた水平距離を表示 

 
 
 
⑥LE%表示： 

HL :現在の水平角（左回り）を表示 
V% :勾配を表示 
HD :計算で求めた水平距離を表示 

 
 
 
⑦XYZ表示： 

X :計算で求めたX座標を表示 
Y :計算で求めたY座標を表示 
Z :計算で求めたZ座標を表示 

※[REC]ボタンを押して表示している座標データを
記録できます。 

 
 
⑧座標登録点/目標高の変更： 

座標値の下のボタンを押すと登録開始 
Ｎｏ/名称と目標高を変更できます。 
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■オフセット指示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

●観測データの表示画面で[オフセット]ボタンを押
すと「オフセット指示」画面を表示します。 

 
①基準点の指示： 
  オフセットを行う基準の点を選択します。 
 
②距離： 

基準点からの距離と比高を入力します。 
※正の値：１点目から２点目への方向 

負の値：２点目から１点目への方向 
 

 
③確定： 

[確定]ボタンを押すと計算した観測データを表
示します。 

※表示項目については、角出観測と変わり ありま
せんが、表示している観測データは変化しませ
ん。 

 
③オフセットの終了： 

オフセットの終了は[戻る]ボタンを押します。角
出観測の観測データ表示画面に戻ります。 
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基準点観測時の注意 

基準点の観測のときは、器械点と２つの基準点の形は、できるだけ正三角形
に近い形にしてください。 
極端な不等辺三角形で観測したときは、測定誤差を生ずる原因となります。 

 
座標観測の注意 

座標値の計算は、「器械設置」で設定された器械点座標をもとに算出します
ので、あらかじめ「器械設置」を行ってください。 

 
公共測量での使用 

角出観測で求められた観測データは、公共測量では使用することはできません
ので注意してください。 
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3-9 芯出観測 
本機能は、円柱形状地物の中心までの距離や中心位置を計測します。 
 
 
 
 
 

  

●「ＴＳ基本」画面で[芯出]ボタンを押すと 
「芯出観測」メニューを表示します。 

 
①作業項目選択： 

１点もしくは２点を選択します。 
 
※[終了]ボタンで芯出し観測を終了します。 
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① １点 

本機能は、円柱形状地物の中心までの距離や中心位置を計測します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
  

●「芯出観測」メニューで[１点]を押すと、「円柱
形状地物の中心観測」画面を表示します。 

 
①地物中心の観測： 

地物の中心を視準して[測距]ボタンもしくは、
[REC]ボタンを押します。 
 

②中心の計測完了： 
地物中心の計測を完了すると左の画面を表示
します。 

 
③接線方向視準： 

地物の半径を求めるために地物の接線方向を
視準します。 
地物の半径（Ｒ）を表示します。 
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④AVD表示： 
HA :地物中心の水平角を表示 
 （変化しません） 
VA :現在の鉛直角を表示 
SD :地物中心までの計算斜距離を表示 
R :地物の半径を表示 

 
⑤AEh表示： 

HA :地物中心の水平角を表示 
 （変化しません） 
VD :計算で求めた比高を表示 
HD :地物中心までの水平離を表示 
R :地物の半径を表示 

 
⑥LE%表示： 

HL :地物中心の水平角（左回り）を表示 
 （変化しません） 
V% :勾配を表示 
HD :地物中心までの水平離を表示 
R :地物の半径を表示 

 
⑦XYZ表示： 

X :計算で求めたX座標を表示 
Y :計算で求めたY座標を表示 
Z :計算で求めたZ座標を表示 

※[REC]ボタンを押して表示している座標データを
記録できます。 

 
 
⑧座標登録点/目標高の変更： 

座標値の下のボタンを押すと登録開始 
Ｎｏ/名称と目標高を変更できます。 
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② ２点 

本機能は、円柱形状地物の表面１か所と接線方向２か所を観測することで、地物の中心までの
距離や地物の半径を計測します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
  

●「芯出観測」メニューで[２点]を押すと、「地物の
円周上観測」画面を表示します。 

 
①地物円周の観測： 

地物円周を視準して[測距]ボタンもしくは、
[REC]ボタンを押します。 
 
 

②地物左側接線方向の観測： 
地物左側接線方向を視準して[REC]ボタンを
押します。 

 
 
 
 
③地物右側接線方向の観測： 

地物右側接線方向を視準して[REC]ボタンを
押します。 
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④AVD表示： 
HA :地物中心の水平角を表示 
 （変化しません） 
VA :現在の鉛直角を表示 
SD :地物中心までの計算斜距離を表示 
R :地物の半径を表示 

 
⑤AEh表示： 

HA :地物中心の水平角を表示 
 （変化しません） 
VD :計算で求めた比高を表示 
HD :地物中心までの水平離を表示 
R :地物の半径を表示 

 
⑥LE%表示： 

HL :地物中心の水平角（左回り）を表示 
 （変化しません） 
V% :勾配を表示 
HD :地物中心までの水平離を表示 
R :地物の半径を表示 

 
⑦XYZ表示： 

X :計算で求めたX座標を表示 
Y :計算で求めたY座標を表示 
Z :計算で求めたZ座標を表示 

※[REC]ボタンを押して表示している座標データを
記録できます。 

 
 
⑧座標登録点/目標高の変更： 

座標値の下のボタンを押すと登録開始 
Ｎｏ/名称と目標高を変更できます。 
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  座標観測の注意 

座標値の計算は、「器械設置」で設定された器械点座標をもとに算出します
ので、あらかじめ「器械設置」を行ってください。 

 
公共測量での使用 

芯出観測で求められた観測データは、公共測量では使用することはできません
ので注意してください。 
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 第 4 章 基本アプリケーション操作説明 
4-1 平面観測 
本プログラムは、基準点測量から用地測量あるいは、３次元観測、現況観測までの観測作業を行うも
のです。観測結果は、観測後即座に精度確認できますので、より精度の良いデータの収集が行えます。 
 

注意事項 

① 器械点もしくは観測点の削除を行ったデータは、復旧することができませんので削除を行うときは、
注意して行ってください。 

制限事項 

① １度再測作業を行った対回は、再度再測を行えません。 
② １パート内に１器械点でも登録を行うと、そのデータの対回条件の変更は行えません。 
③ 器械点、後視点と同じＮｏを視準点Ｎｏとして使用しないでください。 
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① ご使用の前に 

ユーティリティで下表の項目を設定もしくは、確認しておいてください。 

環境設定 設定項目 備考 

入力条件 
入力方法 Ｎｏ入力、名称入力の設定です。 
Ｎｏ変移量 Ｎｏのアップ、ダウンの変移量の設定です。 
Ｎｏカウント Ｎｏのアップ、ダウンの設定です 

観測状況 
天候 

本プログラムの初期値です。 
風力 

機器設定 設定項目 備考 

距離補正設定 気象補正 斜距離に影響しますので必ず設定してください。 

角度設定 
鉛直角設定 天頂０度もしくは、水平０度の設定です。 
最小表示角 角度の最小表示角の設定です。 

ターゲット詳細 プリズム定数 本設定は、いつでも変更できます。 
 
※上記設定項目は、一度設定しておけばシステム上に記憶されますので使用の度に設定する必要

はありません。 
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② 作業選択 

(1)作業選択画面 
本プログラムを起動すると「作業選択」画面を表示します。 

 
 

 

 

 

 

 

 

①パート名：データの名称を入力します。  
※作業記録画面で表示されます。 
②観測作業へ：観測作業を行います。 
③観測条件：観測タイプ毎の観測開始Ｎｏ、名称、対回数、鉛直数、セット数、精度制限などを

登録します。 
※器械点を１器械点以上登録すると、対回数、鉛直数、セット数の変更は行えません。 

④対回終了条件：観測対回を終了する条件と２対回以降の開始水平角を設定します。 
⑤路線情報入力：路線の構成情報の設定を行います。 

本設定を行うことにより、観測終了後に路線精度検査が行えます。 
⑥全体図表示：パート内のすべての観測データの確認図を表示します。 
⑦野帳計算：パート内の観測したデータを基に野帳の平均計算を行い、データの登録を行います。  
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③ 観測作業の前に 

(1)観測条件の設定 
「作業選択」画面で[観測条件]を選択すると「観測条件」設定画面を表示します。 
観測タイプごとに、観測開始Ｎｏ/名称、対回数、鉛直対回数、距離セット数を設定します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①観測タイプ：観測タイプを「多角点」「境界点」「突出点」「現況点」から選択します。 
②観測開始Ｎｏ/名称：選択した観測タイプの観測を開始するＮｏと名称を入力します。 
③観測条件：選択した観測タイプの観測条件を設定します。 

対回数は、「半対回」「１対回」「２対回」「３対回」から選択します。 
鉛直数は、「半対回」「１対回」から選択します。 
ただし対回数が「半対回」のときは、「１対回」は、選択できません。 
距離数は、「半セット」「１セット」「２セット」から選択します。 
ただし対回数が「半対回」のときは、「２セット」は、選択できません。 
※観測タイプが「現況点」のときは設定できません。 

 
④精度検査制限：選択した観測タイプの精度検査の制限を入力します。 
[１級]～[４級]ボタンを押すことで、公共測量作業規程で定義されている制限を表示します。 
※観測タイプが「現況点」のときは設定できません。 

 
⑤自動判別条件：Ｎｏ自動判別機能の許容範囲を入力します。 
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作業規程の準則 抜粋 

区分 

項目 
１級基準点 ２級基準点 ３級基準点 ４級基準点 

倍角差 15” 30” 30” 60” 
観測差 8” 20” 20” 40” 

高度定数差 10” 30” 30” 60” 
１セット内の 
測定値の較

差 
2cm 

各セットの 
平均の較差 

2cm 
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（２）プリズム定数の個別設定 
「観測条件」設定画面で[P 定数設定]ボタンを押すと「プリズム定数個別設定」画面を表示します。 
本設定は、観測タイプ毎に使用するプリズムの定数が違う場合、プリズム定数の設定忘れを防ぐための
補助機能です。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①機能使用の有無：本機能を使用する場合は、「□観測タイプ毎にプリズム定数を設定する」に☑マ 
ークを付けます。 

②プリズム定数：各観測タイプで使用するプリズムの定数を入力します。 
※プリズム定数個別設定機能は、プリズムモード時のみ有効です。 
※本機能を使用している状態で観測中にプリズム定数を変更すると、同時に本設定内容も変更しま

す。 
 
●本機能を使用すると観測の際、ステータスバー内のプリズム定数表示が観測タイプ毎に変更します。 
※反観測の場合、距離計測が無いときはプリズム定数の設定は行いません。 
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（３）対回終了条件の設定 
「作業選択」画面で[対回終了条件]を選択すると「対回終了条件」設定画面を表示します。 
本設定は、各対回を終了する条件と、2 対回目以降の観測開始水平角を設定します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
①終了条件：各対回の終了条件を選択します。 

○常に[対終]ボタンを押す：対回の終了は、[対終]ボタンがおされるまで行いません。 
○1L/2r/3L の後視点を観測したとき：１対回反、２対回正、３対回反の後視点を観測した時点

で自動的に対回を終了し次の対回の観測に移り、②で設定した水平角を設定します。 
次の対回の観測がないときは精度検査を行います。 

 
②開始水平角：２対回目以降の観測開始水平角を入力します。ここで設定した水平角を各対回の

開始時（２L/３ｒの後視点観測時）に設定します。 
※ただし、①の設定項目で「常に[対終]ボタンを押す」を選択したときは、水平角の設定は行いません。 

対回を開始するときに[角度]ボタンを押して水平角を設定してください。 
 
※本設定条件は、１度設定しておけば、再度設定する必要はありません。 
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④ 観測作業 

(1)器械点情報を入力 
「作業選択」画面で[観測作業へ]を選択すると「器械点情報入力」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①器械点：器械を設置している点のＮｏと名称を入力します。 
※座標の入力が必要なときは、[器械点]ボタンを押して座標を入力します。 
②器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
 
③縮尺係数：縮尺補正で使用する作業地域の縮尺係数を入力します。 

（縮尺補正を行わないときは、「1.000000」を入力します） 
※縮尺補正は、野帳計算と路線精度計算時に有効となります。 
④標高：投影補正で使用する作業地域の平均標高を入力します。 

（投影補正を行わないときは、「0.000」を入力します） 
※縮尺補正は、野帳計算と路線精度計算時に有効となります。 
⑤天候、風力：観測手簿に出力される天候と風力を選択します。 

天候は、「晴れ」「曇り」「雨」「雪」「霧」から選択します。 
風力は、「無風」「軟風」「和風」「疾風」「強風」から選択します。 

⑥気温、気圧、ＰＰＭ：気象補正で使用する気温と気圧を入力します。 
気温と気圧を入力すると、気象補正係数（ＰＰＭ）を算出し表示します。 
※ここで設定した気温、気圧、ＰＰＭは、機器設定の「距離補正設定」に反映されます。 

⑦観測開始：[次へ]ボタンを押して観測を開始します。 
この時点で観測開始時刻が登録されます。 
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ボタン 機能 

終了 本プログラムを終了します。 

検索 「器械点検索」画面を表示します。 

削除 現在の器械点データを削除します。 

挿入 現在の器械点の前に器械点を挿入します。 

＜前へ 「作業選択」画面に戻ります。 

次へ> 観測画面（後視点観測）へ移ります。 

器械点 

器械点座標入力画面を表示します 

 
※器械点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 

 
  

観測日時について 

観測日時は、画面下に表示します。観測開始前は、開始時刻のみ表示します。 

 

観測を開始すると開始時刻を確定し登録します。 

観測点の画面で、[対終]ボタンを押し、正常に観測を終了すると、観測終了時刻を登録し

ます。 
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(2)器械点を検索 
「器械点情報入力」画面で、[検索]ボタンを押すと、「器械点検索」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①器械点選択：検索する器械点をリストから選択します。 
  ※新規器械点データに移動するときは、[新規器械点へ]ボタンを押します。 
②確定：[OK]ボタンを押します。 
 
※登録器械点数表示 
  

 
選択器械点/登録器械点数を表示します。 
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(3)後視点を観測 
観測を開始すると「後視点観測」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①目標高：プリズム高を入力します。 
②Ｐ定数：現在設定されているターゲットのプリズム定数を表示します。 
③属性：観測点に属性番号を付加するときは属性番号を入力します。 
④観測点：後視点のＮｏと名称を入力します。 
⑤後視方向角セット：後視方向角を設定するときは、[角度]ボタンを押して設定します。 
⑥観測データ取得：[REC]ボタンを押してデータを記録します。 

データ記録後は自動的に次の観測点の画面に移ります。 
 
 
 

 
  

後視点の距離取得 
後視点の斜距離を取得するときは、「□取得」に☑マークを付けます。 

後視点の距離取得回数は、観測条件で設定されている最大の対回数の観測タイプの「距離数」を採用します。 
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ボタン 機能 

P1 
P2 

ボタンの表示を切り替えます。 

対終 各対回を終了します。 
確認図 「確認図」画面を表示します。 

自動 
「自動対回観測」を開始します。 
※観測点が２点以上観測されているときのみ有効です。 

<前へ 「器械点情報入力」画面に戻ります。 
次へ> データを記録後、次の観測画面（視準点観測）へ移ります。 

終了 

現在の器械点からの観測を終了します。 
※観測終了時刻が登録されていないときは下の画面を表示します。 

 
観測終了時刻を登録しないときは、[OK]ボタンを押します。 

検索 「観測点検索」画面を表示します。 

後視点間検査 
器械点と後視点に座標値が登録されていて、斜距離データが取り込まれたときには 

「後視点間検査」画面を表示します。 

 

座標点間距離：器械点と後視点の座標で計算した距離 

観測点間距離：器械点から後視点までの観測水平距離（補正考慮） 

点間距離差：座標点間距離－観測点間距離 

視準距離チェック 
「□視準距離チェック」に☑マークを付けると、後視点水平距離と視準点水平距離を 

比較して視準点距離が後視点距離を超えた場合は、警告メッセージを表示します。 

「□視準距離チェック」の設定は距離の取得を行うときのみ設定できます。 
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1r~3L 
現在表示しているデータの次の対回データに移ります。 
※「1ｒ」→「1Ｌ」→「2Ｌ」→「2ｒ」→「3ｒ」→「3Ｌ」 
※データの訂正時のみ、有効です 

属性 属性一覧表を表示します。 
 

■データの取得（記録）手順について 

[REC]ボタン ⇒         を押します。 
 

 
 [測距]ボタン ⇒         を押します。 

 

（角度と距離を一度に記録したいとき） 
[REC]ボタンを押すと自動的に測距を開始します。必要回数分の距離データを取得後、角度データ
を取得して、データを登録します。 
また、距離データの取得を行わないときや、既に距離データが取得されているときは、測距を行わず角
度データのみを取得して登録します。 

（角度と距離を別々に取得して記録） 
 [測距]ボタンを押して測距を開始します。 
必要回数分の距離を取得後、[REC]ボタンを押します。[次へ]ボタンを押してデータを登録します。 



 141 / 219 
 

(4)視準点を観測 
後視点の観測を完了すると「視準点観測」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①観測タイプ：観測点のタイプを「多角点」「境界点」「突出点」「現況点」から選択します。 
②目標高：プリズム高を入力します。 
③Ｐ定数：現在設定されているターゲットのプリズム定数を表示します。 
④属性：観測点に属性番号を付加するときは属性番号を入力します。 
⑤観測点：観測点のＮｏと名称を入力します。 
⑥観測データ取得：[REC]ボタンを押してデータを記録します。 
データ記録後は自動的に次の観測点の画面に移ります。 

※ 1 対回目の反側に観測を移行したい場合は、器械を反転または、反側に向けてください。 
 

 

座標情報表示 
１対回目の正観測時、距離付きでデータの取得を行ったとき座標情報を表示します。 

 
XYZ：座標値（器械点、後視点の座標が未登録の場合は、器械点座標（X=0.0,Y=0.0,Z=0.0）

後視点座標(X=10.0,Y=0.0)で計算を行います。）  

HD ：水平距離   

VD ：比高 
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ボタン 機能 

P1 
P2 

ボタンの表示を切り替えます。 

対終 各対回を終了します。 

確認図 「確認図」画面を表示します。 

自動 
「自動対回観測」を開始します。 
※観測点が２点以上観測されているときのみ有効です。 

<前へ 前の観測データを表示します。 
次へ> データを記録後、次の観測データを表示します。 

終了 

現在の器械点からの観測を終了します。 
※観測終了時刻が登録されていないときは下の画面を表示します。 

 
観測終了時刻を登録しないときは、[OK]ボタンを押します。 

検索 「観測点検索」画面を表示します。 

挿入 
現在のデータの前にデータを挿入します。 
1 対回目の正の画面のみ、挿入が可能です。 
再測中は挿入できません。 

削除 
現在、表示しているデータを削除します。 
1 対回目の正の画面のみ、削除が可能です。 
再測中は削除できません。 

1r~3L 
現在表示しているデータの次の対回データに移ります。 
※「1ｒ」→「1Ｌ」→「2Ｌ」→「2ｒ」→「3ｒ」→「3Ｌ」 
※データの訂正時のみ、有効です 

属性 属性一覧表を表示します。 
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■Ｎｏの自動判別について 

観測Ｎｏ、名称はすべて１対回目の正の観測時に割り付けます。（観測条件で設定した観測開始
Ｎｏ、名称を自動的に割り当てます。 
１対回目の反以降は、Ｎｏ自動判別の機能を使用してＮｏを自動的に割り付けます。 
１対回目の反以降のデータを取得した時点で水平角と鉛直角で１ｒデータを検索し最も適したデー
タのＮｏ、名称を取り込み割り付けます。 

 

 

  

 

 

 

 

Ｎｏの自動判別で同一方向に観測点が複数存在したときは、上記画面を表示します。 
リスト上から観測したデータに合う点を選択し、[OK]ボタンを押します。 

 

 

※Ｎｏの自動判別の方法 
Ｎｏ自動判別は、「観測条件の自動判別条件」の設定値をデータ検索時の許容範囲として使用しま
す。前提として正の観測で、4 点観測したとします。 

NO 10 101 102 103 

水平角 0-00-00 10-00-00 20-00-00 20-00-05 

鉛直角 92-00-00 90-00-00 90-00-00 90-00-05 

反の観測で水平角が 190-00-00 鉛直角が 270-00-00 の観測を行った時は、上記のデータから、
101 の NO が検索されます。 

これは、まず水平角 190-00-00 に対して適当な正のデータを検索します。適当なデータとは、観測し
たデータから 180-00-00 を引いた値のことを言います。ここでは、10-00-00±許容範囲のデータを検
索します。次に検索できたデータの中から鉛直角が適当かを検査します。 
（360-00-00 – 270-00-00 = 90-00-00±許容範囲） 
上記の 2 つの条件を満たすデータを検索します。 

また、上記条件を満たすデータが複数存在した時は、例えば反の観測で、水平角 200-00-00、 
鉛直角 270-00-00 の時、102 と 103 のデータが検索できます。 
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■確認図について 

観測点の画面で[確認図]ボタンを押すと「確認図」画面を表示します。 
確認図を表示した状態で観測を継続することも可能です。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
■：器械点 
▼：後視点 
△：多角点 
○：境界点 
＋：突出点 
×：現況点 
 
[×]ボタンを押すと「確認図」画面を閉じます。 
※確認図は、１対回目の正（１ｒ）のデータのみを使用して描画します。 
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■自動対回観測について 

自動対回観測は、１対回目の正で観測を行ったデータをもとに、次に観測すべき点へ自動旋回、自動
計測を行います。 
●観測点の画面で[自動]ボタンを押すと「自動対回観測開始」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
観測を行う点がないときは、下の画面を表示します。 
  
 
 
 
①計測点数：各方向の観測点数を表示します。 
②観測モード：観測モードを「半自動」「全自動」から選択します。 
 

 
  

観測モードについて 

●半自動モード： 

次に観測すべき点へ自動旋回のみ行います。 

●全自動モード： 

次に観測すべき点へ自動旋回し、プリズムを捕捉、測距、データ記録までを自動的に行います。 
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③計測開始確認：[計測開始]ボタンを押すと、確認画面を表示しますので[OK]ボタンを押します。 
 
 
 
 
 
※全自動モードが選択され、測距ターゲットが「ノンプリズム」の場合は画面を表示します。 
 
 
 
 

[OK]ボタンを押すと「プリズムモード」に切り替えます。 
  
④計測開始：自動対回観測を開始すると、観測中画面を表示します。 

計測している観測点の情報と経過を表示します。 
 
 
 
 
 
 
※半自動の場合、機器が旋回後、観測点を正しく視準して、[REC]ボタンを押してください。 
 
⑤観測終了：観測を終了すると、精度検査を自動的に行い「精度検査」画面を表示します。 
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(5)観測点の検索 
観測画面で、[検索]ボタンを押すと、「観測点検索」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①対回選択：検索する対回を「1ｒ～3L」のタブから検索したい対回を選択します。 
②観測点選択：検索したい観測点をリストから選択します。 
③新規観測点：ボタンを押すと新たな点を観測します。(1 対回目のみ、有効となります。) 
④確定：[OK]ボタンを押します。 

 
※再測前データの表示 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

再測を行った際の、再測前データには「×」が表示されます。 
※再測前データは検索できません。 
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(6)精度検査 
観測画面で、[対終]ボタンを押すと、「精度計算確認」画面を表示します。 
 
 
 

 
①精度検査確認：精度検査の実行有無を選択します。 
[はい]：精度検査を行います。 
[いいえ]：精度検査を行わず次の対回の観測に移ります。 
[キャンセル]：確認画面を閉じて、もとの画面に戻ります。 
※再測後は、確認画面を表示せず、自動的に精度検査を行います。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

②精度検査結果表示：精度検査を実行すると、「精度検査結果」画面を表示します。 
③精度検査結果確認：結果リストは、「全観測点」と「各観測タイプ別」で表示できます。 
結果を確認後、再測が不要なときは、[OK]ボタンを押して次対回の観測もしくは、次器械点の観測
に移ります。再測が必要なときは、再測を行う対回の[再測]ボタンを押します。 
※一度再測を行った対回は、再度再測を行えません。 

 
 
 

制限値の変更 
[制限変更]ボタンを押すと精度検

査の制限値を変更できます。 

制限値を変更すると自動的に再検

査を行います。 
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■精度検査結果リスト 
制限検査の結果を表示します。 
○ ：設定された制限値内のデータ 
× ：設定された制限値を越えたデータ 
︖ ：観測対回数が不足しているデータ 
表示なし ：制限値が未設定 
Ｎｏ、名称 ：観測点のＮｏと名称を表示します。 
 
観測差 ：観測差を表示します。（１対回のときは、較差を表示します） 
倍角差 ：倍角差を表示します。 
距離差 ：距離差を表示します。 
セット内較差：各セット距離の較差を表示します（1 セット目較差/2 セット目較差） 
セット間較差：1 セット目平均距離と 2 セット目平均距離の較差を表示します。 
定数 ：高度定数を表示します。 
１対回 ：１対回の較差と倍角を表示します。（較差/倍角） 
２対回 ：２対回の較差と倍角を表示します。（較差/倍角） 
３対回 ：３対回の較差と倍角を表示します。（較差/倍角） 
 

■定数差検査結果 
Ｎｏ ：最大定数の観測点Ｎｏを表示します。 
最大定数 ：最大定数を表示します。 
Ｎｏ ：最小定数の観測点Ｎｏを表示します。 
最小定数 ：最小定数を表示します。 
定数差 ：定数差を表示します。 
 
結果 ：定数差の結果を表示します。 
○ ：設定された制限値内のデータ 
× ：設定された制限値を越えたデータ 
表示なし ：制限値が未設定もしくは、「全部」を選択したとき 
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⑤ 路線情報入力 

(1)路線情報を入力 
「作業選択」画面で[路線情報入力]を選択すると「路線情報入力」設定画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
①次数：路線の次数を入力します。 
②出発点：出発点のＮｏと名称を入力します。 
③後視点：後視点のＮｏと名称を入力します。 
④到着点：到着点のＮｏと名称を入力します。 
⑤取付点：取付点のＮｏと名称を入力します。 
※取付点が不要なときは、「□取付点不要」に☑マークを付けます。 
⑥確定：[OK]ボタンを押します。 
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(2)路線精度検査 
①[路線精度検査]ボタンを押すと、「路線精度検査」を開始します。 
※路線精度検査を行うには、出発点、後視点、到着点、取付点に座標値の登録が必要です。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

②結果表示：路線精度検査を完了すると、「路線精度検査結果」画面を表示します。 
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※角度の閉合差 

 
※座標の閉合差 

 

 

 
 
  

Tn ＝ Ta ― ∑Ａｎ ＋ 180 × (  n ― 1 )

角度の閉合差 ＝ 最終観測方向角 - 到着方向角

Ｔａ：出発方向角

ΔX
ΔY
　S
　s

Xn

Yn

＝　計算座標X － 到着点の既知座標X
＝　計算座標Y － 到着点の既知座標Y
＝　水平距離 × ( R ÷ ( R + H ) )
＝　s ＋ ( K - 1 ) × 10　 × S ÷ 10

＝　Xn-1 + sn ×cos(Tn)
＝　Yn-1 + sn × sin(Tn)

33

Ｈ：標高
Ｒ：平均曲率半径（6372km）
Ｋ：縮尺係数
Ｓ：球面距離
ｓ：平面距離

←投影補正

←縮尺補正

投影補正、縮尺補正について 

球面距離計算で投影補正を考慮し、平面距離計算で縮尺補正を考慮しています。 

投影補正を行わないときは、各器械点の標高に「0.000m」を入力してください。 

縮尺補正を行わないときは、各器械点の縮尺係数に「1.000000」を入力してください。 
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⑥ 全体図表示 

(1) 全体図 
「作業選択」画面で[全体図]を選択すると「全体図」画面を表示します。 
全体図は、パート内に登録されているすべての器械点から観測したデータをもとに表示します。 
※すべて１対回目の正（1ｒ）のデータのみを使用して描画します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
■：器械点 
▼：後視点 
△：多角点 
○：境界点 
＋：突出点 
×：現況点 
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⑦ 野帳計算 

(1) 計算器械点を選択 
「作業選択」画面で[野帳計算]を選択すると「計算器械点選択」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
①計算器械点選択：野帳計算を行う器械点の「□」に☑マークを付けます。 
「□すべて」に☑を付けるとすべての器械点を選択します。 
「☑すべて」の☑マークを外すとすべての器械点を非選択にします。 
②計算開始：[計算開始]ボタンを押すと野帳計算を開始します。 
③計算中：野帳計算中のプログレスを表示します。 
④結果表示：すべての計算を完了すると、「野帳計算結果」画面を表示します。 
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■野帳計算結果 

結果判定：野帳計算の結果を表示します。 
○：正常に野帳計算が行えた。 
×：正常に野帳計算が行えなかった。 
器械点 ：器械点のＮｏを表示します。 
後視点 ：後視点のＮｏを表示します。 
視準点 ：視準点のＮｏを表示します。 
水平角 ：計算した水平角を表示します。 
水平距離：計算した水平距離を表示します。 
エラー内容：結果判定が「×」の時の原因を表示します。 

・後視点の対回数より視準点の対回が多いとき 
「後視点の観測対回が足りません」 

・観測データが削除され、中途半端なデータのとき 
「観測が途中で終了されています」 
「後視点が正常に観測されていません」 
「視準点が正常に観測されていません」 

 
※野帳計算は、「作業記録」画面から再計算を行うことができます。 

この場合、野帳計算結果画面は、表示しません。 
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4-2 境界点間観測 
本プログラムは、すでに確定された画地の辺長をトータルステーション、もしくはテープを使用して観測し、
辺長の点検作業を行うものです。 
観測方法として２辺夾角観測、直接観測、相互偏心観測、テープ観測を用意しています。 

 

注意事項 

① テープ観測時は、テープ補正を考慮して計算を行います。 
② 削除を行ったデータは、復旧することができませんので削除を行うときは、注意して行ってくださ

い。 

制限事項 

① 観測は正側で行ってください。 
② 点検点に座標値が登録されていないときは、点検を行いません。 

制限点数など 

① １パート内に登録できる辺数は、３００辺です。 
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① ご使用の前に 

ここでは、本プログラムを使用して観測を始める前準備について説明します。 

■ＵＴＬで下表の項目を設定もしくは、確認しておいてください。 

環境設定 設定項目 備考 

入力条件 入力方法 Ｎｏ入力、名称入力の設定です。 

計算条件 
座標丸め  
距離丸め  

TS 機器設定 設定項目 備考 
距離補正設定 気象補正 斜距離に影響しますので必ず設定してください。 

角度設定 
鉛直角設定 天頂０度もしくは、水平０度の設定です。 
最小表示角 角度の最小表示角の設定です。 

ターゲット詳細 プリズム定数 本設定は、いつでも変更できます。 
※上記設定項目は、一度設定しておけばシステム上に記憶されますので使用の度に設定する必要はあ

りません。 
 
■点検点の座標を「ＵＴＬ→座標管理」で登録しておいてください。 
 
 
  



 158 / 219 
 

② 画面流れ図 

 
 
 
  

観測条件 
設定 

開始 

観測方法 
選択 

[終了] 

[終了] 

終了 [二辺夾角] 

[直接観測] 

[相互偏心] 

[テープ] 

辺Ａ-Ｂ 
指示 

Ａ点観測 

Ａ点観測 

Ｂ点観測 

Ｂ点観測 

Ｂ点観測 

距離入力 

計算結果 

辺Ａ-Ｂ 
指示 

辺Ａ-Ｂ 
指示 

辺Ａ-Ｂ 
指示 

偏心点 
観測 

器械点 
観測 
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③ 観測条件の設定 

（１）観測条件の設定 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

※平面距離 
SD︓測定距離 VA︓傾斜角 
HD︓水平距離 R︓平均曲率半径(6372km)  
HD'︓球面距離 H︓平均標高(入力値) 

K ︓縮尺係数(入力値) 
 

HD ＝ SD × cos(VA) 
HD' ＝ HD × ( R ÷ ( R + H ) ) 
平面距離  ＝ HD' ＋ ( K － 1 ) × HD' 
 

●本プログラムを起動すると「観測条件設定」画
面を表示します。 

 
①パート名： 

データの名称を入力します。 
※作業記録画面で表示されます。 
 
②観測条件選択：  

[観測条件]タブを選択します。 
 
③平均標高： 

投影補正で使用する作業地域の平均標高を
入力します。 

※補正を行わないときは、「0.000m」を入力しま
す。 

 
④縮尺係数： 

縮尺補正で使用する作業地域の縮尺係数を
入力します。 

※補正を行わないときは、「1.000000」を入力し
ます。 
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⑤測定精度選択：                         
[測定精度]タブを選択します。 

 
⑥許容範囲、固定値： 

測定精度を算出するための許容範囲と固定値を入
力します。 
[山地][平地]ボタンを押すと公共測量作業規程に
記載されている値をセットします。 
[山地]・・・「１０００／２０ｍ」 
[平地]・・・「２０００／２０ｍ」 

 
座標点間距離が固定値より長いときは 

較差制限(mm)＝点間距離(mm)÷許容範囲 
 
座標点間距離が固定値より短いときは 

較差制限(mm)＝固定値(m)×1000÷許容範囲 
 
 
⑦テープ条件選択：                       

[テープ条件]タブを選択します。 
 
⑧標準温度： 

テープ補正用の標準気温を入力します。 
 

⑨膨張係数： 
テープの膨張係数を入力します。 
 

⑩定数補正値： 
テープの 50ｍの補正値を入力します。 
 

⑪条件登録： 
[次へ>]ボタンを押し入力したデータを登録後、観測
方法の選択画面へ移ります。 

■測定精度について 
許容範囲が、「４０００」で固定値が
「２０」のとき較差の制限は下記のよう
になります。 
平面距離が２０ｍ以下のとき 
５mm 
平面距離が２０ｍ以上のときは、 

（Ｓ／４０００）mm 
※S：点間距離の計算値 
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ボタン 機能 

 本プログラムを終了します。 

 本画面内すべての設定値に初期値をセットします。 

 「観測方法選択」画面へ移ります。 
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④ 観測方法の選択 

（１）観測方法の選択 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
  

ボタン 機能 

 本プログラムを終了します。 

 「観測データ検索」画面を表示します。 

 「確認図」画面を表示します。 

 「観測条件」画面へ戻ります。 

●観測条件の設定を完了すると「観測方法 選
択」画面を表示します。 

 
①観測方法選択： 

使用する観測方法を選択します。 
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●２辺夾角観測 
任意の場所に器械を設置して点検
点を２辺夾角で観測する方法。 

 
 
 
 
●直接観測 

点検点に直接器械を設置して点検
点を観測する方法。 

 
 
 
 
●相互偏心観測 

構造物のような障害があって１辺の
観測が１器械点から行えないときに
使用する方法。 

 
 
 
 
 
●テープ観測 

テープを使用して点検点間を直接計
測する方法。 
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⑤ ２辺夾角観測 

（１）辺Ａ－Ｂを指示 

●「観測方法選択」画面で[２辺夾角観測]を選
択すると「２辺夾角観測」画面を表示します。 

 
①Ａ点： 

Ａ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ａ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
②Ｂ点： 

Ｂ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ｂ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
③観測開始： 

観測方法は、後頁の「（２）観測を開始」を
ご覧ください。 

 
現在データ/登録辺数の順で表示します。 

 
 

放射モード︓ 

Ａ点を固定して以降は、Ｂ点のみを観測

するモードです。 
 

 

連続モード︓ 

Ａ点を前辺から引継ぎ観測を行うモー

ドです。 
 

 

 

 

 

 

 
 

 
 



 165 / 219 
 

 
 
 
  

ボタン 機能 

 「観測方法選択」画面へ戻ります。 

 

「観測データ検索」画面を表示します。 

 
計算したいデータを選択して[OK]ボタンを押します。 

 

「確認図」画面を表示します。 

 
観測が終了した辺を確認図に表示します。 

 
現在表示しているデータを削除します。 
※新規観測のときは、選択できません。 

 １つ前の辺データを表示します。 

 
観測したデータを登録して観測結果を表示します。 

 

 
 

 

点検点（Ａ点もしくはＢ点）の座標入力画面を表示します。 

 
※点検点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 
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（２）観測を開始 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

①Ａ点観測： 
点検点のＡ点を視準して、[REC]ボタンを押し
ます。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取
り込みます。 

 
②Ｂ点観測： 

点検点のＢ点を視準して、[REC]ボタンを押し
ます。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取
り込みます。 

 
 
 
③観測結果： 

点検点の観測を完了すると｢観測結果｣ 画面
を表示します。 
[OK]ボタンを押すと次辺の観測に移ります。 

 
計算距離 ：座標から計算した距離 
観測距離 ：観測データから計算した距離 
較差    ：観測距離－計算距離 
制限    ：観測条件の精度で求めた制限値 
判定    ：較差制限内のとき「ＯＫ」 

較差制限外のとき「ＮＧ」 
座標が未登録のとき「座標なし」 

 
※Ａ点もしくはＢ点に座標値が登録されていない

ときは、観測距離のみ表示します。 
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※２辺夾角観測の点間距離 
 
 
 
 

ＡＨＤ ：Ａ点平面距離 
ＡＨＡ ：Ａ点水平角 
ＢＨＤ ：Ｂ点平面距離 
ＢＨＡ ：Ｂ点水平角 
 

点間距離＝√（（cos（AHA）× AHD）－（cos（BHA）× BHD））２ ＋ 
（（sin（AHA）× AHD）－（sin（BHA）× BHD））２ 

  

A 点 点間距離 
B 点 

BHA AHD BHD 

AHA 

器械０方向 

器械点 
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⑥ 直接観測 

（１）辺Ａ－Ｂを指示 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

B 点 

B 点 

Ｂ
 

Ｂ
 

A 点 

●「観測方法選択」画面で[直接観測]を選択す
ると「直接観測」画面を表示します。 

 
①Ａ点： 

Ａ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ａ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
②Ｂ点： 

Ｂ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ｂ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
③観測開始： 

観測方法は、後頁の「（２）観測を開始」をご
覧ください。 

 

 

 

放射モード︓                       
Ａ点を固定して以降は、Ｂ点
のみを観測するモードです。 
 

 

Ｂ点 
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ボタン 機能 

 「観測方法選択」画面へ戻ります。 

 

「観測データ検索」画面を表示します。 

 
計算したいデータを選択して[OK]ボタンを押します。 

 

「確認図」画面を表示します。 

 
観測が終了した辺を確認図に表示します。 

 
現在表示しているデータを削除します。 
※新規観測のときは、選択できません。 

 １つ前の辺データを表示します。 

 
観測したデータを登録して観測結果を表示します。 

 

 
 

 

点検点（Ａ点もしくはＢ点）の座標入力画面を表示します。 

 
※点検点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 
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（２）観測を開始 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
※直接観測の点間距離 

ＳＤ ：測定距離 
ＨＤ ：水平距離 Ｒ：平均曲率半径（6372km） 
ＨＤ’ ：球面距離 Ｈ：平均標高（入力値） 
ＶＡ ：傾斜角 Ｋ：縮尺係数（入力値） 

 
ＨＤ ＝ ＳＤ× cos（ＶＡ） 
ＨＤ’ ＝ ＨＤ×（Ｒ÷（Ｒ＋Ｈ）） 
点間距離 ＝ ＨＤ’＋（Ｋ－１）× ＨＤ’ 

  

①Ｂ点観測： 
点検点のＢ点を視準して、[REC]ボタンを押し
ます。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取
り込みます。 

 
②観測結果： 

点検点の観測を完了すると｢観測結果｣ 画面
を表示します。 
[OK]ボタンを押すと次辺の観測に移ります。 

 
計算距離 ：座標から計算した距離 
観測距離 ：観測データから計算した距離 
較差    ：観測距離－計算距離 
制限    ：観測条件の精度で求めた制限値 
判定    ：較差制限内のとき「ＯＫ」 

較差制限外のとき「ＮＧ」 
座標が未登録のとき「座標なし」 

 
※Ａ点もしくはＢ点に座標値が登録されていない

ときは、観測距離のみ表示します。 
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⑦ 相互偏心観測 

（１）辺Ａ－Ｂを指示 

 

 

Ｂ点 
 

 

 

連続モード︓ 
Ａ点を前辺から引継ぎ観測を
行うモードです。 

Ｂ点 
Ａ

 

Ｂ
 

Ｂ
 

Ａ
 

●「観測方法選択」画面で[相互偏心観測] を
選択すると「相互偏心観測」画面を表示しま
す。 

 
①Ａ点： 

Ａ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ａ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
②Ｂ点： 

Ｂ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ｂ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
③観測開始： 

観測方法は、後頁の「（２）観測を開始」をご
覧ください。 
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ボタン 機能 

 「観測方法選択」画面へ戻ります。 

 

「観測データ検索」画面を表示します。 

 
計算したいデータを選択して[OK]ボタンを押します。 

 

「確認図」画面を表示します。 

 
観測が終了した辺を確認図に表示します。 

 
現在表示しているデータを削除します。 
※新規観測のときは、選択できません。 

 １つ前の辺データを表示します。 

 
観測したデータを登録して観測結果を表示します。 

 

 
 

 

点検点（Ａ点もしくはＢ点）の座標入力画面を表示します。 

 
※点検点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 
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（２）観測を開始 
 
 
 
 
 
 
 
  

①Ａ点観測： 
点検点のＡ点を視準して、[REC]ボタンを押し
ます。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取
り込みます。 

 
②偏心点観測： 

偏心点を視準して、[REC]ボタンを押します。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取
り込みます。 

※器械を偏心点へ移動します。 
 
③器械点観測： 

移動前の器械点を視準して、[REC]ボタンを押
します。 
観測データ（水平角）を取り込みます。 

 
 
④Ｂ点観測： 

点検点のＢ点を視準して、[REC]ボタンを押し
ます。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取
り込みます。 
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※相互偏心観測の点間距離 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

Ａ点座標  Ｘ１＝Ｅ１×cos（Ａ１）  Ｙ１＝Ｅ１×sin（Ａ１） 
Ｂ点座標  Ｘ２＝Ｘ４＋Ｅ２×cos（Ａ） Ｙ２＝Ｙ４＋Ｅ２×sin（Ａ）  
偏心点座標 Ｘ４＝Ｅ３×cos（Ａ３）  Ｙ４＝Ｅ３×sin（Ａ３） 
器械点と器械０方向を基準にした座標系で偏心点からＢ点への方向角Ａを 

Ａ＝Ａ３＋１８０＋（Ａ２－Ａ４）で求める 
点間距離  ＝ √（Ｘ２－Ｘ１）２ ＋（Ｙ２－Ｙ１）２ 

 
 
  

⑤観測結果： 
点検点の観測を完了すると｢観測結果｣ 画面
を表示します。 
[OK]ボタンを押すと次辺の観測に移ります。 

 
計算距離 ：座標から計算した距離 
観測距離 ：観測データから計算した距離 
較差    ：観測距離－計算距離 
制限    ：観測条件の精度で求めた制限値 
判定    ：較差制限内のとき「ＯＫ」 

較差制限外のとき「ＮＧ」 
座標が未登録のとき「座標なし」 

 
※Ａ点もしくはＢ点に座標値が登録されていないと

きは、観測距離のみ表示します。 
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⑧ テープ観測 

（１）辺Ａ－Ｂを指示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

 

放 射 モ ー ド ︓                       
Ａ点を固定して以降は、Ｂ点
のみを観測するモードです。 

Ｂ点 
 

 

 

 
Ｂ点 

Ａ
 

Ｂ
 

Ｂ
 

 Ｂ点 

●「観測方法選択」画面で[テープ観測]を選択す
ると「テープ観測」画面を表示します。 

 
①Ａ点： 

Ａ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ａ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
②Ｂ点： 

Ｂ点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標値が未登録のときは、[Ｂ点]ボタンを押し

て入力を行います。 
 
③観測開始： 

観測方法は、後頁の「（２）観測を開始」をご
覧ください。 
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ボタン 機能 

 「観測方法選択」画面へ戻ります。 

 

「観測データ検索」画面を表示します。 

 
計算したいデータを選択して[OK]ボタンを押します。 

 

「確認図」画面を表示します。 

 
観測が終了した辺を確認図に表示します。 

 
現在表示しているデータを削除します。 
※新規観測のときは、選択できません。 

 １つ前の辺データを表示します。 

 
観測したデータを登録して観測結果を表示します。 

 

 
 

 

点検点（Ａ点もしくはＢ点）の座標入力画面を表示します。 

 
※点検点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 
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（２）観測を開始 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
※テープ観測の点間距離 

ＳＤ：測定距離 ＡＨ：Ａ点標高  ＢＨ：Ｂ点標高 
ＶＤ：高低差 ＨＤ：球面距離  Ｒ  ：平均曲率半径（6372km） 
Ｈ  ：平均標高 ｔ  ：観測時の温度 α   ：膨張係数 
Ｋ  ：縮尺係数 ｔｏ：標準温度  ｌ  ：50ｍの定数補正値 
ＨＤ：水平距離 ＨＤ’：球面距離 

 
ＶＤ ＝ＡＨ－ＢＨ 

ＨＤ ＝ＳＤ＋（α×ＳＤ×（ｔ－ｔｏ））＋（ＳＤ× ｌ

５０
）－ ＶＤ

2

2ＳＤ
 

ＨＤ’ ＝ＨＤ×（Ｒ÷（Ｒ＋Ｈ）） 
点間距離 ＝ＨＤ’＋（Ｋ－１）× ＨＤ’  ※テープ観測の点間距離 

①標高： 
Ａ点とＢ点の標高を入力します。 

 
②気温、距離： 

気温とテープで計測した距離を入力して 
[次へ]ボタンを押します。 

 
③観測結果： 

｢観測結果｣画面を表示します。 
[OK]ボタンを押すと次辺の観測に移ります。 

 
計算距離 ：座標から計算した距離 
観測距離 ：観測データから計算した距離 
較差    ：観測距離－計算距離 
制限    ：観測条件の精度で求めた制限値 
判定    ：較差制限内のとき「ＯＫ」 

較差制限外のとき「ＮＧ」 
座標が未登録のとき「座標なし」 

 
※Ａ点もしくはＢ点に座標値が登録されていない

ときは、観測距離のみ表示します。 
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⑨ エラー・警告メッセージ 

 
最大辺数を観測しました。 

内容 最大観測辺数を登録しました。 
対処 新しいパートを作成してください。 
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4-3 器械座標算出 

本プログラムは、自由な位置に機器を設置し、２～９点の既知座標点を観測する事により、機器設
置点の座標を算出するものです。３点以上の既知座標点を観測したときは、後方交会法により求め
ます。 

 

注意事項 

① 削除を行ったデータは、復旧することができませんので削除を行うときは、注意して行ってくださ
い。 

制限事項 

① 観測は正側で行ってください。 
② 観測する既知点に座標値を登録しておいてください。 
③ ２点のみの観測時には、必ず距離を計測してください。 
④ １パート内で算出できる点数は、１点です。 
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① ご使用の前に 

ユーティリティで下表の項目を設定もしくは、確認しておいてください。 

環境設定 設定項目 備考 

入力条件 入力方法 Ｎｏ入力、名称入力の設定です。 

計算条件 

座標計算  
座標丸め  
高さ丸め  
距離丸め  
真数丸め  

機器設定 設定項目 備考 

距離補正設定 

気象補正 斜距離に影響しますので必ず設定してください。 
投影補正  
縮尺補正  
両差補正  

角度設定 
鉛直角設定 天頂０度もしくは、水平０度の設定です。 
最小表示角 角度の最小表示角の設定です。 

ターゲット詳細 プリズム定数 本設定は、いつでも変更できます。 
 

※上記設定項目は、一度設定しておけばシステム上に記憶されますので使用の度に設定する必要はあ
りません。 
 
既知点の座標を「ユーティリティ→座標管理」で登録しておいてください。 
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② 作業選択 

本プログラムを起動すると「作業選択」画面を表示します。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

①パート名：データの名称を入力します。 
※作業記録画面で表示されます。 
②作業選択：座標算出を行う種類を選択します。 

 
■器械座標（ＸＹＺ）の算出 
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③ 器械座標の算出 

(1)既知座標点観測 
「作業選択」画面で[器械座標(XYZ)の算出]を選択すると「既知点観測」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①既知点：観測する既知点のＮｏと名称を入力します。 
②既知標高点：設置点の標高も同時に算出するとき、既知標高点に☑マークを付けます。 
③目標高：プリズム高を入力します。 
④距離測定：距離を測定するときは、☑マークを付けます。 
※既知点２点で器械座標を算出するときは、必ず距離を計測してください。 
⑤既知点の観測：既知点を視準して、[REC]ボタンを押します。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取り込み次の既知点観測に移ります。 
⑥繰り返し観測：既知点数分の観測を繰り返し行います。 
※２点以上観測してください。 
⑦既知点観測の完了：すべての既知点の観測を完了すると、[計算]ボタンを押して器械座標計算

を行います。 
※既知点を９点観測すると自動的に計算を開始します。 
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ボタン 機能 

終了 
本プログラムを終了します。 
登録前のデータは、削除されますのでご注意ください。 
 

検索 「観測点検索」画面を表示します。 

削除 現在の既知点観測データを削除します。 

計算 器械設置点座標の計算を行います。 

<前へ 「作業選択」画面へ戻ります。 

次へ> 次の既知点観測データを表示します。 

既知点 

既知点の座標入力画面を表示します。 
「☑既知標高点」の時は、３次元座標の入力を行います。 

 
「□既知標高点」の時は、２次元座標の入力を行います。 

 
※既知点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 
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(2)観測点の検索 
「既知点観測」画面で[検索]ボタンを押すと、「観測点検索」画面を表示します。 
既知点の観測データを一覧で表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①観測データの選択：再測を行いたい観測データをリストから選択して、[OK]ボタンを押します。 
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（３）器械座標の計算結果 
「既知点観測」画面で [計算]ボタンを押すと、「計算結果」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
※2 次元座標の計算時には、座標誤差の「⊿Z」と計算器械点座標の「Z」は表示しません。 

 
①登録点：座標Ｎｏと名称を入力してします。 
②器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
※器械高を入力すると計算器械点座標の「Ｚ」を再計算して再表示します。 
③座標誤差：既知点を３点以上観測された時に、計算結果のばらつきを表示します。 

[詳細]ボタンを押すと誤差の詳細情報を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
※この値が小さいほど精度の良い観測ができた事を示します。 

  ④[登録]ボタンを押して、座標を登録しプログラムを終了します。 

角度誤差：内角の誤差 
水平誤差：距離の誤差 
鉛直誤差：比距離の誤差 

※確認図マーク 
□：器械点  
○：既知点 
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ボタン 機能 

終了 
本プログラムを終了します。 
登録前のデータは削除されますので、ご注意ください。 
 

詳細 
「誤差の詳細情報」画面を表示します。 
各既知点の観測データと計算器械点からの逆計算値との誤差を表示 

<前へ 「既知点観測」画面へ戻ります。 

登録 計算した器械点座標を登録し、パートが作成され、プログラムが終了します。 
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④ 器械標高の算出 

(1)既知標高点観測 
「作業選択」画面で[器械標高(Z)の算出]を選択すると「既知標高点観測」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①標高：既知標高点の標高を入力します。 
②器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
③目標高：プリズム高を入力します。 
④既知標高点の観測：既知標高点を視準して、[REC]ボタンを押します。 
⑤計算標高：観測データ（鉛直角、斜距離）を取り込んだ後、計算標高を表示します。 
⑥登録Ｎｏ：計算標高を登録する座標Ｎｏと名称を入力します。 
※座標Ｎｏ、名称には、ＸＹの座標値が登録されているものを入力して下さい。 
ＸＹ座標値が登録されていないと、登録した標高値を、他のプログラムで使用することができません。 
⑦標高登録：[登録]ボタンを押して計算した標高を登録します。登録後、本プログラムを終了します。 
 

ボタン 機能 

終了 
本プログラムを終了します。 
登録前のデータは削除されますので、ご注意ください。 
 

<前へ 「作業選択」画面へ戻ります。 

登録 計算した標高を登録し、パートが作成され、プログラムが終了します。 
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4-4 座標コレクタ 

本プログラムは、既知座標点に機器を設置し、順次観測を行いながら２次元、もしくは３次元座標を
確定、登録を行うものです。また、観測データも保持しておりますので、器械点座標と後視点座標を変
更し再計算を行うことにより、再度座標を確定することができます。 

 

注意事項 

① 削除を行ったデータは、復旧することができませんので削除を行うときは、注意して行ってくださ
い。 

制限事項 

① 観測は正側で行ってください。 
② 器械点と後視点に座標値を登録しておいてください。 
③ １パート１器械点の観測とします。 
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① ご使用の前に 

ユーティリティで下表の項目を設定もしくは、確認しておいてください。 

環境設定 設定項目 備考 

入力条件 
入力方法 Ｎｏ入力、名称入力の設定です。 
Ｎｏ変移量 Ｎｏのアップ、ダウンの変移量の設定です。 
Ｎｏカウント Ｎｏのアップ、ダウンの設定です 

計算条件 

座標計算  
座標丸め  
高さ丸め  
距離丸め  
角度丸め  
真数丸め  

機器設定 設定項目 備考 

距離補正設定 

気象補正 斜距離に影響しますので必ず設定してください。 
投影補正  
縮尺補正  
両差補正  

角度設定 
鉛直角設定 天頂０度もしくは、水平０度の設定です。 
最小表示角 角度の最小表示角の設定です。 

ターゲット詳細 プリズム定数 本設定は、いつでも変更できます。 
 

※上記設定項目は、一度設定しておけばシステム上に記憶されますので使用の度に設定する必要はあ
りません。 
 
器械点と後視点の座標を「ユーティリティ→座標管理」で登録しておいてください。 
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② 観測作業 

（１）器械設置 
本プログラムを起動すると「器械設置」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①パート名：データの名称を入力します。 
※作業記録画面で表示されます。 
②３次元計測：３次元で計測を行うときは、☑マークを付けます。 
③器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
※「３次元計測」に☑マークが付いているときのみ入力できます。 
④器械点、後視点：器械点と後視点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
⑤水平角０セット：後視点を視準して[０セット]ボタンを押します。 
※既に０セットを行っているときは、必要ありません。 
⑥観測開始：[次へ]ボタンを押し観測作業を開始します。 
 
 

※[次へ]ボタンを押したとき、器械点もしくは後視点に座標値
が登録されていないときは、左の画面を表示します。 
[OK]ボタンを押すことによりローカル座標で観測を進めることが
できます。 
※観測後、器械点と後視点の座標値を入力し、再計算機能
を使用して観測した座標の再計算を行ってください。 
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ボタン 機能 

終了 本プログラムを終了します。 

0 セット 水平角の０セットを行います。 

次へ> 器械設置データを登録後、観測画面へ移ります。 

器械点 

器械点の座標入力画面を表示します。 
「☑３次元計測」の時は、３次元座標の入力を行います。 

 
「□３次元計測」の時は、２次元座標の入力を行います。 

 
※器械点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 

後視点 

後視点の座標入力画面を表示します。 

 
※後視点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 
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（２）視準点観測 
観測を開始すると「視準点観測」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①記録モード：「ＸＹＺ記録」「ＸＹ記録」「Ｚのみ記録」から選択します。 
※「器械設置」画面で「□３次元計測」に☑マークが付いていないときは、選択できません。 
（「ＸＹ記録」モード固定です） 
②目標高：プリズム高を入力します。 
※「器械設置」画面で「□３次元計測」に☑マークが付いていないときは、入力できません。 
③視準点：視準点のＮｏと名称を入力します。 
※一度入力しておけば、Ｎｏと名称を自動的にカウントアップもしくはダウンして表示します。 
④Ｐ定数：現在設定されているターゲットのプリズム定数を表示します。 
⑤視準点の観測：視準点を視準して、[REC]ボタンを押します。 
観測データ（水平角、鉛直角、斜距離）を取り込み座標登録後、次点の観測に移ります。 
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ボタン 機能 

終了 本プログラムを終了します。 

検索 「視準点検索」画面を表示します。 

確認図 「確認図」画面を表示します。 

削除 現在の視準点データを削除します。 

<前へ 前の視準点データを表示します。 

次へ> データを記録後、次の視準点データを表示します。 

 
 

■確認図について 

視準点の画面で[確認図]ボタンを押すと「確認図」画面を表示します。 
確認図を表示した状態で観測を継続することも可能です。 
 
 

■：器械点 
▼：後視点 
○：視準点 

 
 
 
[×]ボタンを押すと「確認図」画面を閉じます。 
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（３）視準点の検索 
「視準点観測」画面で[検索]ボタンを押すと、「視準点検索」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①観測データの選択：検索を行いたい視準点をリストから選択して、[OK]ボタンを押します。 
※新規に観測するときは、[新規観測へ]ボタンを押します。 
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4-5 測設 

本プログラムは、既知座標点に機器を設置して測設点を指示した後、測設点までミラーを誘導するた
めのものです。誘導終了（測設済）時点のデータを測設結果データとして登録していますので平面デ
ータ送信でデータを送信することができます。 

 

注意事項 

① 測設作業の開始前には、必ず後視点を視準して水平角を０度に設定してください。 

制限事項 

① 観測は正側で行ってください。 
② 器械点と後視点に座標値を登録しておいてください。 
③ １パート１器械点からの測設とします。 
④ 登録できる最大測設点数は、５００点です。 
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① ご使用の前に 

ユーティリティで下表の項目を設定もしくは、確認しておいてください。 

環境設定 設定項目 備考 

入力条件 入力方法 Ｎｏ入力、名称入力の設定です。 

計算条件 

座標計算  
座標丸め  
高さ丸め  
距離丸め  
真数丸め  

機器設定 設定項目 備考 

距離補正設定 

気象補正 斜距離に影響しますので必ず設定してください。 
投影補正  
縮尺補正  
両差補正  

角度設定 
鉛直角設定 天頂０度もしくは、水平０度の設定です。 
最小表示角 角度の最小表示角の設定です。 

ターゲット詳細 プリズム定数 本設定は、いつでも変更できます。 
 

※上記設定項目は、一度設定しておけばシステム上に記憶されますので使用の度に設定する必要はあ
りません。 
 
器械点と後視点の座標を「ユーティリティ→座標管理」で登録しておいてください。 
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② 観測作業 

（１）器械設置 
本プログラムを起動すると「器械設置」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①パート名：データの名称を入力します。 
※作業記録画面で表示されます。 
②３次元測設：３次元で測設を行うときは、☑マークを付けます。 
③器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
※「３次元計測」に☑マークが付いているときのみ入力できます。 
④器械点、後視点：器械点と後視点の座標Ｎｏと名称を入力します。 
⑤水平角０セット：後視点を視準して[０セット]ボタンを押します。 
※既に０セットを行っているときは、必要ありません。 
⑥測設作業開始：[次へ]ボタンを押し測設作業を開始します。 
 

 

  

測設点の登録 

[点登録]ボタンを押して、あらかじめ測設点を登録しておくことができます。 

後視点間検査 

器械点と後視点が指示されているときに[測距]を行うと「後視点間検査」画面を表示します。 

座標点間距離：器械点から後視点の座標距離 

観測点間距離：観測水平距離（補正考慮） 

点間距離差：座標点間距離－観測点間距離 
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ボタン 機能 

終了 本プログラムを終了します。 

点登録 「測設点登録」画面を表示します。 

条件 「測設条件設定」画面を表示します。 

0 セット 水平角の０セットを行います。 

次へ> 器械設置データを登録後、観測画面へ移ります。 

器械点 

器械点の座標入力画面を表示します。 
「☑３次元計測」の時は、３次元座標の入力を行います。 

 
「□３次元計測」の時は、２次元座標の入力を行います。 

 
※器械点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 

後視点 

後視点の座標入力画面を表示します。 

 
※後視点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 
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（２）測設条件設定 
「器械設置」画面で[条件]ボタンを押すと、「測設条件」画面を表示しますので各設定を行います。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①誘導基準： 

    器械側 … 器械側からターゲットを見た視点で誘導します。 
    ターゲット側 … ターゲット側から器械を見た視点で誘導します。 

②測距開始時、測距方法をＴＲＫに切り替える：☑マークを付けると、測設開始と同時に 
測距方法をＴＲＫに切り替えます。 
③ＴＲＫ測距値をｃｍ止めで表示する：☑マークを付けると、ＴＲＫ測距中は距離を 
ｃｍ止めで表示します。 
④標準測距は距離計測を１回で止める：☑マークを付けると、標準測距を１回で止めることが 
できます。（通常は連続測距） 
⑤設定範囲内に入ったら、接近音に切り替える：☑マークを付けると、設定した、「接近範囲」以内に
入ったときに測距音を接近音に切り替えます。 
接近音は[接近音再生]ボタンで再生できます。 
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（３）測設点登録 
「器械設置」画面で[点登録]ボタンを押すと「測設点登録」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①測設範囲：「□測設範囲指示」に☑マークを付けると測設範囲の指示が行えます。 
器械点からの半径を入力します。 
②座標Ｎｏ：測設点の座標Ｎｏを入力して[リスト追加]ボタンを押すと、測設点リストに 
追加します。 
※ただし、指示した座標Ｎｏに座標値が登録されていないときは、測設点リストに追加されません。 
③完了：[OK]ボタンを押すと指示した測設点データを登録します。 
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ボタン 機能 

リスト更新 測設点リストを再表示します。 

リスト追加 指示した座標Ｎｏを測設点リストに追加します。 

リスト削除 測設点リストで選択されているデータをリストから削除します。 

全リスト削除 測設点リストの内容をすべて削除します。 

全座標追加 使用中現場に登録されている座標をすべて測設点リストに追加します。 

 
  



 202 / 219 
 

（４）測設点指示 
測設作業を開始すると「測設点指示」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①目標高：プリズム高を入力します。 
※「器械設置」画面で「□３次元測設」に☑マークが付いていないときは、入力できません。 
②測設点：測設点のＮｏと名称を入力します。 
※測設点リストが登録されていれば順次表示します。 
また、[▼]ボタンを押すと測設を完了していない点を、リスト表示します。 
③測設点データ：指示された測設点の水平角、水平距離、比高を表示します。 
※「器械設置」画面で「□３次元測設」に☑マークが付いていないときは、比高の表示は行いません。 
④測設開始：[測設開始]ボタンを押して測設を開始します。 
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ボタン 機能 

P1→ 
P2→ 

ボタンの表示を切り替えます。 

終了 本プログラムを終了します。 

リスト 

「測設点リスト」画面を表示します。 
 
 

 

 

 

 

 
※測設点をリストから選択後、[OK]ボタンを押して測設点を選択します。 

確認図 

「確認図」画面を表示します。 
 

■：器械点 
▼：後視点 
○：測設点 
●：測設完了点 

旋回 測設点方向へ機器を旋回します。 

<前へ 「器械設置」画面へ戻ります。 
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ボタン 機能 

交点 「交点計算」画面を表示します。 

前点 測設点リストの測設を完了していない前点を表示します。 

次点 測設点リストの測設を完了していない次点を表示します。 

測設開始 測設を開始します。 

測設点 

測設点の座標入力画面を表示します。 
「☑３次元計測」の時は、３次元座標の入力を行います。 

 
「□３次元計測」の時は、２次元座標の入力を行います。 

 
※器械点Ｎｏ、名称が入力されているときのみ表示します。 

▼ 

測設点リスト内で測設を完了していない点をリスト表示します。 
 
 
 
 
※測設点登録が行われていないと表示しません。 
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（５）水平合わせ 
測設を開始すると「水平合わせ」画面を表示します。 
※本画面を表示した時点で自動的に「測距方法」を「トラッキング」に切り替えます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①水平角合わせ：αＨＡが「０－００－００」になるように水平角を合わせます。 
※[旋回]ボタンを押すと測設方向へ旋回します。 
２次元モードのときは水平角のみ、３次元モードのときは水平角と鉛直角を旋回します。 
②測距開始：測設点のプリズムを視準して、[測距]もしくは、[REC]ボタンを押して測距を 
開始します。 
 

ボタン 機能 

中止 現在の測設点の作業を中止して、「測設点指示」画面へ戻ります。 

旋回 測設点方向へ機器を旋回します。 
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■ガイド表示について 

ガイドは下記のように表示します。 
 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを右へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを右へ誘導 

 

誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを左へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを左へ誘導 

 
各値が「０．０００」になったとき表示します。 
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（６）較差表示 
「水平合わせ」画面で測距が完了すると、「較差表示」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
①較差表示：測設点までの角度と距離を表示します。 
[>]ボタンを押すと表示を切り替えます。 
 αＨＡ  ：測設点までの残水平角 

αＨＤ  ：測設点までの残水平距離 
αＶＤ  ：測設点までの残比高 
左へ（右）：測設点までの残左右距離 
後へ（前）：測設点までの残前後距離 
上へ（下）：測設点までの残上下距離 

※２次元測設のときは、「αＶＤ」「上へ（下）」の表示は行いません。 
②概算の平面位置確定：「αＨＡ」と「αＨＤ」もしくは、「左へ（右）」と「後へ（前）」の値に、 
「０．０００」付近の値が表示されるように、プリズムを移動（誘導）します。 
※この時点では、トラッキング測距が行われています。 
③詳細の平面位置確定：測距方法を「標準測距」に切り替えます。 
プリズムを微動しながら測設点の平面位置を確定した後、[中止]ボタンを押して測距を中止します。 
④高さ位置の確定：測距を中止した状態でプリズムを上下させ、「αＶＤ」もしくは、「上へ（下）」 
の値に「０．０００」が表示されるように高さ位置を調整します。 
⑤測設完了：すべての値に、「０．０００」もしくは「０．０００付近」が表示された状態で 
測設点を確定し、[測設済]ボタンを押します。 
※測設点リストに「測設完了点」として登録されます。 
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ボタン 機能 

中止 現在の測設点の作業を中止して、「測設点指示」画面へ戻ります。 

座標登録 

座標登録画面を表示します。 

 

座標観測 

座標観測画面を表示します。 

 

標高観測 
「標高観測」画面を表示します。 
※２次元測設のときのみ有効となります。 

測設済 
現在の測設点の測設作業を完了して、測設点指示画面へ戻ります。 
ボタンを押した時の角度・距離データを測設結果データとして登録します。 

旋回 測設点方向へ機器を旋回します。 

情報 

測設点の情報を表示します。 
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■ガイド表示について 

ガイドは下記のように表示します。 
 

 
誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを右へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを右へ誘導 

 

誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを左へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを左へ誘導 

 

誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを後ろへ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを前へ誘導 

 

誘導基準：器械側     器械からプリズムを見て、プリズムを前へ誘導 
誘導基準：ターゲット側  プリズムから器械を見て、プリズムを後ろへ誘導 

 
プリズムを上へ誘導 

 
プリズムを下へ誘導 

 
各値が「０．０００」になったとき表示します。 
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■全体図表示について 

画面左下に全体図を表示します。 
 
    ■：器械点 
    ▼：後視点 

●：測設点（赤丸） 
●：現在位置（青丸） 

 
 

■拡大図表示について 

画面右下に拡大図を表示します。 
測設点までの距離レンジを表示します。 
 
 
 
 
 
 
距離レンジは、[1cm/2cm/3cm]、[10cm/20cm/30cm]、[1m/2m/3m]の 3 段階で自動的に
切り替えます。また、[切替]ボタンを押すことにより、「測設点を中心表示」、「現在点を中心表示」を切り
替えます。 
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■標高観測について 

測設中の「較差表示」画面で[標高観測]ボタンを押すと現在指定されている測設点の「標高観測」画
面を表示します。 
※本機能は、２次元測設時のみ使用できます。 
 
 
 
 
 
 
 
 

①標高：器械点の標高を入力します。 
※器械点座標に、Ｚ値が登録されているときは、そのＺ値を表示します。 
②器械高：地面から器械中心までの高さを入力します。 
③目標高：プリズム高を入力します。 
④観測：標高を求める測設点を視準して、[REC]ボタンを押します。 
⑤観測標高：観測データ（鉛直角、斜距離）を取り込むと観測標高を表示します。 
⑥観測標高の登録：[測設点へ登録]ボタンを押すと、表示している観測標高を測設点のＺ値として 
登録し、画面を閉じます。 
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③ 交点計算 

（１）４点交点 
「測設点指示」画面で[交点]ボタンを押すと交点計算画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①計算方法選択：[４点交点]タブを選択します。 
②基線１：基線１のＡ点とＢ点の座標Ｎｏを入力します。 
③基線２：基線２のＣ点とＤ点の座標Ｎｏを入力します。 
④計算：[計算]ボタンを押し交点計算を行うと、「計算点」に計算結果を表示します。 
⑤登録座標：計算した交点座標を登録する座標Ｎｏと名称を入力し、[OK]ボタンを押します。 
⑥測設点へ登録：[OK]ボタンで画面を閉じると、登録した座標Ｎｏと名称を測設点リストに 
登録します。 
 

 
  

 

 Ａ点

Ｂ点

Ｃ点

Ｄ点

交点
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（２）移動点 
「測設点指示」画面で[交点]ボタンを押すと交点計算画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①計算方法選択：[移動点]タブを選択します。 
②基線：基線のＡ点とＢ点の座標Ｎｏを入力します。 
③縦移動量：Ａ点からＢ点方向への距離を入力します。 
※前方向が＋入力、後方向が－入力です。 
④横移動量：基線からの距離を入力します。 
※右方向が＋入力、左方向が－入力です。 
⑤計算：[計算]ボタンを押し交点計算を行うと、「計算点」に計算結果を表示します。 
⑥登録座標：計算した移動座標を登録する座標Ｎｏと名称を入力し、[OK]ボタンを押します。 
⑦測設点へ登録：[OK]ボタンで画面を閉じると、登録した座標Ｎｏと名称を測設点リストに 
登録します。 
 

 

  

 

 

Ａ点

Ｂ点

移動点

横移動量
縦移動量
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（３）中間点 
「測設点指示」画面で[交点]ボタンを押すと交点計算画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①計算方法選択：[中間点]タブを選択します。 
②基線：基線のＡ点とＢ点の座標Ｎｏを入力します。 
③計算：[計算]ボタンを押し交点計算を行うと、「計算点」に計算結果を表示します。 
④登録座標：計算した中間点座標を登録する座標Ｎｏと名称を入力し、[OK]ボタンを押します。 
⑤測設点へ登録：[OK]ボタンで画面を閉じると、登録した座標Ｎｏと名称を測設点リストに 
登録します。 
 

 

 
  

 

 

Ａ点

Ｂ点

中間点
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4-6 平面データ送信 
本プログラムは、「平面観測」「境界点間観測」のプログラムを使用して登録したデータを、ファイルに出

力するものです。 
 
 

① ご使用の前に 

ユーティリティで下表の項目を設定もしくは、確認しておいてください。 

環境設定 設定項目 備考 

観測状況 
観測者  

使用機種  

シリアルＮｏ  

 
※上記設定項目は、一度設定しておけばシステム上に記憶されますので使用の度に設定する必要

はありません。 
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② 送信 

(1) 送信設定 
本プログラムを起動すると「平面データ送信」画面を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
①送信データ：「平面観測」、「境界点間観測」を指定できます。 
②フォーマット：「標準」、「APA」を選択可能です。 
③ファイル名：出力するファイルを選択します。[...]ボタンからファイルを選択できます。 
④確定：[次へ>]ボタンを押して次の画面へ進みます。 

 

ボタン 機能 

終了 本プログラムを終了します。 

次へ> 「平面データ」画面へ移ります。 
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(2)データ選択 
送信設定を完了すると、「平面データ送信」画面を表示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
①送信データ選択：送信するデータに☑マークを付けます。 

「□すべて」に☑マークを付けるとすべてのデータを選択します 
②送信開始：[次へ>]ボタンを押して送信を開始します。 
 

ボタン 機能 

終了 本プログラムを終了します。 

<前へ 「送信設定」画面に戻ります。 

次へ> 送信を開始します。 
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(3)出力開始 
「データ選択」画面で[次へ]ボタンを押すと「送信確認」画面を表示します。 
①出力確認：[OK]ボタンを押して出力を開始します。 
 
 
 
 

 
②出力中：データ出力中は、プログレスを表示します。 
③出力完了：出力を完了すると「出力終了」画面を表示します。 
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◆ このプログラムおよび使用説明書は、著作権上、当社に無断で使用、複製すること 

はできません。 
 

◆ このプログラムおよび使用説明書の使用によって発生する直接・間接・特別・偶然 
または必然的な損益については、一切の責任を負いません。 
 

◆ 本製品の内容には万全を期しておりますが、万一ご不審な点がございましたら、 
当社にご連絡下さい。 
 

◆ このプログラムおよび使用説明書の内容は、予告なしに変更することがあります。 
 

発行:2024 年 1 月 

https://www.nikon-trimble.co.jp/ 
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