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IMPORTANT

Chaque pays a sa propre réglementation concernant I’utilisation des équipements radiofréquence. Il est de la
responsabilité de I’ utilisateur de s’assurer que la procédure d’obtention de droit d’émission (licence) est bien
suivie, et en accord avec les lois du pays concerné. THALES Navigation se propose d’assister les utilisateurs

dans cette démarche pour ce qui concerne I’utilisation de 1I’émetteur UHF de THALES Navigation.

L’exploitation d’un émetteur radio sans licence constitue un manquement grave a la loi. Des amendes ou
autres pénalités peuvent en découler.

Conventions utilisées dans ce manuel :

1. Dans la description de I’Interface Utilisateur, le symbole > est utilisé pour relier les noms des commandes
que vous devez sélectionner I’une apres ’autre, depuis le menu d’icones. Les noms des commandes sont
d’autre part représentés en caractéres gras. Exemple :

L% >Antenne

2. Les fins de section sont repérées par le symbole &.

THALES Navigation ne fournit aucune garantie concernant ce matériel. En particulier, il n'existe aucune
garantie implicite concernant la vente et I'adéquation de ce matériel pour une fonction particuliere (I'exclusion de
garantie ne se limitant pas a ce cas).

THALES Navigation ne pourra pas étre tenu pour responsable des erreurs possibles contenues dans ce manuel
ainsi que des dommages résultants, méme mineurs, en rapport avec la fourniture, le fonctionnement, ou
l'utilisation de ce matériel.

Ce manuel contient des informations propriété de THALES Navigation protégées par copyright. Tous les droits
sont réservés. Aucune portion de ce document ne peut étre photocopiée, reproduite ou traduite dans une autre
langue, sans l'accord préalable écrit de THALES Navigation.

Les informations contenues dans ce manuel peuvent faire I'objet de modifications sans notification préalable.
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Comment utiliser ce manuel

Applications temps réel

Ces applications sont plus particuliérement abordées dans les sections 2
a’.
La section 8 constitue le point d’entrée de lecture pour les_applications

sismiques, également basées sur l'utilisation de systemes temps réel.

Applications post-traitement

C’est la section 9 qui constitue le point d’entrée de lecture pour toutes les
applications exclusivement post-traitement. Elle s’adresse plus
particulierement, mais pas uniquement, aux utilisateurs de systéemes 650x
MP & SP. Elle renvoie aux systemes « temps réel » pour les fonctions

communes.

Détail du contenu des sections

La Section 1 décrit le matériel livré (fourniture standard, options
possibles, caractéristiques principales). Elle se termine par un tableau
permettant de comprendre la dénomination de tous les produits et de

connaitre I'essentiel de leurs performances.

Dans la section 2, vous apprendrez a installer et faire fonctionner une
station type 650x SK. Si vous étes un tout nouvel utilisateur de nos

produits, nous vous conseillons la lecture préalable de la section 7.

La Section 3 regroupe toutes les procédures terrain qui peuvent étre
conduites a I'aide du mobile. Si vous étes un tout nouvel utilisateur de nos
produits, nous vous conseillons de lire en premier la section 7. De toute
évidence, la section 3 est la plus longue des sections de ce manuel, tant le
nombre de procédures terrain avec le mobile est potentiellement grand.
Comme dans la section 2, la section 3 est écrite sous forme « pas a pas ».
Si vous rencontrez quelques difficultés a situer le contexte d'utilisation

d’une fonction, consulter les scénarios présentés en section 4.
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La Section 4 passe en revue tous les scénarios possibles d’utilisation du
mobile. Chacun de ces scénarios identifie une procédure terrain type.
L’exécution d’un « job » peut consister en I'exécution d’'un ou plusieurs de
ces scenarios. La section 4 inclut également les scénarios d’'implantation
en sismique, et de post-traitement. Elle rappelle aussi tous les transferts
de fichiers effectués entre le systéme et le progiciel 3S Pack avant et

apres le travail sur le terrain.

La Section 5 constitue la partie « théorie » du manuel. Elle regroupe tous
les notions indispensables pour comprendre le fonctionnement des
systémes temps réel. La lecture de cette section est vivement conseillée

car elle vous permettra de tirer le meilleur de votre matériel.

La Section 6 traite du travail a effectuer au bureau, avant et apres les

opérations terrain, a I'aide du module logiciel KISS.

En particulier, cette section décrit comment écrire un « job » dans le
« palmtop » (ordinateur de poche) associé au mobile, et comment KISS relit
les résultats d’'un « job » stockés sur le palmtop une fois les opérations

terrain terminées.

La Section 7 traite exclusivement de l'interface Utilisateur, le logiciel
installé sur le palmtop. Nous conseillons fortement a tous les nouveaux
utilisateurs de lire cette section. La section 7 décrit en détails la phase
d’initialisation de ce logiciel dans tous les cas possibles d'utilisation, et
présente ses principales caractéristiques : comment éditer les parameétres,
comment sélectionner des fonctions, des menus, quelles sont les touches

et les combinaisons de touches les plus couramment utilisées, etc.

Si vous étes un utilisateur expérimenté du 6001 ou 6002, vous pouvez ne
pas lire cette partie, la philosophie de I'Interface Utilisateur ayant été, pour
I'essentiel, reconduite dans la gamme 6500 et 6300. Cependant, il est
conseillé a TOUS les utilisateurs, de lire le chapitre ayant trait au menu Ou-
tils —un menu présent quel que soit I'environnement d’utilisation de
I'Interface (station, mobile ou autonome) et abordé nulle part ailleurs dans

le manuel.
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Dans la Section 7, vous apprendrez également comment installer I'Interface
Utilisateur a partir du CD-ROM fourni.

La Section 8 aborde I'utilisation du systéme pour des applications sismi-
ques, applications pour lesquelles le systéme doit traiter des jobs j0d, j2d
ou j3d créés avec le module logiciel SISS. Cette section s’attache surtout a
montrer ce qui est différent dans l'interface Utilisateur par rapport aux appli-
cations topographiques classiques temps réel. Elle n’aborde pas le module
SISS lui-méme, pas plus que les échanges de fichiers entre SISS et le sys-
teme. Se référer a la documentation 3S Pack pour ces sujets. A noter
cependant que tout ce qui est dit sur KISS concernant les transferts de jobs

et de fichiers (voir pages 6-11 et 6-14) est également vrai pour SISS.

La Section 9 présente le principe de fonctionnement des systemes post-
traitement et décrit précisément les différentes procédures possibles pour

I'enregistrement de données brutes.

Enfin, la section 10 passe en revue les moyens utilisables pour la
transmission de données de la station vers le mobile : la radio U-LINK bien
sUr, partie intégrante de nos produits, mais aussi GSM (option) ou autre

émetteur et récepteur DGPS externes.
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Description du matériel
Station

1. Description du matériel

THALES Navigation se réserve le droit de modifier les listes présentées ci-
dessous sans preavis. I

Station

o Fourniture standard

Toutes les piéces sont livrées dans une valise en plastique noir. Cette
valise doit étre ré-utilisée pour le transport du matériel a chaque fois que la
station doit étre déplacée sur un nouveau site.

- 1x boitier récepteur type CompactPro 1 (6501) ou CompactPro 2
(6502) (inclut une patte d’attache)

- 1xvalise (P0100352), dimensions : 490x395x195 mm (LxHxE),
poids : 4.5 kg environ (vide, équipée des blocs de mousse
spécifiques a la station)

- 1xantenne GPS NAPO0O01 (L1; P076311B) ou NAP002 (L1/L2 ;
P0101158) suivant la commande d’achat

- 1x « kit stationnaire pour série 6500/6300 » (P0100347)
comprenant :

¢ 1x adaptateur femelle 5/8 (P0101163) pour antenne GPS

¢ 1x adaptateur d’antenne comprenant une embase dent de
loup (C0000293) et un matereau de 100 mm (P0100281) :

Adaptateur d’antenne =
embase dent de loup (C0000293)
+ matereau 100 mm (P0100281)

Kit mesure hauteur d’antenne
(PO76601A)
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1 Description du matériel
Station

¢ 1x cable coaxial, 10 m de long, TNC-m / TNC-m (C5050196)

¢ 1x cable d’alimentation (P0100349), type push-pull, 4 fils
(permettant le branchement de deux sources d’alimentation
distinctes).

- 1Ix « kit d’émission U-LINK Tx 4812 pour série 6500 »
(P0100348) comprenant :

e 1x émetteur UHF : @

¢ 1x support mat (P0100255, voir photo ci-dessous) permettant
de fixer I'émetteur UHF sur un mat

¢ 1x adaptateur N-m / FME-m (C0000326) pour I'antenne UHF
(voir photo ci-dessous)

Adaptateur
N N/FME
Support mat 5 C0000326
(P0100255) | P f = <

¢ 1x antenne fouet UHF, gain 0 dB (C0000375 pour la bande
430-450 MHz, C0000376 pour la bande 450-470 MHz ou
C0000377 pour la bande 410-435 MHz)

e 1x cable RS422, 10 m de long, DB15HD-m / DB15HD-f, pour
I'émetteur UHF (P0100289)

- 1x CD-ROM Software Package (P0100436)
- 1x Guide de Poche en francgais, petit format (P0101212)
- 1x Pocket Guide en anglais, petit format (P0101211).

NOTE : Pas de PC Card fournie (PCMCIA). Ce type d’article est
livré en standard avec le logiciel 3S Pack.
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Description du matériel
Mobile

o Options

- Cable émetteur, 30 m de long, DB15HD-m / DB15-f, P0100408
-« Kit de réception U-LINK Rx 4800 pour série 6500 »
- Kit station GSM comprenant : 1
¢ 1x module GSM
¢ 1x antenne GSM et adaptateur
¢ 1x housse de protection
e 1x cable RS232
o 1x cable alimentation

Mobile

o Fourniture standard

Toutes les pieéces sont livrées dans une valise en plastique noir. Cette
valise doit étre ré-utilisée pour le transport du matériel, a chaque fois que
vous quittez une zone de travail.

- 1xboitier récepteur type CompactPro 1 (6501, 6301) ou
CompactPro 2 (6502) (inclut une patte d’attache)

- 1xvalise (P0100353) , dimensions : 490x395x195 mm (LxHxE),
poids : 4.5 kg environ (vide, équipée des blocs de mousse
spécifiques au mobile)

- 1x antenne GPS NAPQO1 (L1; P076311B) ou NAP002 (L1/L2;
P0101158) suivant la commande d’achat

- 1x « kit réception U-LINK Rx 4800 pour série 6500 » (P0101204)
comprenant :

¢ une carte réception UHF intégrée au boitier Compact Pro

e un « kit mat pliant UHF pour série 6500 » (P0100741)
comprenant un méat pliant (P0100543), une antenne fouet
UHF avec adaptateur FME/TNC (C3310188, C3310190 ou
C3310196, suivant la bande de fréquence UHF utilisée), un
« kit plaque métallique d’entrée UHF séparée » (P0101152)
et un cable coaxial TNC/TNC avec adaptateur coudé
TNC/TNC.
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1 Description du matériel
Mobile

- 1x « kit batteries & chargeurs pour série 6500/6300 »
(P0100378) comprenant :

e 2x batteries pour boitier CompactPro (C0000292) (méme
type de batterie que celle utilisée dans les caméscopes)

e 2x chargeurs de batterie (C0000463), type caméscope, ali-
mentation secteur

- 1x cable RS232, 1,00 m de long, Push-Pull / DB9 (P076501A)
- 1x céble coaxial, 1,5 m de long, TNC-f/ TNC-f (P0100350)

- 1x CD-ROM Software Package (P0100436)
- 1x Guide de Poche en francgais, petit format (P0101212)
- 1x Pocket Guide en anglais, petit format. (P0101211).

o Options

- 1xoption « kit terminal HUSKY MP2500 » (P0100461) compre-
nant :
¢ 1x kit de fixation sur canne (C7510423), composé d’un ber-
ceau et d’un support canne, avec
compas & niveau, permettant de
fixer le palmtop sur la canne :

Support canne

¢ 1x ordinateur de poche
« palmtop » Husky MP2500
(P0100459), avec sa batterie et
son chargeur de batterie secteur
e 1x cable série DB9 / DB9 (ce cable sert a transférer « jobs »
et résultats entre KISS et palmtop) (P076502A)

- 1xbandouliére (P0100395)

- 1x canne antenne GPS (C0000200), en graphite époxy
composite, composée de 2 éléments, hauteur fixe de 2 m, avec
embout male 5/8x11

- 1x kit de montage CompactPro sur canne (P0100396)

comprenant 2 supports mat (P0100255) et 1 patte d’attache
supplémentaire (P0100288)

)\ Berceau
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Description du matériel
Mobile

- 1x « kit sac a dos pour série 6500/6300 » (P0100394) compre-
nant :
¢ 1x sac a dos (P0100429)

¢ 1x extension de cable GPS (P076510, 0,75 m) montée dans I
le sac

¢ 1x extension cable palmtop (P076509, 0,75 m) montée dans
le sac

¢ 1x céble coaxial GPS (P076500, 1,5 m), pp/TNC-m

- Option logicielle « Recording » pour 6301 MG (livrée en standard
pour la série 6500)

NOTE : PC Card (ou PCMCIA) non fournie dans cette option,
mais livrée avec le logiciel 3S Pack.

- Céable alimentation pour boitier CompactPro (P0100349)
- Kit mobile GSM comprenant :

¢ 1x module GSM

¢ 1x antenne GSM et adaptateur

¢ 1x housse de protection

¢ 1x cable RS232

¢ 1x cable alimentation.
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Description du matériel
Boitier récepteur CompactPro

Boitier récepteur CompactPro

Dimensions (HxPxL) : 231x206x54 mm (sans compartiment batterie)
Hauteur avec compartiment batterie : 269 mm

Poids : 1.82 kg sans batteries, 2.42 kg avec batteries

Consommation : environ 8 W en bi-fréquence et 7 W en mono-fréquence

Mini face avant
d’angle

Connecteur
coaxial
GPS

Connecteur
récepteur-Palmtop
(Port A, RS232)

Compartiment batterie ‘
et verrou

Rabat de protection
«PC Card »

Bouton
d’extraction
PC Card

-4 PC Card ‘

Un appui sur ce
bouton poussoir
démarre /arréte
I’enregistrement
sur PC Card

Face arriere



Description du matériel
Boitier récepteur CompactPro

o Mini face avant (voyants et bouton-poussoir)

-1- -2- -3-
Voyant constellation Voyant liaison UHF Voyant calcul de position
satellites GPS (SV) o Station : clignote a la cadence o Bteint : le récepteur est

o S’allume & la mise sous tension d’émission des corrections incapable de travailler dans le
o Clignote pendant I’initialisation || ® Mobile : clignote a la cadence de | | mode de calcul demandé
(auto-tests, recherche de SV) réception des corrections o Clignotant : Traitement interne
 Puis produit une série de en cours qui va bientot permettre
clignotements correspondant au au récepteur de fonctionner dans
nombre de SVs regus sur L1 et le mode demandé
L2. o Allumé : le récepteur travaille
o Si allumé indéfiniment, indique dans le mode de calcul demandé

Poussoir M/A
(suite)
o Egalement utilis¢ pour
charger la configuration
par défaut :
- Le récepteur étant
éteint, faire un appui
long (environ 3 s) sur le
poussoir. Au lacher du
poussoir, le voyant de
session se met a scintiller
- Dans les 2 secondes qui
suivent, avant que le
voyant ne s’éteigne, faire

Poussoir M/A
o Si le récepteur est éteint,
un appui bref sur ce
poussoir le mettra sous
tension.

o Si le récepteur est en
marche, un appui long
(environ 3 s) le mettra
hors tension (apres lacher
du poussoir, le voyant de
session clignotera pendant

quelques secondes pour T un apput bref sur le
indiquer que la mise hors &) poussoir. Ceci provoque
tension est en cours). le chargement de la
configuration par défaut
dans le récepteur
-4- 1 T -6-
Voyant enregistrement Non utilisé
de données brutes -5-
e Eteint: Pas Voyant de session
d’enregistrement en cours, o Eteint: Pas de session prévue, ou récepteur
pas de session non alimenté, ou absence d’alimentation
d’enregistrement en attente (batterie)
o Clignotant: En attente d’au o Allumé: récepteur sous tension
moins une session o « Flash » lent: En attente d’au moins une
d’enregistrement. session
* Allumé: Enregistrement en e Clignotant: Mise hors tension en cours
cours o « Flash » rapide: Demande de chargement
de la configuration par défaut ; confirmation
requise (voir poussoir M/A ci-dessus)
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1 Description du matériel
Boitier récepteur CompactPro

o Brochage des connecteurs
Embase récepteur-Palmtop (port A, RS232)

- s Embase RS232 Port A,
Broche Signal Description Vue de I'extérieur du récepteur,
1 Type : LEMO EGG.1K.307.CLLP
2 RX Entrée (Fiche correspondante : FGG.1K.307.CLAC55Z)
3 TX Sortie 2
4 ON Entrée (DTR)
5 GND Masse électrique
6 RTS Sortie
7 CTS Entrée

Embase RS422 (port D, SubD15f)

Broche Signal Description Broche | Signal Description
1 TX+ Sortie 8 VIN+ | Sortie Alim* (15 W créte, 12V
2 TX- Sortie 9 VIN+ | DC-2Amax, protégée)(Ces
3 broches sont reliées entre
3 RX+ Entrée 10 VIN+ | elles dans le récepteur)
4 RX- Entrée 11 | 1PPS+ Sortie
5 Présence porteuse Entrée 12 1PPS- Sortie
6 GND Masse électrique 13
7 GND Masse électrique 14
15 GND Masse électrique

* Pour utiliser toute la puissance disponible sur cette sortie, cabler un fil de section suffisante sur chacune de ces 3 broches.

Embase RS232 (port B, SubD9m)

Broche Signal Description
1 DCD Entrée
2 RX Entrée
3 X Sortie
4 DTR Sortie
5 GND Masse électrique
6 DSR Entrée
7 RTS Sortie
8 CTS Entrée
9 RI Entrée o
Embase PWR, Vue de I'extérieur
Type : LEMO EGG.2K.304.CLL
Embase Alimentation (9,5 & 15 V DC) 0K 304 LA« menchon)
Broche Signal Description =
1 + Alim Entrée + Alimentation
2 - Alim Entrée - Alimentation
3 + Alim Entée + Alimentation
4 - Alim Entrée - Alimentation
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Description du matériel
Batteries NiMH et chargeur de batterie

Batteries NiMH et chargeur de batterie

Le boitier récepteur CompactPro de la série 6500/6300 est alimenté par
deux batteries NiMH, type caméscope, fournie chacune avec un chargeur
adéquat.

Instructions de charge : une fois complétement déchargées, les batteries
type Varta par exemple nécessitent un temps de charge d’environ 1h30’. Un
voyant « charge » sur le chargeur clignote pendant le temps de charge, puis
reste allumé en fin de charge. Il n'y a aucun danger a laisser indéfiniment la
batterie connectée au chargeur une fois celle-ci chargée.

NOTE : Contrairement aux batteries CadNi (Cadmium Nickel), il n’est pas
nécessaire de décharger complétement une batterie NiHM avant de la
recharger. Voir également sur le CD-ROM fourni la documentation PDF
concernant les batteries NiHM et le chargeur utilisé.

Palmtop

THALES

Combinaisons de
touches possibles :
voir page 7-11

Pour installer
I'Interface Utilisateur
sur le palmtop,
voir page 7-24

Bouchon batterie Pack batterie Cad-Ni

Pack batterie :

- Pour éviter tout probleme de pressurisation a l'intérieur du
palmtop en cas de livraison par avion, le bouchon batterie a été
desserré volontairement avant expédition. Ne pas oublier de
verrouiller ce bouchon a la livraison : cette opération est
nécessaire pour garantir I'étanchéité du boitier. Si vous devez
voyager en avion avec le matériel, refaire la méme chose
(desserrer le bouchon avant décollage, le re-verrouiller apres
atterrissage)

1-9
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Description du matériel
Palmtop

- Ne pas charger le pack de batterie Cad-Ni en dehors de la
gamme de température +5 a + 40°C.

Gammes de température :
- Fonctionnement : — 20°C a +55°C

- Stockage : — 30°C a +70°C

Environnement de fonctionnement :

Le palmtop peut fonctionner dans un environnement pouvant
atteindre 90% d'humidité relative. L'indicateur d'humidité interne,
visible dans le coin inférieur droit de la fenétre d'affichage, doit
étre bleu. S'il tourne au rose, veuillez retirer les batteries CadNi
et renvoyer le palmtop pour maintenance.

Batterie interne a faible courant de charge :

Le palmtop dispose d'une batterie interne lui permettant de
maintenir les informations présentes sur le disque RAM, pour
une durée d'au moins 2 semaines, si la source d'alimentation
principale (c'est-a-dire la batterie CadNi) est absente. Cette
batterie auxiliaire, qui est chargée par un courant faible fourni par
la batterie CadNi, n'a normalement pas a étre remplacée.

Nettoyage :

Nettoyer I'écran LCD avec un chiffon propre. Ne pas utiliser de
solvants, ou autres détergents puissants. Si le boitier est trés
sale, s'assurer que le bouchon batterie est bien serré, puis le
laver en faisant couler doucement de l'eau tiéde. Le laisser
sécher dans une piece chauffée. Ne pas utiliser de seche-
cheveux.

Stockage longue durée :

Si vous avez l'intention de stocker le palmtop pour au moins 2
mois, retirer la batterie CadNi et mettre a la place un jeu de 3
piles Alcaline neuves de bonne qualité. Une température de
stockage entre 10° C et 35°C est recommandée. Les piles
Alcaline doivent ensuite étre changées tous les 6 mois.

THALES



Description du matériel
Palmtop

Aprés stockage longue durée :
Retirer les piles Alcaline et les remplacer par une batterie CadNi
bien chargée.

Remplacement des batteries CadNi :

- Arréter le palmtop (appuyer sur le bouton rouge en haut a droite)

- Utiliser une piéce de monnaie pour dévisser le bouchon batterie
(tourner dans le sens inverse des aiguilles d'une montre)

- Retirer la batterie déchargée
- Insérer une batterie neuve, pdle + en premier

- Prendre le bouchon batterie dans la main, puis par simple
pression d'un doigt, I'enfoncer dans le logement batterie et
tourner dans le sens des aiguilles d'une montre.

- C'est seulement aprés engagement du bouchon dans le
taraudage qu'il est possible de serrer a I'aide d'une piéce de
monnaie.

Attention! S’assurer que le palmtop utilise bien une batterie, et
non une pile, avant de connecter le chargeur au palmtop!

Le temps de charge d’'une batterie CadNi dépend de son état de charge
réel au moment ou on la met en charge, et également du nombre de cycles
de charge/décharge qu’elle a déja subis. Il faut prévoir au moins une nuit
complete de charge (12 a 14 h), éventuellement 24 heures si elle a été
completement déchargée. Le message « Charging completed » apparait
sur I'écran du palmtop en fin de charge.

NOTE : Il n'y a aucun danger a laisser indéfiniment le palmtop connecté au
chargeur une fois sa batterie chargée.
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Antenne GPS NAP001/002

Antenne GPS NAP001/002

Centre de phase

2,4 cm 12¢ i
A (( THALES
3,6 cm T
4»—%
A4 7y
1,2cm
TNC femelle

Antenne livrée avec adaptateur
5/8” femelle
monté sous |’antenne
(cet adaptateur ne fait pas partie
intégrante de la NAP0Ox)

- Diamétre : 143 mm, Hauteur : 44 mm

- Poids:342¢g

- Alimentation : 54 13 V DC - 40 mA (via coax.)
- Gain : 39 dB environ.

- Perte admissible dans le coaxial : 24 dB max. (ce qui signifie par
exemple une longueur maximum de 30 métres de cable avec du
RG223)

- Gammes de température : de -40°C & +65°C (en
fonctionnement) ; de -40°C a +70°C (stockage)
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Dénomination des produits & performances

6x0x xx

5 : Fréquence de sortie de la position:

20 Hz (une nouvelle solution

disponible toutes les 50 ms)

3 : Fréquence de sortie de la position

: 0,5 Hz (une nouvelle solution K : Applications temps réel (KART,

disponible toutes les 2 sec.) LRK). Précision : 2-3 cm. Mise
en ceuvre d’une liaison UHF
entre station et mobile

1 : Récepteur GPS mono-fréquence (L1) P : Applications post-traitement.
Précision : 1-2 cm. Lecteur “PC

2 : Récepteur GPS bi-fréquence (L1/L2) O card” intégré

G : Applications temps réel
M ) i (DGNSS). Précision : 1-2 m.
: Mobile Mobile uniquement

S : Station

Systéme Portée max. a précision nominale

6502 SK-6502 MK | Jusqu'a 50 km

6502 SP-6502 MP | Dépend du logiciel de post-traitement utilisé
6501 SK-6501 MK | Jusqu'a 12 km

6501 SP-6501 MP | Dépend du logiciel de post-traitement utilisé
6301 MG Régionale
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Mise en service de la station
Installation

2. Mise en service de la station

Installation

Bien que linstallation d’'une station soit assez simple, veiller cependant a
bien respecter les critéres ci-aprés. En effet, la qualité de fonctionnement
obtenue dépendra largement du respect de ces critéres, ainsi que de
I'attention portée a chaque détail de la mise en place sur le site d’instal-
lation.

THALES 2-1



! Mise en service de la station
Installation

e Antenne GPS : Tenir compte des deux critéres suivants dans le choix de
I'emplacement de I'antenne GPS, le 1er ayant priorité sur le 2éme :

1) Pour une réception optimum, choisir un endroit offrant une
bonne vision de I'horizon dans toutes les directions, et
dépourvu d’obstacles proches afin d’éviter I'apparition de trajets
d’onde multiples. Eviter également la proximité de toute antenne
haute-puissance et de tout émetteur radiofréquence autre que le
propre émetteur UHF (U-LINK) de la station.

Satellites correctement regus

|
O \ \
N & e o %

/ I
\ A |
I / I

I

i

\

_Satellite masqué

Satellite masqu\é\\ B
(donc inutilisable)

(donc inutilisable) "

// z
L 7
7

=

Trajets
multiples
(a éviter)

2) Choisir un endroit dont la position 3D est connue avec une
précision suffisante par rapport au niveau de précision
recherché pour vos travaux. Cette position doit étre exprimée
dans le méme systéme de coordonnées que celui défini dans vos
« jobs ». La connaissance de cette position est bien sir
fondamentale.

Cependant, si le site de référence visé ne répond pas au 1er
critére, il faudra bien se rabattre sur un site plus favorable du
point de vue de ce 1er critere, méme si ce nouveau site ne
répond pas au 2eéme critére.

Dans ce dernier cas, il faudra d’abord travailler en mode position
moyennée pour que la station puisse déterminer sa propre posi-
tion. Voir page 2-12 pour la mise en ceuvre de ce mode, et page
5-8 pour connaitre les conséquences sur la précision des travaux
effectués.

skeskesk

L’antenne GPS se fixe en bout d’'un matereau lui-méme monté sur une em-
base « dent de loup » adaptable sur trépied (voir ces accessoires en page
1-2).
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Mise en service de la station
Installation

e Antenne UHF : Contrairement a I'antenne GPS, la position de I'antenne
UHF n’a pas d’importance particuliére du point de vue fonctionnel. En ce
sens, le choix d’'un endroit pour cette antenne est plus libre. Par contre, te-
nir compte des critéres suivants pour assurer la portée de la liaison radio :

1) Choisir un endroit libre d’obstacles dans la direction de la
zone de travail.

Zone de travail
du mobile

A noter toutefois que, contrairement a un systéme optique par
exemple, l'intervisibilité n’est pas indispensable. La présence
d’obstacles entre antenne UHF et zone de travail est certes une
source d’atténuation pour le signal UHF, mais ne rend en aucun
cas le systéme inutilisable.

2) Placer I'antenne UHF le plus haut possible par rapport a la
zone de travail sans qu’elle vienne masquer I’antenne GPS.

skeskok

L’antenne UHF et son émetteur doivent étre montés sur un mat séparé.
Utiliser la longueur du cable reliant I'émetteur au boitier récepteur pour
éloigner I'antenne UHF de I'antenne GPS.

Un cable de 30 metres est proposé en option pour permettre de déporter
I'émetteur U-LINK et son antenne a une distance supérieure. Ce type
d’installation est préconisé si on cherche a pousser la portée de la liaison
radio UHF ('antenne est alors surélevée) ou si on cherche a éloigner
encore plus I'antenne UHF de I'antenne GPS, ce qui peut étre souhaitable
lorsque la fréquence UHF émise est susceptible de perturber la réception
GPS.

o Boitier récepteur : Il peut étre fixé en plusieurs endroits du trépied par sa
patte de fixation.
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Mise en service de la station
Installation

o Connexions

Antenne
&
émetteur
UHF

Centre de phase

Antenne
GPS
NAPO00x

,BOitief Cable C5050196
recepteur

Cable P0100289

RS422

Coaxial

Power

Cable P0100349 Cable PO76501A

Compartiment
batteries vide

Batterie
externe
(non fournie)

Le passage d’une batterie sur une Palmtop (nécessaire  la

autre peut étre fait sans arréter la mise en route et en
station controle)

11 est nécessaire d’utiliser une batterie externe d’une

capacité de 20 Ah minimum, la consommation étant plus
importante due a la présence de I’émetteur UHF (U-LINK)

Station
650x SK

Consommation moyenne : 15 W

capacité de 20 Ah : entre 10 et 12 heures en moyenne

(courant sous 12 V : 1,5 A en émission ; 1 A le reste du
temps). Temps de fonctionnement avec une batterie d’une

THALES



Mise en service de la station
Mise en route

Mise en route

o Préambule

S'il n'est pas nécessaire de (re-)programmer la station, quelqu'un d'autre
I'ayant fait pour vous, il suffit d'appuyer sur le poussoir M/A en face avant,
puis attendre que la station atteigne son régime de fonctionnement normal
avant de passer a la phase d’exécution du job avec le mobile (lire les
indications des voyants de face avant du boitier récepteur ; voir explications
page 1-7).

Si des modifications doivent étre apportées a la programmation de la
station, voir ci-aprés.
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! Mise en service de la station
Mise en route

o Séquence automatique au démarrage

Au démarrage de l'Interface Utilisateur, une fois le palmtop connecté a la
station, vous serez guidé(e) a travers trois écrans différents montrant les
parameétres fondamentaux a définir avant d’autoriser la station a émettre.
Cette séquence automatique est décrite ci-aprés.

(Les fonctions impliquées dans cette séquence sont décrites en détail dans
le chapitre suivant ; voir page 2-8).

1. Connecter le palmtop a la station

2. Mettre le palmtop sous tension (touche rouge, en haut a droite)

3. ATinvite DOS, taper “T” (pour Topo), appuyer sur ﬂ pour dé-
marrer le logiciel Interface Utilisateur et choisir « Station » dans
le menu. Attendre la fin de linitialisation. Pour plus de détails sur
cette phase, ou s'il se produit quelque chose d’anormal au cours
de cette phase, voir page 7-1.

Aprés exécution normale de la phase d'initialisation, un nouvel
écran s’affiche vous demandant de spécifier le type d’antenne
GPS utilisé ainsi que sa hauteur au-dessus du sol. Par défaut ce
sont logiquement I'antenne NAP et la mesure OBLIQUE qui sont
proposées (voir exemple ci-dessous qui décrit comment
compléter cet écran).

1 : Choisir le type 2 : Choisir la méthode utilisée
d’antenne utilisé par pour mesurer la hauteur
appui sur la touche A d’antenne

——Hauteur d'antenne-
NAP kObligue|d
8
1.679m ot}
(1. 5204
[ ]
4 : Lire la hauteur 3 : Entrer la valeur
d’antenne résultante mesurée

A noter que d’autres méthodes de mesure (et d’autres antennes)
peuvent étre utilisées : voir page 5-6.

4. Appuyer sur pour valider la hauteur d’antenne.
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Un nouvel écran apparait vous demandant d’entrer les coordon-
nées exactes de la station.

Position— Entrer les

coordonnées de

ﬁs td i: Wy HH '{i‘ la station, soit
ord | manuellement
Altitude BBB au clavier, soit

Antenne 1 354nu depuis un oo

epuis un point
Distance — 18, 991n- connu par appui
T sur la touche F

(voir page 2-8 pour plus de détails (voir page 2-8)

concernant la distance affichée ici)

5. Appuyer sur pour valider la position de référence de la sta-
tion. Un nouvel écran apparait vous demandant d’entrer les
caractéristiques de I'émetteur UHF.

1 : Entrer le numéro 2 : Entrer la fréquence d’émission (en
d’identification de la station MHz, avec 4 décimales)
— Tnhetfiur ONF—OFF—
—|Huméro de statpon I-F
Frequence 445.8375H
Cadence | 5 f
Creneau
—|Données H..RH Iﬂ_'jl
[ 1]
3 : Indiquer le type de données qui Voir pages 2-9 et 5-9
doivent étre émises via la liaison
— UHF (LRK typique)

6. Appuyer sur pour autoriser la station a émettre ses correc-
tions. L’émission est effective immédiatement aprés appui sur la
touche, comme indiqué en haut de I'’écran (“OFF remplacé par
“ON”). Vérifier les indications des voyants en face avant (voir
page 1-7). Dans ce contexte d’écran, un appui sur la touche S ar-
réterait immédiatement I'émission de données par la station.

7. Appuyer sur pour demander I'arrét de I'Interface Utilisateur,
puis confirmer ce choix. Arréter le palmtop et le débrancher de la
station. A ce stade de fonctionnement, vous pouvez laisser la
station fonctionner seule et passer a la phase d’exécution du job
avec le mobile.
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Fonctions spécifiques a la station

Q E Position

Sélectionner > Position. L'écran qui s’affiche est de la forme

suivante :

—  Position

Est o
Hord . mis
Altitude 8,888 B
Antenne 1.8549m|
Distance 18.891m|mm

Entrer les coordonnées de la station. Ces coordonnées doivent
étre exprimées dans le méme systéme que celui actuellement
utilisé dans la station. Pour connaitre ce systéme de
coordonnées, sélectionner :

;@;Planimétrie

Comme suggéré dans le menu d’Aide (F1), les touches
suivantes peuvent étre utilisées :

. Permet de valider et de stocker les coordonnées
affichées comme étant celles de la position de
référence de la station. Si une modification est
réellement faite sur cette position, alors la fonc-
tion Emetteur UHF est automatiquement
sélectionnée aprés appui sur cette touche.

Touche F : (Active seulement si un job est ouvert et s’il
contient des points cible, référence ou résultat)
Permet de sélectionner un point contenu dans le
job ouvert pour faire de ce point la position sur
laquelle la station est installée.
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Aprés sélection d’un point, I'écran prendra la forme suivante :

— Position——— A

Nom L_RefETZ|8 Nom du point

ﬁSt 114 HHH .ﬁ sélectionné
op . M (dans le job

Altitude 23.888n|8

Antenne 1.859m|p ouvert)

Distance 7.301M

Aprés validation des coordonnées, et avant d’autoriser la station
a émettre, vérifier la valeur affichée en bas de cet écran. Cette
valeur représente I'écart de distance entre la position que vous
venez d’entrer et la solution GPS naturel, telle qu’actuellement
calculée par la station pour son propre site d’installation. Cet
écart doit étre de I'ordre de la précision propre au GPS naturel.

Attention! Une position de référence insuffisamment précise
peut empécher le systéeme de fonctionner correctement : temps
d’initialisation du mobile plus long, voire infini, solutions de posi-
tion au mobile également imprécises. Si vous avez un doute
concernant la position de la station, il est conseillé de faire appel
a la fonction position moyennée (voir page 2-12).

. Emetteur UHF

- Sélectionner
forme suivante :

Emetteur UHF. L’écran qui s’affiche a la

———Fmetteur UHF OFF—
Huméro de station 1|@
Frequence 441 ,2258HHz
Cadence 1s|s
Créneau 1=|8
Données FLEK lﬂ__:l
-
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- Les parameétres suivants peuvent étre modifiés sur cet écran :

Numéro de station : Numéro d’identification de la station qui
peut étre choisi librement entre 0 et 99 (si données émises :
LRK), ou entre 0 et 1023 (si données émises : RTCM).
Garder en mémoire ce numéro! Vous en aurez besoin au
niveau du mobile pour configurer le récepteur UHF.

Fréquence : Entrer la fréquence sur laquelle vous étes
autorisé(e) a émettre (un multiple de 12,5 kHz dans la bande
UHF 400 a 470 MHz). Le fonctionnement du systéme est
susceptible d’étre perturbé par certaines fréquences
d’émission UHF (voir liste en fin de manuel) : il est par
conséquent déconseillé d'utiliser 'une de ces fréquences.

Cadence : Entrer la cadence d’émission de la station, soit
une valeur comprise entre 1 et 6 secondes si données
émises : LRK, ou entre 2 et 6 secondes si données émises :
RTCM.

Voir page 5-9 I'utilisation de ce paramétre pour I'implantation d’un réseau de
plusieurs stations.

Créneau : Définir I'instant d’émission de la station (valeur
possible entre 1 et 6) a I'intérieur de la valeur de cadence
choisie. Par exemple, entrer « 1 » pour choisir la 1ére
seconde, « 3 » pour la 3eme. Le parameétre Créneau est
forcément inférieur (ou égal) au parametre Cadence.

Voir également page 5-9 pour ce paramétre.

Valeurs typiques a utiliser pour les paramétres Cadence et Créneau :

6501 ou 6502 SK : Cadence=1 ; Créneau=1
Données : Choisir le type de corrections que la station doit
émettre via U-LINK. Les choix suivants sont possibles :

LRK

RTCM 1,3
RTCM 9,3
RTCM 18,19, 3

Comme suggéré sur le menu d’Aide, les touches suivantes
peuvent étre utilisées :

. Autorise I'’émission de données suivant vos choix
(“ON” apparait en haut de I'écran)

Touche S : Arréte '’émission de données (“OFF” apparait en
haut de I'écran).
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Emetteur DGPS ou Emetteur GSM

Fonction quasi-identique a la fonction précédente Emetteur UHF. Cette
fonction est proposée lorsqu’un émetteur externe (respectivement DGPS ou
GSM), diment déclaré dans la fonction Connexion (voir page 7-20), est
connecté au systéme pour compléter la liaison U-LINK. Exemple d’écran
obtenu par cette fonction avec module GSM connecté au systéme :

———Fne tteur G5 H—OFF—

Huméro de station

Feriode

Données H..R}h;\
th
-

Quel que soit le type d’émetteur externe utilisé, les paramétres a définir
sont toujours les suivants :

Numéro de station : Numéro d’identification de la station qui
peut étre choisi librement entre 0 et 99 (si données émises :
LRK), ou entre 0 et 1023 (si données émises : RTCM).
Garder en mémoire ce numéro! Vous en aurez besoin au
niveau du mobile pour configurer le récepteur correspondant.

Période : Période de renouvellement des données de
corrections (1 seconde en général)

Données : Choisir le type de corrections que la station doit
émettre. Les choix suivants sont possibles (idem fonction
précédente) :

LRK

RTCM 1,3

RTCM 9,3
RTCM 18,19, 3

THALES 2-11



! Mise en service de la station
Fonctions spécifiques a la station

: Position moyenne

Cette fonction n’est accessible que si la station n’émet pas (Emetteur UHF
« OFF »). Sinon, le message “Non accessible” apparait en haut de I'écran.

- Sélectionner :*:> Position moyenne. L’écran qui s’affiche est
de la forme suivante :

——Position m

[--1=]
[ Ty
=)
(=]
=]
", D
-]
=
=
=
=

ArrELe 8
Est 310481 . 880N

Nord 259198 .508n X
altitude 59.588n(8

1=

- Comme suggéré sur le menu d’Aide, appuyer sur ﬂ pour de-
mander a la station de fonctionner en mode position moyennée.
Dans la boite de dialogue qui s’affiche, indiquer la durée de fonc-
tionnement dans ce mode (hh:mm) :

:|—Du1~ée c:l:e :rhuagennage—'-

- Entrer cette durée. Si vous la choisissez égale a 00:00, la station
fonctionnera dans ce mode tant que vous ne demandez pas
I'arrét du calcul (par appui sur S ou F3 ; voir ci-dessous).

- Appuyer de nouveau sur ﬂ L’écran affiche alors (exemple) :

- - - Durée totale de
Temps écoulé depuis le fonctionnement demandée
lancement de ce mode dans ce mode
————FPosition moyenne—
En Cours Aaha4/85hea|a
Est 318484 .888n
Noxrd 259189.508m[" Coordonnées de la
fltitude a8.588n(9 position moyennée
||:J_il|
L

- Alafin du temps demandé, appuyer sur pour déclarer les
coordonnées obtenues par le calcul comme étant celles de la
position de référence de la station.

2-12 THALES



THALES

Mise en service de la station
Fonctions spécifiques a la station

Si vous appuyez sur alors que la station est encore en mode
position moyennée, celle-ci quittera immédiatement ce mode de
fonctionnement. Dans le méme temps, les coordonnées couran-
tes de la position moyennée, affichées a I'écran, seront
transférées pour étre utilisées comme étant celles de la nouvelle
position de référence de la station.

Si vous appuyez sur la touche S alors que la station est encore
en mode position moyennée, vous mettrez simplement fin au
fonctionnement selon ce mode.

Le calcul de position moyenne est effectué dans la station. En fin
de calcul, le résultat est également stocké dans la station. Pour
cette raison, il n’est pas nécessaire de laisser le palmtop
connecté a la station pendant tout le calcul.

Le palmtop peut donc étre déconnecté de la station aprés avoir
sélectionné le mode position moyennée. Lorsque vous
reviendrez a la station avec votre palmtop une fois le calcul de
moyenne terminé, il vous suffira de reconnecter le palmtop a la
station, lancer I'Interface Utilisateur, sélectionner la fonction
Position moyenne et accepter le résultat du calcul.
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Autres fonctions

Autres fonctions

Les fonctions suivantes sont toujours accessibles lorsque vous utilisez
I'Interface Utilisateur sur un palmtop connecté a une station.

Etant donné que ces fonctions se comportent comme si elles étaient
utilisées sur un palmtop relié a un mobile, et pour éviter de nous répéter
dans ce manuel, nous indiquons ci-dessous les renvois vers les pages
correspondantes dans la section 3.

> Données brutes (voir page 3-58)

>Sessions (voir page 3-61)
>Choisir un job (voir page 3-52)

> Désélection des SV (voir page 3-69)

5@5>Planimétrie (voir page 3-70). Fonction permettant seule-
ment de visualiser les caractéristiques du systéme horizontal
utilisé

«:>Altimétrie (voir page 3-71). Fonction permettant seulement
de visualiser les caractéristiques du systéme vertical utilisé

>Passer en WGS84 (voir page 3-77)

5@3>Antenne (voir page 3-78).
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Fonctions disponibles aprés ouverture d’un job

Aprés ouverture d’un job, les fonctions suivantes sont accessibles :

:>Implanter

> Points de référence

:>Points résultats

Comme en fonctionnement en mode autonome (voir page 7-13), les actions
suivantes sont possibles sur un job ouvert :

- visualiser les listes de points cible, référence, résultat

- visualiser les coordonnées des points

- visualiser les points de fagon graphique, sur un plan (en 2D)

- calculer des distances et des surfaces

- créer des points cible ou référence

- relire et créer des notes. %
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3. Utilisation du mobile
Préparation du mobile

o Comment transporter le mobile

Les mobiles type 6501 MK, 6502 MK et 6301 MG sont généralement portés
dans un sac a dos. D’autres types de portage sont possibles, en particulier
pour les mobiles type 6501 MP et 6502 MP (voir section 9).

Mobile porté dans
un sac a dos

0 Mise en place d’un mobile type MK dans le sac a dos

(Voir illustrations page suivante)

1. Monter les batteries dans le boitier récepteur :

- Ouvrir le compartiment batteries, y insérer des batteries fraichement
chargées et verrouiller le compartiment

2. Installer le boitier récepteur dans le sac a dos :

- Connecter I'extrémité libre du cable coaxial UHF, via le raccord
coudé, sur I'entrée UHF située en face arriere du boitier. L’autre
extrémité du cable est fixée sur le matereau pliant (voir ci-apres)

- Insérer le boitier dans le sac a dos, face avant vers le haut, en
prenant soin de faire remonter le coaxial sur le c6té et de le faire
ressortir hors du sac par le haut

- ATlintérieur du sac, placer le velcro par dessus la face avant du
boitier pour le maintenir en position
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Préparation du mobile

3. Monter I'antenne GPS et le palmtop sur la canne :

Assembler les deux éléments de la canne

Monter I'adaptateur 5/8 pouces sous I'antenne GPS a I'aide des 3

vis et rondelles fournies

Visser 'antenne GPS en haut de la canne

Connecter une extrémité du cable coaxial PO76500A a la base de

'antenne GPS

Insérer la partie inférieure (pointue)

de la canne dans le trou du support

canne (voir ci-contre) Support canne

- Fixer le support sur la canne de telle
sorte que le palmtop soit a votre hau-
teur l W Berceau

- Fixer le palmtop sur son berceau (voir
ci-contre)

- Appuyer sur le bouton « quick release » du support canne, insérer
I'embout du berceau dans le support canne et relacher le bouton

- Connecter I'extrémité DB9 du cable PO76501A au port série du

palmtop

4. Installer 'antenne UHF
- Ouvrir le matereau et serrer le bouton moleté une fois les deux
éléments alignés
- Monter I'antenne UHF dans sa partie supérieure

- Glisser le matereau dans une poche sur le c6té du sac, faire passer
la languette de Velcro du sac dans I'élément bas et le fermer pour
maintenir I'ensemble en position verticale

5. Faire les connexions entre récepteur, antenne GPS et palmtop :
- Connecter le cable coaxial P076510A sur I'entrée GPS du récepteur
et relier son autre extrémité au cable venant de I'antenne GPS
- Connecter le cable PO76509A sur I'entrée RS232 du boitier
récepteur et relier son autre extrémité au cable venant du palmtop
6. Mettre en place le sac de portage sur son dos. Le mobile est
maintenant prét a fonctionner. Suite page 3-4 pour commencer un
« job ».
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——— Connexions pour portage en sac a dos

Centre de phase.
Antenne
Antenne GPS
3,6 —_—
UHF o § T~ NAPOOX
ﬁ - Cable PO76500A

Boitier
Céble PO76510A

Batteries

Cable PO76509A

Antenne UHF

Mat — Vers antenne GPS
atereau

pliant f Vers palmtop

Acces aux
batteries par le
coté

<——— Face du sac posé sur le
dos de I’opérateur
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Mise en route

1. Allumer le palmtop (appui sur touche rouge en haut a droite)

2. Alinvite DOS, taper “T” (pour Topo), appuyer sur ﬂ pour dé-
marrer I'Interface Utilisateur et choisir « Mobile » dans le menu.
Attendre la fin de la phase d’initialisation. Pour plus de détails sur
cette phase, ou s’il se produit quelque chose d’anormal au cours
de cette phase, voir page 7-1.

En fin de phase d’initialisation, un nouvel écran apparait vous
suggérant de choisir un job. Exemple :

hoisir un job
= JOBEL
JOB2

a8
2 2
JOB3 a 2

oo, [

=

3. Déplacer le curseur dans la liste pour sélectionner un job, puis
valider votre choix. L’Interface Utilisateur sélectionne ensuite
automatiquement la fonction Choisir un fichier pour que vous en
choisissiez un. L’écran affiche la liste des fichiers présents dans le
palmtop. Exemple :

»A3021289
#3021454
82258923 ‘§
A

S'il n'y a pas eu encore de fichier créé
pour le job, c'est un écran de création
de fichier qui s'affiche d'abord (cf.
page 3-54). Apres création du fichier,
le palmtop passe a I'écran Choisir un
fichier comme ci-contre

4. Déplacer le curseur dans la liste pour sélectionner un fichier, puis
valider votre choix. L’écran affiche maintenant le menu principal
avec en haut le nom du fichier ouvert.
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5. Lire les indications dans la barre d’état (voir aussi page 7-4).

- Attendre I'apparition de la lettre L (ou K) dans le champ
"Mode de calcul utilisé" avant de commencer le travail.
L'apparition de cette lettre indique une bonne initialisation en
LRK (ou KART) et la possibilité pour le mobile d'effectuer un
job. Une initialisation correcte ne peut étre obtenue qu'avec
au moins 4 satellites regus et utilisés.

- Vérifier 'indication de charge batterie. Avec des batteries
fraichement chargées, I'icone doit étre « pleine » ().

- Veérifier le niveau de réception UHF. Plus le niveau sera
élevé, meilleur sera le fonctionnement du mobile.

3k 3k 3k ok ok ok ok 3K 3K 3k 3k 3k Sk ok ok ok K K 3k 3k 3k Sk ko ok ok Kk >k >k k ko ki sk ok k kk >k

Si le mobile n’arrive pas a fonctionner correctement avec la station, vérifier si
les paramétres suivants ont été correctement définis (voir instructions en pa-
ges 3-49 et 3-50 pour accéder a ces paramétres) :

- Numéro de station : Numéro d’identification de la station que vous
étes supposé(e) utiliser

- Coordonnées de la station (page 3-49)

- Fréquence : =Fréquence d’émission de la station sélectionnée (page
3-50)

Vérifier également si les parametres suivants ont été correctement définis (voir
instructions en page 3-64 pour accéder a ces paramétres) :

- Mode de calcul : KART/LRK
- Mode diff. : récepteur UHF
- Mode d’init. : OTF

3k 3k 3k ok ok ok ok 3K 3K 3k 3k 3k Sk ok ok ok K K 3k 3k 3k Sk ko ok ok K >k >k k 3k Sk ki sk sk k k k >k

Une fois la liaison UHF établie, choisir une des méthodes de tra-
vail décrites dans les pages suivantes, en fonction du type de
travail que vous avez a réaliser (levé, implantation, trajecto, etc.).
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Levé de points

(Correspond au Scénario N°1 décrit en page 4-1)

1. Aprés ouverture d'un job et d’un fichier (voir pages précédentes),
se rendre sur le premier point que vous souhaitez enregistrer. Si
ce point est inaccessible, voir page 3-16.

2. Sélectionner 3..H....5>Lever. L’écran qui s’affiche est de la forme sui-

vante :

N B8.88n Leve 1{3—

on
Geocode (1)
Honbres de mesures a
Antenne 2.845n|9
a non leve|g
Incertitude ?IJ_'I
13

Les paramétres suivants peuvent étre modifiés avant le levé : nom
du point, géocode, nombre de mesures, hauteur d’antenne.

Par défaut le premier nom de point proposé est “1”, puis “2”, “3”, etc.
pour les points suivants. Si vous choisissez un autre nom, une
incrémentation positive sera également proposée sur la base du
nom entré. Par exemple, si le nom du premier point est “sti10”, alors
le nom “sti11” sera proposé pour le point suivant, etc.

3. Procédure Express : Appuyer directement sur pour calculer
et sauvegarder votre position. Un message s’affiche vous deman-
dant de rester immobile pendant le calcul. Puis se déplacer sur le
point suivant et reprendre cette procédure.

ou
Procédure avec vérification de la solution : Appuyer sur ﬂ
pour démarrer le calcul d’'une solution de position pour I'endroit ou

vous vous situez. Un message s’affiche vous demandant de rester
immobile pendant le calcul.
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Lorsqu’une solution est valide, I'écran I'affiche, accompagnée
d’'informations exprimant son niveau de qualité (mode de calcul,
incertitude). Exemple :

Précision actuellement —  Voir explications page 5-13
possible en levé
Mode de calcul utilisé et

. alp———Leve——m 1 /73— précision obtenue sur le

om Point HZ point calculé, avant
Géocode (1) »158 enregistrement de ce point
Honbres de mesures

Antenne e 1A
Etat
Incertitude B.82p

8. 8ln——Jeve——— 273
Geéocode (2) FEBB[]
Geéocode (3) w388
Geocode (&) »368 |5
Commentaire
Géocode par defaut Fuideﬁ
PqDn -
#.8lpn—Leve——— 373
Est 313431.333!«@
m Nord 259108 .5088n
Vide Altitude 18,888
ou &> |o Horizontale A.811n|9
Non vide : la o Verticale B.Blﬁnﬁ
valcurparA
défaut est celle =
du dernier point
levé Coordonnées du point calculé Composantes de la précision
obtenue sur ce point

Si la solution présente une qualité suffisante, appuyer sur
pour la sauvegarder dans le fichier résultats. Sinon, rester la ou
vous étes et reprendre la procédure depuis la phase 3.

Se déplacer sur le point suivant et reprendre la procédure depuis
la phase 3, etc. Fin de la procédure.

NOTE : Quelle que soit la procédure choisie, si l'incertitude de la
solution calculée est supérieure aux limites hautes d’incertitude
pré-définies (voir page 3-48), un message vous demandera si
vous souhaitez réellement sauvegarder cette solution.
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Implantation de points

(Correspond au Scénario N°2 décrit en page 4-2)

1. Sauf si cela est déja fait, ouvrir un job et un fichier (page 3-52)

2. Sélectionner i.‘.h...f>lmplanter pour des points cible (ou > Points
de référence pour des points de référence). L'écran affiche la
liste des points cible (ou référence) présents dans le job ouvert.

(Tous les exemples d’écran ci-dessous correspondent a un travail effectué
sur des points cible)

Nombre de points cible dans le job Distance a la cible sélectionnée

21— JOB1 68 . 44m—|
Targe

kTarget
Tavget
Target
Tavget
Target
Tavrget

10 0 D 0 D |
mmmmmmml
o [

et L= LT MO YIR bl )
L L D D Dt =t =

1B

3. Sélectionner le point sur lequel vous souhaitez aller en premier,
puis valider votre choix.

Vue Compas

Target Z
68.448n
AR
Position du point ; ’ "
cible (ou de
référence)

\/ Votre position actuelle

La direction a suivre est donnée sur la vue Compas (Le Nord est
indiqué sur le compas de la canne).

THALES
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Implantation de points

4. Faire quelques pas dans la direction que vous jugez étre celle de
la cible. La vue Compas n’indique alors plus le Nord, mais la di-
rection dans laquelle vous venez de marcher. Vous vous déplacez
dans la bonne direction si la cible apparait a la place de la lettre
« N » sur la vue Compas. Sinon corriger votre cap de facon a ce
qgu’elle apparaisse a cet endroit.

La vue Compas a changé de nature
comme expliqué ci-dessus

wom, [E]

k=

5. Continuer de marcher dans cette direction tout en gardant un ceil
sur I'écran. Ceci vous permettra de garder le bon cap.

La distance restant a parcourir est le paramétre « d » affiché a
I'écran (les écarts transversal et longitudinal sont également
affichés). Le chemin parcouru, alors que vous avancez vers la
cible, est représenté sur la vue gauche par une ligne pointillée
partant de 'emplacement ou vous étiez au moment ou vous avez
sélectionné cette cible :

. |larget 2 1 Di“iﬁi ila
g
H = M
Chemin o ® -l -48.476n ":
parcouru T g s
N L
N

Lorsque la distance au point passe sous la barre des 5 m, un
nouvel écran s’affiche montrant une vue agrandie de la zone
autour du point (£ 5 m sur chaque axe).
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Implantation de points

3-10

Un bip est émis au moment du changement d’écran. Le systéme
d’axes est orienté selon la direction de la ligne reliant la cible a vo-
tre position au moment du changement d’écran.

Target 2 |

Type de point choisi

¢ -8.329M |5 pour le guidage

1 -2.221m { (choix par touche A
™ ou R). Voir aussi
‘ page 5-14

Si vous vous rendez compte qu’il n’est pas possible de rejoindre
la cible (car physiquement inaccessible ou réception probable-
ment masquée a cet endroit), se reporter a la page 3-21 ou 3-23.

. Continuer de marcher lentement dans la direction indiquée. Quand

la distance devient inférieure a 0,5 m, un nouvel agrandissement
autour du point apparait a I'écran (+ 0,5 m sur chaque axe).

Target 2
d 8.474n |L
L w  —-B.427n L?'
t B.287m |5
L -

Lorsque la distance devient inférieure a 0,15 m, la vue peut
encore étre agrandie (+ 0,15 m sur chaque axe) par appui sur la
touche PgDn. Le retour au zoom + 0,5 m est obtenu par appui sur
la touche PgUp.

Target 2
d 8.8721n |[L]
+ 8.881n s
|:]K t -8.871n 9
ﬂﬂ
L -

Lorsque I'antenne se trouve a l'intérieur du cercle de validité (voir
définition en page 5-16), le message OK apparait indiquant qu’il
est maintenant possible d’enregistrer sa position.

. Affiner la position de I'antenne GPS en prenant soin de maintenir

la canne en position verticale au-dessus du point au sol. Essayer
d’annuler les composantes affichées a I'écran en les amenant le
plus prés possible de “0” . Le symbole “X” sur la vue zoomée doit
alors se trouver précisément sur la cible.

THALES



Utilisation du mobile
Implantation de points

8. Appuyer sur (<] pour calculer une solution pour la position cou-
rante de I'antenne. Dans le méme temps s’affiche I'écran de levé
et un message apparait en haut de I'écran. Rester immobile jus-
qu’a disparition du message.

B.H81nm 1 3—

q_l
Calcul en cours ?

Murcs uc ricourca

tenne 2.045m9
t non leug B

ST LI
H o3 omo

a
certitude ?
B.898m # B.822n OK|m

Lorsqu’une solution est disponible, elle s’affiche a I'écran, avec un
certain nombre d’informations utiles décrivant son niveau de
qualité (composantes de I'écart, mode de calcul, incertitude).

Exemple :
NDEI.B]-“ Leve Targetléan_ Ecart avec le point
Géocode (1) »188 L théorique (en
Honbres de mesures i horizontal, et vertical
%2 ;_%nnr-e Lﬂalﬁ ?.? pour point 3D)
Incertitude a ans B.B}\g‘
+ 8.858~ 55T, Leve 273—
Géocode (23 FEBB
m Caocode (1) »308
Geocode (4} w4005
<> |Commentaire i
- Géocode par defaunt Fyide|o
PaD0n *
t Blasﬂ e I I rEatal - F.% Kl f -
A.8lp—Leve———— 373
Est 318133.583:\1
Bl e 299405 Bganls
; itude . M
Lesaues paetes "¢y |g Horizentale 9.811n|9
o Verticale B.818n|p
page 3-7 m I I ‘
+ B.858n + B.822n OKlm»

Si le nombre de mesures faites n’est pas celui que vous souhai-
tiez utiliser (voir explications page 5-13), il peut étre modifié sur
I’écran 1/3, mais vous devrez relancer un nouveau calcul de solu-
tion par appui sur (]

Un nouveau calcul de position sera également nécessaire si vous
modifiez la hauteur d’antenne sur I'écran 1/3.

Par contre, les géocodes peuvent étre modifiés librement car ils
n’ont aucune conséquence sur la solution de position.
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9. Sila solution est de qualité suffisante, appuyer sur pour la
sauvegarder dans le fichier résultats. Sinon, reprendre la procé-
dure depuis le point 7. pour obtenir une solution meilleure.

Si I'incertitude de la solution est supérieure aux limites
d’incertitude pré-définies (voir page 3-48), un message vous de-
mandera si vous souhaitez réellement sauvegarder cette solution.
Aprés sauvegarde de la solution, le point suivant est automati-
quement sélectionné (voir page 3-25 comment définir le critére de

recherche de ce point) et I'écran affiche directement I'écran de
guidage vers ce point.

10. Matérialiser I'emplacement au sol ou se trouvait posée la canne
de I'antenne GPS au moment du calcul de position (piquet).

11.Reprendre la procédure depuis le point 4. pour se rendre sur le
point suivant, etc.

NOTE : Pour revenir a la liste de points depuis I'écran de
guidage, appuyer sur Esc.

21— J0B1 F—— &5.88n-
arget 1 188 @
arget 2 188
arget 3 288 o
Target 4 288 )
Tavget 5 288 B
Target & 300 N
Tavrget 7 1] -

Noter la présence d’une lettre devant chaque point implanté qui
indique le type de traitement utilisé pour calculer la position :

G : GPS naturel sans/avec WAAS/EGNOS

D : DGPS

W : WADGPS (DGPS avec WAAS/EGNOS)

E : EDGPS

K : KART

L:LRK

O : Implantation par déport

Si le mobile détecte que la derniere initialisation faite est fausse,
un caractere “!” apparaitra devant chacun des noms de points
enregistrés depuis cette initialisation.

Si vous deviez par exemple reprendre I'enregistrement de “target
2”, ceci serait possible en sélectionnant ce point dans la liste, puis
en appuyant sur la touche Del. Ceci annulerait la solution enregis-
trée pour ce point (le “L” devant le point disparaitrait) et vous
pourriez alors reprendre I'implantation de ce point.
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Voir également page 4-3

1. Sauf si cela est déja fait, ouvrir un job et un fichier (page 3-52).

2. Sélectionner

Utilisation du mobile

Trajecto (levé d’une trajectoire)

Trajecto (levé d’une trajectoire)

pour I'approche théorique.

Mom
Distance
fAntenne
Geocode (1)
Geocode (2)
Geéocode (3)
Commentaire

Trajecto

Yy
E.Iﬂlﬂénf
9

i

:>Trajecto. L’écran vous demande de choisir en-
tre le mode Distance ou Temps. En supposant que vous
choisissiez le mode Distance, I'écran suivant s’affiche :

Les paramétres suivants peuvent étre modifiés avant de démarrer
I'enregistrement d’une trajectoire : nom de la trajectoire, incrément
de distance (ou de temps si le mode Temps avait été sélectionné),
hauteur d’antenne, géocodes, commentaire.

3. Appuyer sur pour démarrer I'enregistrement de la trajectoire
et pour accéder a I'’écran de Trajecto. Aprés quelques minutes de
fonctionnement, I'écran sera comme suit :

— Trajecto

Etat . ENn COours

Hombre de points 28

Tenps (16|

Distance 33. EBEM 9

Son Oﬂm
I

Comme proposeé sur le menu d’Aide (F1), les touches
suivantes sont utilisables dans ce contexte :
Touche S : pour arréter définitivement le levé de trajectoire
Touche P : pour faire une pause dans le levé de trajectoire

Touche R : pour reprendre le levé de la trajectoire aprés une
pause

Touche F3 : pour enregistrer un point comme en page 3-6

Touche B : pour faire entendre, ou ne plus faire entendre un bip
a chaque enregistrement de point.
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3 Utilisation du mobile
Profil (levé de points le long d’un profil)

H Profil (levé de points le long d’un profil)

Voir également page 4-4 pour I'approche théorique.

1. Sauf si cela est déja fait, ouvrir un job et un fichier (page 3-52).

2. Sélectionner i.‘.h...;>ProfiI. Si c’est la premiére fois que vous sélec-
tionnez cette fonction pour le job ouvert, la liste des points
définissant le profil sera alors forcément vide :

a Profil -—=.—-
[

o [

1B

3. Insérer des points dans la liste de fagon a créer le profil désiré.
Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), utiliser les touches
suivantes :

Touche | : pourinsérer un point dans la liste

Touche F : pour insérer une série de points dans la liste
(voir page 3-44 pour plus de détails)

Touche Del : pour retirer le point sélectionné de la liste
Touche ClIr : pour retirer tous les points de la liste

Touche S : pour rechercher un point d’aprés un certain
nombre de critéres

La liste est mise a jour a I'écran au fur et @ mesure que vous la
créez. Par exemple, la liste suivante a été créée :

h—% - 1'-'1-|:|ni‘1213B 2 Mn—
arge

Target 6 3aa
Target 7 388 *E:

15
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Profil (levé de points le long d’un profil)

4. Apres sélection d’un point dans le profil, appuyer sur ﬂ pour
accéder a I'écran de guidage profil. Par exemple, si vous sélec-
tionnez Target 5, I'écran de guidage sera comme suit :

L’endroit ou vous étes
Point sélectionné

/ Point suivant dans la liste
Tt o 53 x'r Tirget 8 &4 o
[+ 3.691ng ”
Foox o At §.248mM 9
Tareet 5 \ 3 13.741m o
arget 5 —| s | . IJ_'I
| J
Vue Vue De haut cr? l;ls :
Segment Compas Ecart transversal
Position du point Distance longitudinale au point suivant
suivant (target 6) Distance longitudinale au point sélectionné

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
sont utilisables dans ce contexte :

ﬂ . pour lever un point comme en page 3-6

Touche Dou T : pour lever une trajectoire en mode Distance ou
Temps (voir page 3-13)

. pour sélectionner le segment suivant, s'il existe

. pour sélectionner le segment précédent, s’il
existe

Touche ClIr : pour effacer la trace du chemin parcouru sur la
vue Segment.
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Levé en déport

o Déport linéaire
Voir page 5-19 pour I'approche théorique.

Choisir cette méthode si localement I'environnement vous permet de lever
deux points (P1, P2) alignés avec le point inaccessible.

1. Repérer deux endroits sur le terrain que vous souhaitez utiliser
comme P1 et P2, alignés avec le point inaccessible (P).

2. Mesurer et noter la distance entre P et P1 par exemple (a l'aide
d’'un distance-métre ou de tout autre appareil de mesure).
Si vous utilisez un distance-métre type Laser MDL, cette mesure
sera faite au moment d’entrer cette distance dans le palmtop (voir
7. ci-apres).

3. Dans le menu principal, sélectionner :.\l..>Lever en dé-
port>Linéaire. L’écran est alors comme suit :

——Deéport linéaire )
o P Distance P-P1
| 7h
Dist: - 7
istance P-P2 N ? M g Pl
| ?h
« P2 = Distance P1-P2

4. Aller sur P1, puis sélectionner P1 sur I'écran.

5. Appuyer sur pour calculer et sauvegarder la position de ce
point. Rester immobile jusqu’a disparition du message.

Cette phase peut aussi étre effectuée en 2 temps :
- Q pour lancer le calcul et lire le résultat, puis

- pour sauvegarder

6. Sélectionner le champ « distance P1-P » a I'écran et entrer la
distance que vous venez de mesurer sur le terrain (ex. : 20 m).
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Si vous utilisez un laser MDL, il suffit, aprés avoir positionné le
curseur sur le champ, d’effectuer une visée sur P puis appuyer sur
le bouton de mesure. Le champ « distance P1-P » sera alors au-
tomatiquement garni (la distance mesurée par le laser apparaitra
dans ce champ).

Aller sur P2 et sélectionner P2 a 'écran.

Comme précédemment, rester immobile, appuyer sur pour
calculer et sauvegarder la position du point.

(On peut également faire ﬁ pour calculer la position, puis
pour la sauvegarder.)

Sélectionner P a I'écran, appuyer sur ﬂ pour accéder a I'écran
de levé (sur lequel vous pouvez modifier le nom du point ainsi que
les parametres habituels).

Appuyer sur pour sauvegarder la position de P (la position
sur laquelle vous étes au moment de cette opération n’a pas
d’'importance). En final, I'’écran est comme suit :

——Deport lineaive
P
208.88n ”
23.28n P11 9
3.28n 1
g P2 =

Fin de la procédure.

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les opérations suivantes
sont possibles dans ce contexte :

Touche F : permet de définir un point résultat comme étant
le point P1 ou P2 (suivant lequel de ces deux
points est sélectionné au moment de 'appui sur
cette touche)

Touche V : permet de visualiser les coordonnées du point
sélectionné

Touche CIr : permet d’annuler les solutions de tous les points
sauvegardées au cours de cette procédure de
déport

Touche Del : permet d’annuler la solution du point sélectionné
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3 Levé en déport

3-18

. Dans le menu principal, sélectionner :.

Déport latéral
Voir page 5-20 pour I'approche théorique.

Choisir cette méthode si localement I'environnement vous permet de lever
deux points (P1, P2) formant un triangle régulier avec le point inaccessible.

1. Repérer deux endroits sur le terrain que vous souhaitez utiliser

comme P1 et P2.

. Mesurer et noter les distances P-P2 et P-P1 (a I'aide d’un

distance-métre ou de tout autre appareil de mesure).

Si vous utilisez un distance-meétre type Laser MDL, ces mesures
seront faites au moment d’entrer ces distances dans le palmtop
(voir 10. ci-apres).

téral. L’écran est alors comme suit :

—Dégfrt latépal ——— Distance P1-P

P 'En{' P

ST Distance P2-P

. Aller sur P1, puis sélectionner P1 sur I'écran.

. Appuyer sur pour calculer et sauvegarder la position de ce

point. Rester immobile jusqu’a disparition du message.
Cette phase peut aussi étre effectuée en 2 temps :

- Q pour lancer le calcul et lire le résultat, puis
- pour sauvegarder

. Aller sur P2 et sélectionner P2 a I'écran.

. Comme précédemment, rester immobile, appuyer sur pour

calculer et sauvegarder la position du point.

(On peut également faire ﬁ pour calculer la position, puis
pour la sauvegarder.)
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8. Sur I'écran, sélectionner successivement les champs « distance

10.

P1-P » (en haut a droite) et « distance P2-P » (en bas a droite)
pour y entrer les distances correspondantes mesurées sur le ter-
rain (ex. 5,20 m et 7,90 m).

Si vous utilisez un laser MDL, il suffit, aprés avoir positionné
successivement le curseur sur chacun de ces champs, d’effectuer
une visée sur P puis appuyer sur le bouton de mesure. Les
champs « distance P1-P » et « distance P2-P » seront alors
automatiquement garnis (les distances mesurées par le laser
apparaitront dans ces champs).

Sélectionner le point P sur I'écran correspondant a la géométrie
sur le terrain (P est soit a gauche soit a droite du segment P1P2).

Appuyer sur Q puis sur pour sauvegarder la position de P
(la position sur laquelle vous étes au moment de cette opération
n’a pas d’importance). En final, I'écran est comme suit :

—Dél;pfrt lateral
3.28n i

P E::::: HEHHHIP 9
i,f" 7.98n  |up

P2 -

Fin de la procédure.

=]

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les opérations suivantes
sont possibles dans ce contexte :

Touche F : permet de définir un point résultat comme étant
le point P1 ou P2 (suivant lequel de ces deux
points est sélectionné au moment de 'appui sur
cette touche)

Touche V : permet de visualiser les coordonnées du point
sélectionné

Touche CIr : permet d’annuler les solutions de tous les points
sauvegardées au cours de cette procédure de
déport

Touche Del : permet d’annuler la solution du point sélectionné
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3-20

o Déport par intersection

Voir page 5-21 pour I'approche théorique.

Choisir cette méthode si localement I'environnement vous permet de lever
deux couples de points formant deux lignes droites (P1P2, P3P4) se coupant
sur le point inaccessible.

1.

Repérer les quatre endroits sur le terrain que vous souhaitez
utiliser en tant que points P1, P2, P3 et P4. P1 et P2 doivent étre
alignés avec P. P3 et P4 doivent également étre alignés avec P.
Vous n’avez aucune mesure de distance a faire avec cette
méthode.

Dans le menu principal, sélectionner :.!1..> Lever en déport >In-
tersection. L'écran est alors comme suit :

—PDe'pur-t par intersection—

1—o— P
w o
« P4 9
4
lpa é

Aller sur P1, puis sélectionner P1 sur I'écran.

Appuyer sur pour calculer et sauvegarder la position de ce
point. Rester immobile jusqu’a disparition du message.

Cette phase peut aussi étre effectuée en 2 temps :
- ﬁ pour lancer le calcul et lire le résultat, puis
- pour sauvegarder
Reprendre les points 3. et 4. pour chacun des autres points (P2.. P4).

Sélectionner P a I'écran, appuyer sur Q pour accéder a I'écran
de levé (sur lequel vous pouvez modifier le nom du point ainsi que
les parameétres habituels).

Appuyer sur pour sauvegarder la position de P (la position
sur laquelle vous étes au moment de cette opération n’a pas
d’'importance). Fin de la procédure.

Menu d’Aide (F1) : idem déport linéaire (voir page 3-17).
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Implantation en déport

Vous étes en train de vous déplacer vers une cible (point planifié) et vous
vous rendez compte que vous allez devoir avoir recours a une méthode de
déport pour implanter ce point (voir page 3-10 pour re-situer le contexte de
travail, juste avant la phase 6.).

Dans ce cas, appuyer sur la touche Esc pour revenir a la liste de points, puis
utiliser une des méthodes suivantes.

o Déport linéaire

Choisir cette méthode si localement I'environnement vous permet de lever
deux points (P1, P2) alignés avec la cible. Voir page 5-23 pour I'approche
théorique.

1. Laliste de points cible (ou référence) étant toujours affichée a

I’écran —et la cible toujours sélectionnée— appuyer sur la touche
O et sélectionner Linéaire. L’écran est alors comme suit :

—— Teport lineaire
Th « P
TH &
n s P1 M |9
M = P2 i

2. Sur le terrain, aller sur un point que vous souhaitez définir comme
étant P1.

3. Sélectionner P1 a I'’écran. Rester immobile sur P1.

4. Appuyer sur pour calculer et sauvegarder la position de P1.
Cette phase peut aussi étre effectuée en 2 temps :

- Q pour lancer le calcul et lire le résultat, puis

- pour sauvegarder
L’écran suggeére ensuite que vous vous déplaciez sur P2 :

——lleport lineaire——
8.88n P L]
8.88n s

-28.22n @ Pl 8.88n (9
8.88n ﬂ

8.88n P2 p—
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Utilisation du mobile
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5. Se déplacer de maniére a trouver un point P2, dans la direction de

la droite P1-P, ou vous serez en mesure de calculer une solution
pour ce point. P2 sera aligné avec les deux autres points quand
les indications sur la gauche de I'’écran seront toutes a “0.0”.
L’écran doit prendre la forme suivante lorsque vous étes aligné(e)
avec P et P1:
p

faport lineaire

8.80n o P “ér,,ﬁj
| 2z2.81

b
0l

28.12n<
-8.88 & o P2

Va

e

S

| 'Vous

. Sélectionner P2 sur I'écran. Appuyer sur pour calculer et

sauvegarder sa position. Cette phase peut aussi étre effectuée en
2 temps :

- Q pour lancer le calcul et lire le résultat, puis

- pour sauvegarder
L’écran est ensuite comme suit :

—Deport lineaire
B8.88nM mEF
22.81m ”
-8.88n P11 38.14n |9
28.12n ﬁ
-8.88n « P2 -

. Aller implanter le point d’aprés les distances affichées

. Sélectionner P sur I'écran.

. Appuyer sur ﬁ pour accéder a I'écran de levé, puis pour

sauvegarder P comme point de déport. Fin de la procédure.
Menu d’Aide (F1) : idem page 3-17.
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Choisir cette méthode si localement I'environnement vous permet de lever
deux points (P1, P2) formant un triangle régulier avec la cible. Voir page 5-
24 pour I'approche théorique.

1. Laliste de points cible (ou référence) étant toujours affichée a
I’écran —et la cible toujours sélectionnée— appuyer sur la touche
O et sélectionner Latéral. L’écran est alors comme suit :

——Deport lateral

= P1
n
= P

o

Th

2. Sur le terrain, aller sur un point que vous souhaitez définir comme

étant P1. Sélectionner P1 a 'écran.

] B

3. Appuyer sur pour calculer et sauvegarder la position de ce
point. Rester immobile jusqu’a disparition du message.

Cette phase peut aussi étre effectuée en 2 temps :

- Q pour lancer le calcul et lire le résultat, puis

- pour sauvegarder

L’écran suggeére ensuite que vous vous déplaciez sur P2 :

— Tieport Tateéral

Pl
E‘\\ 11.80mM «—

o [

Distance P1-P, mesurée

Non significatif

. P
{ (

T
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4.

L ®° 2 S

3-24

Sur le terrain, aller sur un point que vous souhaitez définir comme
étant P2. Sélectionner P2 a I'écran.

Appuyer sur pour calculer et sauvegarder la position de P2.
Cette phase peut aussi étre effectuée en 2 temps :

- ﬂ pour lancer le calcul et lire le résultat, puis

- pour sauvegarder
L’écran est ensuite comme suit :

Deport lateral

| Distance P1-P, mesurée

11.88n

« P
E[/ 21.58n dl__  Distance P2-P, mesurée
2 [ ]

Aller implanter le point d’aprés les distances affichées

Sélectionner P sur I'écran.
Appuyer sur ﬁ pour accéder a I'écran de levé.

Appuyer sur pour sauvegarder P comme point de déport.

Fin de la procédure.

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les opérations suivantes
sont possibles dans ce contexte :

Touche F : permet de définir un point résultat comme étant
le point P1 ou P2 (suivant lequel de ces deux
points est sélectionné au moment de 'appui sur
cette touche)

Touche V : permet de visualiser les coordonnées du point
sélectionné

Touche CIr : permet d’annuler les solutions de tous les points
sauvegardées au cours de cette procédure de
déport

Touche Del : permet d’annuler la solution du point sélectionné
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Fonctions secondaires

o Définition du critére de recherche du “ point suivant”

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
N°2, 4, 5 ; voir page 4-2 et suivantes).

- Appuyer sur la touche P. L’écran est alors comme suit :
——Frochain point

Offcet +1 |E
le plus proche [ Mon|
Mom =
Géocode *9
|ﬂ_j|
L1

Comme indiqué sur cet écran, vous pouvez choisir 'un des quatre criteres
suivants :

- Offset (ou incrément de ligne dans la liste) :
+1= sélectionne le point de la ligne suivante
—1= sélectionne le point de la ligne précédente, etc.

- Point le plus proche non levé (Oui/Non)

- Par nom (12 caractéres max.). Vous pouvez utiliser un ou deux
caractéres « joker » ("*"), un au début, un a la fin. Ce symbole
peut remplacer un ou plusieurs caractéres dans le nom.

- Par géocode (12 caractéres max.). Vous pouvez utiliser un ou
deux caractéres « joker » ("*"), un au début, un a la fin. Ce
symbole peut remplacer un ou plusieurs caractéres dans le
géocode.

La combinaison de criteres est également possible. Les critéres « offset » et
« le plus proche » ne peuvent cependant pas étre combinés.
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0 Recherche de point

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
N°2, 4, 5 ; voir page 4-2 et suivantes).

- Appuyer sur la touche S. Le menu suivant s’affiche :

LE% Recherche 63.17n

EVle plus prochel

L Targ Par nom

0 Targe par géocode a

L Tapge = — 9
Tavrget 5 288 i
Target & 308 =
Target 7 388 o

- Sélectionner I'option désirée.

Si vous sélectionnez « le plus proche », la recherche est
immédiate, le menu disparait et le curseur est déplacé a l'intérieur
de la liste pour indiquer quel est le point le plus proche.

Si vous sélectionnez « par nom » ou par « géocode », une
nouvelle boite de dialogue s’affiche dans laquelle vous devez
spécifier le critére de recherche. Le caractere « joker » (*) peut
étre utilisé pour ce critere. Une fois le critere validé et le point
trouvé, le curseur apparait dans la liste devant le nom de ce point.

Les fonctions « Recherche » et « Point suivant » sont trés semblables
(méme but, mémes critéres). La différence principale se situe dans le fait
qu’avec la fonction « Recherche », il faut préciser un critere a chaque fois
que l'on fait appel a la fonction, ce qui n’est pas le cas avec « Point
suivant ». Une autre différence réside dans le fait que la combinaison de
criteres est possible avec « Point suivant », pas avec « Recherche ».
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0 Visualisation des caractéristiques d’un point

Contextes d’utilisation :

une procédure de déport, est sélectionné a I'écran.

Coordonnées du point

un point dans une liste, ou un point impliqué dans

Appuyer sur la touche V pour sélectionner cette fonction.

’7Nom dupoint — ™«
1

=t Rl e eazg ostny m g o 266
5 .958m
Hoxd ‘7 259886.858n G: (2)
. Altitude | 2|8 G (33
Etat dupoint:— [Etat du point LRK (R)(9 (—) G 4 9
s Est 8.998n|y I
LRK A Novd ‘ -33 15enm =
ete. & Altitude ? | - -
Géocodes du point
Composantes . .
PO Caractéris-  Caractéris-
de la distance . .
. tiques du tiques du
entre ce point et votre . .
P point point
position actuelle . )
précédent survant
(s’il existe) (sl existe)

Les points peuvent étre définis en une dimension (Altitude), deux
dimensions (Est, Nord) ou trois dimensions (Est, Nord, Altitude).
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o Création d’un point
Voir page 5-25 et suivante pour I'approche théorique.

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
N°2, 5 ; voir pages 4-2 et 4-6).

Procédure générale :

1. Une liste de points étant affichée a I'écran, appuyer sur la touche
C pour accéder a la fonction Créer un Point. Le menu suivant
s’affiche :

rEER un point
I

Translation
Inter. lignes
Inter, lignes 1
Inter, cercles
Inter, cercle-ligne

2. Sélectionner la méthode de création de point désirée.

3. Entrer les paramétres demandés. Suivant la méthode choisie, ces
parameétres occuperont de 2 a 4 écrans différents (voir ci-apres).

4. Lorsque le point est ddment défini, appuyer sur pour créer et
sauvegarder le point. Vous devez ensuite allouer un type au point
créé :

Tupe de point—-
“7 Resuigat —I

Reférence

Un message d’avertissement s’affichera si vous tentez de créer
un point avec le méme nom que celui d’'un point déja existant.
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e Sj vous sélectionnez ENH, entrer :

- le nom du point

- les coordonnées

- la « taille » du point (1D, 2D ou 3D)

- géocodes et commentaires éventuels

———Créer un point 172~ ——— Créer un point——2/2—
Nom El Nom
Est 318 . " G (1)
Nox d 259187, 850n I {33 43
Altitude d.888n(9 G {3) 4k}
Taille PZDm G {4) 13m
Conmentaire *
- -

Les valeurs par défaut sont dérivées du point sélectionné dans la
liste au moment de I'appui sur C. Le nom par défaut du point sera
par exemple “target 115” si le point sélectionné est “target 114”.
Un appui sur chréera et sauvegardera le point aprés que vous
ayez alloué un type a ce nouveau point.
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3-30

¢ Si vous sélectionnez Translation, entrer ou spécifier ce qui suit sur I'écran
1/3:

1. Nom du point

2. Point P1 (par défaut : point sélectionné dans la liste au moment
de I'appui sur C). Pour sélectionner un autre point, appuyer sur la
touche F, indiquer le type de point (cible, résultat ou référence) et
sélectionner un des points de la liste proposée

3. Puis, si vous choisissez le 1er cas (Az, dist. linéaire, dist. ortho.),
entrer :

- lazimut. Si un point P2 Dist.
est spécifié, il suffit Az [lincaire
d’entrer un nouvel
azimut pour faire dis- .
paraitre ce point (qui ><
est alors remplacé par )
un “?7) P

- ladistance linéaire

- la distance orthogonale

Dist. Ortho.

Ou, si vous choisissez le 2éme cas (P2, dist. ortho), entrer ou
spécifier :

- P2. Pour sélectionner P2, une fois le curseur positionné
sur ce champ, appuyer
sur la touche F, préciser
le type de point (cible,
résultat ou référence)
puis sélectionner un
point dans la liste. Le
champ Azimut, alors mis
a jour, représente la di-
rection de la droite P1P2.

P2 "

Dist. Ortho.

Dist. linéaire

- la distance linéaire

- et la distance orthogonale.
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4. Sélectionner I'écran 2/3 et vérifier que les coordonnées résultan-
tes du nouveau point ne sont pas aberrantes (pas de
modifications possibles sur I'écran 2/3). Exemples d’écran :

———Créer un point 1/3—
Hon Pt1
Pl Target 1
P2 LN
AZinut . 45,.888deg|9
Dist, linéaive _ZB.BBBnch
Dist ortha —— LT
|——Creexr un point——2/3—
Hon NuPti
Est 318435.463n
Nord 259113, 92iml0
Altitude 2(2
Taille 2Dy
——Creer un point—ﬂ -
Horn . P L]
(2) H
(3
(4 P‘
Commentaire
L]

5. Entrer géocodes et commentaires sur I'écran 3/3.

6. Appuyer sur pour créer et stocker le point. Préciser un type
pour le point créé.

THALES 3-31



3 Utilisation du mobile
Fonctions secondaires

e Si vous sélectionnez Inter. Lignes, entrer ou spécifier ce qui suit sur
I'écran 1/3 :

1. Nom du point. Le nom par défaut du point sera par exemple “tar-
get 115” si le point sélectionné est “target 114”.

2. Point P1. Pour sélectionner ce point, appuyer sur la touche F, in-
diquer le type de point (cible, résultat ou référence) et sélectionner
un point dans la liste qui s’affiche.

3. Puis, si vous définissez les 2 droites par 2 points et 2 azimuts, en-
trer:

- l'azimut associé a P1. Si
un point P2 est spécifié, il
suffit d’entrer un nouvel
azimut pour faire dispa- Az P
raitre ce point (qui est \ ><
alors remplacé par un “?”) ><

- le point P3 et son azimut. X~ Py
Siun point P4 est spéci- " p1
fié, il suffit d’entrer un
nouvel azimut pour faire disparaitre ce point (qui est alors
remplacé par un “?”)

Az

Ou, si vous définissez les 2 droites par 4 points, spécifier :

- P2. Pour sélectionner P2, une fois le curseur positionné
sur ce champ, appuyer sur la touche F, préciser le type
de point (cible, résultat ou

référence) puis sélectionner >< F3 & pa
un point dans la liste. Le i
champ Azimut, alors mis a >< P‘*
jour, représente la direction ><

de la ligne P1P2 “7N pr&p

- P3 et P4 (méme procédure
que P2). En fonction de ces choix, le champ Azimut, alors
mis a jour, représente la direction de la ligne P3P4.

(On pourrait aussi entrer 2 points pour définir une droite, et un
point + un azimut pour définir I'autre droite)

4. Sélectionner I'écran 2/3 et vérifier que les coordonnées
résultantes du nouveau point ne sont pas aberrantes (pas de
modifications possibles sur I'écran 2/3).
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5. Entrer géocodes et commentaires sur I'écran 3/3.

6. Appuyer sur pour créer et stocker le point. Préciser un type
pour le point créé.

e Si vous sélectionnez Inter. Lignes L, entrer ou spécifier ce qui suit sur
I'écran 1/3 :

1. Nom du point. Le nom par défaut du point sera par exemple “tar-
get 115” si le point sélectionné est “target 114”.

2. Point P1. Pour sélectionner ce point, appuyer sur la touche F, in-
diquer le type de point (cible, résultat ou référence) et sélectionner
un point dans la liste qui s’affiche.

3. Puis, si vous choisissez le 1er cas (2 points, 1
azimut), entrer :

Az P
I'azimut associé a P1. Si un point P2 \X
est spécifié, il suffit d’entrer un nouvel

azimut pour faire disparaitre ce point >< ><
(qui est alors remplacé par un “?”) Pl o

Ou, si vous choisissez le 2éme cas (3 points), spécifier :

- P2. Pour sélectionner P2, une
fois le curseur positionné sur ce
champ, appuyer sur la touche F,
préciser le type de point (cible,
résultat ou référence) puis sé- ><
lectionner un point dans la liste. P
Le champ Azimut, alors mis a \/ Pl &P2
jour, représente la direction de >< ><
la droite P1P2

P3

4. Sélectionner P3 de la méme fagon que vous avez sélectionné P1
et P2.

5. Sélectionner I'écran 2/3 et vérifier que les coordonnées
résultantes du nouveau point ne sont pas aberrantes (pas de
modifications possibles sur I'écran 2/3).

6. Entrer géocodes et commentaires sur I'écran 3/3.

7. Appuyer sur pour créer et stocker le point. Préciser un type
pour le point créé.
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e Si vous sélectionnez Inter. cercles, entrer ou spécifier ce qui suit sur
I'écran 1/4 :

1. Noms des points droit et
gauche. Les noms par dé-
faut seront par exemple
“target 115” et “target 116”
si le point sélectionné est
“target 114”.

2. P1. Pour sélectionner ce
point, appuyer sur la touche
F, préciser le type de point
(cible, résultat ou référence) et sélectionner un des points de la
liste proposée.

3. Rayon du cercle dont le centre est P1.

4. P2. Pour sélectionner ce point, appuyer sur la touche F, indiquer
le type de point (cible, résultat ou référence) et sélectionner un
point de la liste proposée.

5. Rayon du cercle dont le centre est P2.

6. Sélectionner I'écran 2/4 et vérifier que les coordonnées
résultantes du nouveau point ne sont pas aberrantes (pas de
modifications possibles sur I'écran 2/4).

7. Faire la méme chose sur I'écran 3/4.

8. Entrer géocodes et commentaires sur 'écran 4/4.

9. Appuyer sur pour créer et stocker le(s) point(s). Avant
qu’apparaisse le menu du choix de type de point, une boite de
dialogue s’affiche vous demandant d’indiquer s’il faut créer les
deux points, ou seulement I'un d’entre eux. Exemple de boite de
dialogue :

et

les deux points
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¢ Si vous sélectionnez Inter. cercle-Ligne, entrer ou spécifier ce qui suit sur
I'écran 1/4 :

1. Noms des points a créer. Les noms par défaut seront par exemple
“target 115” et “target 116” si le point sélectionné est “target 114”.

2. P1. Pour sélectionner ce point, appuyer sur la touche F, préciser
le type de point (cible, résultat ou référence) et sélectionner un
des points de la liste proposée.

3. Puis, si vous choisissez le 1er cas (2 points, 1 azimut), entrer :

- l'azimut associé a P1.
Si un point P2 est spé-
cifié, il suffit d’entrer un
nouvel azimut pour
faire disparaitre ce
point (qui est alors
remplacé par un “?”)

Ou, si vous choisissez le 2éme cas (3 points), spécifier :

- P2. Pour sélection-
ner P2, une fois le
curseur positionné
sur ce champ, ap-
puyer sur la touche
F, préciser le type
de point (cible, résultat ou référence) puis sélectionner un
point dans la liste. Le champ Azimut, alors mis a jour, re-
présente la direction de la droite P1P2.

4. P3. Pour sélectionner ce point, appuyer sur la touche F, préciser
le type de point (cible, résultat ou référence) puis sélectionner un
point dans la liste.

5. Rayon du cercle dont le centre est P3.

6. Sélectionner I'écran 2/4 et vérifier que les coordonnées
résultantes du premier point ne sont pas aberrantes (pas de
modifications possibles sur I'écran 2/4).

7. Faire la méme chose sur I'écran 3/4.
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8. Entrer géocodes et commentaires sur I'écran 4/4.

9. Appuyer sur pour créer et stocker le(s) point(s). Avant
qu’apparaisse le menu du choix de type de point, une boite de
dialogue s’affiche vous demandant d’indiquer s’il faut créer les
deux points, ou seulement I'un d’entre eux. Exemple de boite de
dialogue :

arge ]
les deux points
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o Création d’une ligne
Voir page 5-28 pour I'approche théorique.

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
N°2, 5 ; voir pages 4-2 et 4-6). Appuyer sur la touche L pour accéder a la
fonction Créer une Ligne. Les 3 premiéres phases de la procédure ressem-
blent a celles de la méthode de création de point par Translation.

L’écran 1/5 permet de définir 'emplacement et la direction de la ligne. Sur
cet écran, entrer ou spécifier ce qui suit :

1. Nom de la ligne.

2. Point P1 (par défaut : le point sélectionné dans la liste au moment
de I'appui sur C). Pour sélectionner un autre point, appuyer sur la
touche F, préciser le type de point (cible, résultat ou référence) et
sélectionner un point de la liste proposée.

3. Puis, si vous choisissez le 1er cas (Az, dist. linéaire, dist. ortho),
entrer :

- lazimut. Si un point P2 Dist.
est spécifi¢, il suffit Az linéaire
d’entrer un nouvel
azimut pour faire dis- .
paraitre ce point (qui ><
est alors remplacé par )
un “?”) P

- la distance linéaire

- la distance orthogonale

Dist. ortho

Ou, si vous choisissez le 2éme cas (P2, dist. ortho), entrer :

- P2. Pour sélectionner P2, une fois le curseur positionné sur
ce champ, appuyer sur la
touche F, indiquer le type \
de point (cible, résultat ou >P2<
référence) puis sélectionner p1 7
un point de la liste. Le
champ Azimut, alors mis a S
jour, représente la direction PO
de la droite P1P2

Dist. Ortho.

Dist. linéaire \

- la distance linéaire

- et la distance orthogonale.
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4. Sélectionner I'écran 2/5. Cet écran est utilisé pour définir la ligne
elle-méme.

5. Entrer deux des trois parametres suivants définissant la ligne, le
troisieme étant déduit des deux autres (suite a votre choix) :

- Nombre de points
- Pas
- Longueur

6. Choisir la bonne option dans le champ Calculé. Par exemple, si
vous entrez le pas et la longueur, alors la bonne option dans ce
champ est “Nombre de points”. Suite a ce choix, le champ
correspondant est mis a jour sur I'écran 2/5.

7. Sélectionner I'écran 3/5 et vérifier que les coordonnées
résultantes du premier point de la ligne ne sont pas aberrantes
(pas de modifications possibles sur I'écran 3/5).

8. Sélectionner I'écran 4/5 et vérifier que les coordonnées
résultantes du dernier point de la ligne ne sont pas aberrantes
(pas de modifications possibles sur I'écran 4/5).

9. Entrer géocodes et commentaires sur I'écran 5/5. Ces paramétres
seront associés a chacun des points constituant la ligne.

10. Appuyer sur pour créer et sauvegarder la ligne. Choisir un
type de point. Ce type de point sera alloué a chacun des points
constituant la ligne.
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Calcul d’une distance
Voir page 5-29 et suivantes pour I'approche théorique.

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
#2, 5 ; voir pages 4-2 et 4-6).

Procédure générale :

1. Une liste de points étant affichée a I'écran, appuyer sur la touche
D pour accéder a la fonction Distance. Le menu suivant s’affiche :

Distance
(
PDI_I'I%—EI ne
point-plan

2. Sélectionner le type de distance que vous souhaitez mesurer

3. Entrer les paramétres demandés. Les résultats sont
immédiatement visibles a I'écran.

4. Sivous voulez créer une note a partir de ces résultats, appuyer
sur la touche N (la création de la note est également immédiate).
Le palmtop continue d’afficher le méme écran, ce qui permet tout
de suite de re-demander une mesure de distance de ce type.

¢ Si vous sélectionnez point-point, entrer ou spécifier ce qui suit :

(Le point P1 étant nécessairement celui sélectionné dans la liste
au moment de I'appui sur D, il n’est pas nécessaire de le définir).

1. Point P2. Pour sélectionner P2, appuyer directement sur la touche
F, indiquer le type de point (cible, résultat ou référence) puis
sélectionner un point de la liste.

Si vous souhaitez que P2 soit votre position actuelle, laisser ce
champ vide. Si ce champ a été préalablement garni, appuyer sur
la touche Del pour effacer son contenu (? apparaitra a la place).

2. Lire les résultats en bas de I'écran. Si nécessaire sauvegarder les
résultats en appuyant sur la touche N.
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¢ Sl vous sélectionnez point-ligne, entrer ou spécifier ce qui suit :

1. Point P. Par défaut, ce point est celui sélectionné dans la liste
avant I'appui sur D. Pour sélectionner un autre point, appuyer sur
la touche F, indiquer le type de point (cible, résultat ou référence)
puis sélectionner un point de la liste.

2. Point P1. Pour sélectionner P1, une fois le curseur positionné sur
le champ, appuyer sur la touche F, indiquer le type de point (cible,
résultat ou référence) puis sélectionner un point de la liste.

3. Puis, si vous choisissez de définir la ligne avec un point et un
azimut, entrer :

- l'azimut associé a P1. Si un point P2
est spécifié, il suffit d’'entrer un nouvel Az P
azimut pour faire disparaitre ce point
(qui est alors remplacé par un “?”)

Ou, si vous choisissez de définir la ligne avec >§
deux points, spécifier :

- P2. Pour sélectionner P2, une fois le curseur posmonne
sur ce champ, appuyer sur la tou- -

che F, préciser le type de point ><
(cible, résultat ou référence) puis
sélectionner un point dans la liste. >< Pl & P2

Le champ Azimut, alors mis a jour,
représente la direction de la droite P1P2.

4. Lire les résultats en bas de I'écran. Si nécessaire sauvegarder les
résultats en appuyant sur la touche N.
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¢ Si vous sélectionnez point-plan, spécifier ce qui suit :

1. Point P. Par défaut, ce point est celui sélectionné dans la liste
avant I'appui sur D. Pour sélectionner un autre point, appuyer sur
la touche F, indiquer le type de point (cible, résultat ou référence)
puis sélectionner un point de la liste.

2. Point P1. Pour sélectionner P1, une fois le curseur positionné sur
le champ, appuyer sur la touche F, indiquer le type de point (cible,
résultat ou référence) puis sélectionner un point de la liste.

3. Faire la méme chose que P1 pour sélectionner P2 et P3.

4. Lire les résultats en bas de I'écran. Si nécessaire sauvegarder les
résultats en appuyant sur la touche N.
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o Calcul de surface et de périmétre
Voir page 5-32 pour I'approche théorique.

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
#2, 5 ; voir pages 4-2 et 4-6).

1. Une liste de points étant affichée a I'écran, appuyer sur la touche
A pour accéder a la fonction Surface. Si c’est la premiére fois que
vous sélectionnez cette fonction pour le job ouvert, la liste de
points constituant le profil ne peut étre que vide :

hB—Surface—————.——

L] B b

2. Insérer des points dans la liste de maniére a créer le polygone
désiré. Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), utiliser les
touches suivantes :

I : pour insérer un point dans la liste

F : pour insérer une série de points dans la liste
Del : pour retirer le point sélectionné de la liste
CIr : pour retirer tous les points de la liste

S : pour rechercher un point suivant un certain
nombre de critéres

Ainsi que :

V : pour visualiser les caractéristiques du point
sélectionné

N : pour sélectionner directement le « point
suivant »

P : pour définir le critere de recherche du « point
suivant »

G : pour choisir quel géocode afficher

M : pour visualiser le polygone en vue 2D

3-42 THALES



3.

THALES

Utilisation du mobile
Fonctions secondaires

La liste est mise a jour a I'écran au fur et 8 mesure que vous
créez le polygone. Par exemple, la liste suivante a été créée :

urface— 35,.60M—

rTarget 1 188 []
Target 2 188

Target 3 B o

Target 4 288 a

-

iy

Vérifier, en appuyant sur la touche M, que le polygone ainsi créé
est une figure simple et fermée. Cet appui donne accés a la vue
2D. Exemple de polygone correctement formé :

Nom et

géocode

du point
sélectionné —|—

Tavrget 1

___Votre position actuelle

o m, [

1S

Revenir sur la liste de points et appuyer sur (<] pour lancer le cal-
cul. L’écran affiche alors (exemple) :

Nombre de pointe’® 2

t0ga. 70nz
2
[ 1]

Lire les résultats. Si nécessaire sauvegarder les résultats en tant
que note en appuyant sur la touche N.
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Fonctions secondaires

0 Insertion de points dans la liste
Contextes d'utilisation : construction d’un profil, d’'un polygone.

- Sivous appuyez sur la touche |, il suffit d’indiquer le type de point
que I'on veut insérer (un point cible, résultat ou référence). Puis
vous sélectionnez ce point dans la liste qui s’affiche.

- Sivous appuyez sur la touche F, vous devez également indiquer
quel est le type des points que vous souhaitez insérer (ils seront
tous nécessairement du méme type). Puis une nouvelle boite de
dialogue s’affiche vous demandant d’indiquer des critéres de
recherche pour ces points :

election—-
Pl...P2

Par _nomM
par géocode

Faire votre choix selon les indications suivantes :

Tous : vous voulez sélectionner tous les points de la liste
choisie

P1...P2 : vous voulez sélectionner tous les points entre deux
points que vous devez alors spécifier (ces deux points feront
également partie de la sélection)

Par nom : vous voulez sélectionner tous les points dont les
noms incluent une chaine de caractéres a préciser (utiliser le
caractere « joker » (*) si nécessaire)

Par géocode : vous voulez sélectionner tous les points dont
les géocodes incluent une chaine de caractéres a préciser
(utiliser le caractére « joker » (*) si nécessaire).
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o Visualisation 2D de la zone de travail

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
N°2, 4, 5 ; voir pages 4-2 et suivantes) ; ou vous vous préparez a un calcul
de surface (liste de points constituant le polygone).

1. Appuyer sur la touche M pour accéder a la vue 2D. Exemples :

Nom du point sélectionné Point cible ou référence non levé

Point cible ou référence levé

m stild
e o o
. ] B
Point il
L} L}
actuellement -
sélectionné
dans la liste Votre position actuelle
(Utiliser T ou 4
pour changer la Votre position actuelle coincide avec le point sélectionné
sélection) ‘
m sti lﬂJ
\;7 a ]
. ] 8
a8
n | ] *
| J

Comme indiqué sur le menu d‘Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées dans ce contexte :

PgUp : pour faire un zoom avant

PgDn : pour faire un zoom arriére

Clr : pour ajuster le zoom de telle sorte que tous les points
soient visibles

pour centrer la vue autour du point sélectionné

pour centrer la vue autour de votre position actuelle
pour accéder a I'écran de réglage de I'échelle

pour cacher/visualiser les points cible sur la vue
pour cacher/visualiser les points référence sur la vue
pour cacher/visualiser les points résultat sur la vue

pour visualiser les caractéristiques du point
sélectionné

<ATN-H0NWODT
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2. Sirien n'apparait sur cette vue, c’est probablement parce que le
réglage d’échelle n’est pas bon. Appuyer sur la touche S pour ac-

céder a I'écran de réglage d’échelle. Exemple d’écran :

Echelle
Est 3134BE.EBBM
Hord +——— 259898.658mn
|6 Est ~l282.996n|
Cibl FHon (9
[ Référence (&0 3
“ sultat \ #Hon *
\ L
\
‘ v
‘\ Est, Nord : coordonnées
| du point central
N |
‘f - » A Est / N
m stild
| o o / ‘
- ’
[ [ 8
ﬁ
L} L} -

3. Modifier le réglage d’échelle (les 3 premiers paramétres) d’aprés

les indications ci-dessus.

De plus, vous pouvez décider, comme précédemment avec les
touches T, F, R, de montrer ou cacher chaque type de point sur la

vue 2D. Pour chaque type—cible, résultat, référence—

sélectionner Oui pour rendre les points correspondants visibles

sur la vue 2D, sélectionner Non pour les cacher.
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Application d’un filtre sur une liste de points

Contextes d’utilisation : Une liste de points est affichée a I'écran (Scénarios
N°2, 5 ; voir pages 4-2 et 4-6).

Cette fonction permet d’appliquer un «filtre » sur une liste de points
contenue dans un job. Aprés application du filtre, seuls les points répondant
aux critéeres du filtre apparaitront dans la liste.

1. Appuyer sur la touche F pour accéder a I'écran Filtre. Exemple :

N Fil tre —

om

Geocode :

Résul tat #Hon | &

Inplante eOui(9
-
-

Comme indiqué ci-dessus, il existe quatre types de critéres pour
filtrer une liste de points. La combinaison de critéres est possible :

Nom : Entrer des caractéres, éventuellement combinés avec |le
joker « * », pour définir un filtre sur les noms de points. Par
exemple, si vous entrez « tar* », seuls les points dont le nom
commence par « tar » apparaitront dans la liste.

Si vous ne voulez pas appliquer de filtre sur le nom des
points, conserver le caractére « * » dans ce champ.

Géocode : Entrer des caractéres, éventuellement combinés
avec le joker « * », pour définir un filtre sur les géocodes. Par
exemple, si vous entrez « 300 », seuls les points dont I'un
des géocodes est « 300 » seront listés.

Si vous ne voulez pas appliquer de filtre sur le nom des
géocodes, conserver le caractére « * » dans ce champ.

Résultat : Ce critére ne s’appliquera que si vous travaillez
sur le fichier résultats (scénario N°5). Si vous sélectionnez
Oui, alors seulement les points résultat du fichier ouvert
seront listés. Si vous sélectionnez Non, tous les points
résultat du job ouvert seront listés.

Implanté : Si vous sélectionnez Non, seuls les points restant
a implanter seront listés. Si vous sélectionnez Oui, tous les
points (implantés et non implantés) seront affichés.
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Fonctions secondaires

0 Incertitudes & cercle de validité
Contexte d'utilisation : Ecran de levé (tous scénarios, excepté le N°3).

1. Appuyer sur la touche U pour accéder a I'écran d’'Incertitude.

Exemple :
Tnoer b1 tud dInc:ertitude—F
ncertitude i
Horizontale B.Eﬂ
Uerticale L .
Affichage . _rHorizontale|9
Cercle de walidite B.Sﬂnﬁ
[

Les valeurs suivantes peuvent étre définies sur cet écran :

Incertitude : Indiquer au systéme si les écarts type affichés
par le palmtop sont a 16 ou a 2¢ (16 par défaut)

Horizontale : Entrer la valeur maximum admissible
d’incertitude horizontale sur toute solution de position

Verticale : Entrer la valeur maximum admissible d’incertitude
verticale sur toute solution de position

Affichage : Choisir quelle valeur d’incertitude (verticale ou
horizontale) vous souhaitez afficher en implantation, en haut
et en bas de I'écran de levé (écran 1/3).

Cercle de validité : Entrer le rayon du cercle de validité (voir
théorie page 5-16).

2. Apres avoir entré les valeurs désirées, appuyer sur la touche Esc
pour revenir a I'écran de levé.
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3 Liaison radio

o Position de la station

Cette fonction permet de vérifier les coordonnées de la station sélectionnée.
Si la liaison radio (U-LINK ou autre) n’est pas correctement établie avec la
station, rien ne s’affichera sur cet écran.

- Sélectionner %= >Position. L'écran Position Station s’affiche
(voir exemple ci-dessous).

Numéro d’identification de
la station sélectionnée

—Position station —_— (reu via la liaison radio)
Hurmero de stati 1
Est 318418, 259
Nord 259184, 216mX
Altitude 32.548n 18
Distance ?254'299"ﬁ
L
Distance entre vous
Cordonnées de la station et la station
sélectionnée (calculée dans le mobile)

(regues via la liaison radio)

Aucune modification n’est possible sur cet écran.

THALES
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o Reécepteur UHF (U-LINK)

1. Sélectionner Récepteur UHF. Le nouvel écran qui s’affiche
permet de vérifier le numéro d’identification de la station que le
récepteur UHF du mobile est supposé recevoir, ainsi que la fré-
quence de réception de ce récepteur. Exemple :

—— Fecepteur OHF——
Huméro de station u
Frequence 445'33?5"sz
18
Batterie station 13.8U
Hiveau lﬂdB*
Age 1s|m

2. Modifier ces parametres s’ils sont incorrects (vous étes
supposé(e) connaitre le numéro d’identification de la station
utilisée, ainsi que sa fréquence d’émission).

0 < Numeéro de la station < 99 (LRK) ou 1023 (RTCM)
400 MHz < fréquence UHF < 470 MHz ,au pas de 12,5 kHz

Aprées vérification des 2 premiers paramétres, et une fois que le
niveau de réception affiche un niveau correct, les 3 autres
parameétres donnent des informations utiles sur la fagon dont la
station fonctionne (tension batterie) et sur la qualité de la liaison
UHF (niveau de signal a I'entrée UHF du mobile, et age des
corrections).

o Récepteur DGPS

Fonction disponible uniquement si un récepteur DGPS externe, diment dé-
claré dans la fonction Connexion (voir page 7-17), est connecté sur un port
série du CompactPro. Cette fonction fournit alors la valeur de la tension bat-
terie a la station ainsi que I'age des données en provenance de cette station.

1. Sélectionner :#8:>Récepteur DGPS. Exemple d’écran obtenu :

——Fecepteur DGPS
-
g
o]
Batterie station 12.5U (s
fAige i E™
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0 Récepteur GSM

Fonction disponible uniquement si un GSM, diiment déclaré dans la fonction
Connexion (voir page 7-17), est connecté sur un port série du CompactPro.
Cette fonction permet d’entrer le numéro d’appel du GSM de la station. Une
fois la liaison établie, cette fonction fournit alors la valeur de la tension batte-
rie a la station, 'adge des données en provenance de cette station et le
niveau de réception du GSM.

1. Sélectionner Récepteur GSM

2. Composer le numéro d’appel de la station et valider ce nombre.
Exemple de saisie de numéro :

_—Réce;teur G5H
Huméro 8683263410
a
8
i . o
Batterie station ——.—U*
Age ——5 |

Comme indiqué sur le menu d‘Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées dans ce contexte :

F3 : pour appeler la station. Comme précédemment, une
fois la liaison établie, cette fonction fournira la valeur
de la tension batterie a la station ainsi que I'dge des
données en provenance de cette station

S : pour mettre fin & la communication avec la station

Q : permet de Vvérifier le niveau de réception GSM AVANT
d’'appeler la station. Le systéme fournit un chiffre entre
0 et 5 dont l'interprétation pour les valeurs extrémes
est: « 0 » : aucune réception (GSM inutilisable) ;
« 5 » : réception optimum.
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Gestion des jobs et des fichiers

. Gestion des jobs et des fichiers

0 Opérations possibles sur la liste des jobs

- Sélectionner !

= > Choisir un job. L’écran affiche la liste des

jobs stockés sur le palmtop. Exemple :

+JOB1
JOB2
JOB3

hoisiyr un job
21

48
28

4
a
6

o, )

=

Nom du job

Total de points
planifiés dans le job
(points cible
et référence)

Total de points

levés

sur le terrain
pour le job

- Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
sont utilisables dans ce contexte :

1 pour ouvrir le job sélectionné

V : pour visualiser les propriétés du job sélectionné.
Exemple (écran en lecture seulement) :
. JOBL o
{1 ]y H
Date 02/83/00 12:22‘:’1‘3I
Operateur Operator s
Region Arveal?
Commentairve [
rlntenne 2.845n‘
L]

E : pour exporter le fichier résultats du job
sélectionné au format SVAR (un fichier *.RES)

Del :

pour effacer le job sélectionné
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pour copier le fichier résultats sur une « PC
card » (PCMCIA) au format SVAR

pour créer un nouveau job. L’écran est alors

comme suit :

[ 85181137 —

Horn HolH |E
Date 18/85/88 137
Opérateur Operator|s
Region Areal?
Conmen taire [
Antenne 2.845n*

Les paramétres suivants peuvent étre modifiés :
nom du job (8 car. max.), nom de I'opérateur (20
car. max.), nom de la zone de travail (8 car.
max.), commentaire (48 car. max.) et hauteur
d’antenne.

Le nom par défaut est une compilation de la
date et de I'heure (mois, jour, heure, minutes,
soit : “mmjjhhmm”) et par conséquent est
cohérent avec le champ « Date » juste au-
dessus.

Une fois la définition du nouveau job terminée,
appuyer sur pour créer ce nouveau job. Ceci
vous raméne a I'écran précédent (qui montre
maintenant le nom du nouveau job).

@ Le systeme de coordonnées sélectionné
pour le job créé est :

- le systeme de coordonnées utilisé par le
boitier récepteur, s’il est branché

- sinon, le systéme de coordonnées du job
ouvert, s’il y en a un

- sinon, le WGS84
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Gestion des jobs et des fichiers

0 Opérations possibles sur la liste des fichiers

- Sélectionner iE==t> Choisir un fichier. L'écran affiche alors la liste
des fichiers présents dans le palmtop. Exemple :

——CLhoisir un fichier
kE3B21289
B3821454
82250923 ‘§
ﬁ
-

Nom du fichier

- Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
sont utilisables dans ce contexte :

ﬂ 1 pour ouvrir le fichier sélectionné

V : pour visualiser les propriétés du fichier
sélectionné s’il a déja été utilisé sur le terrain

Exemple (écran en lecture seulement) :

|6t 62/43/a0 12,8911
ate H:EH
Fichier KL E
Operateur perator A
Region | fArea|9
Commentaire i
fAntenne 2.845»\‘
L]

ouV : pour modifier un fichier s’il n’a pas encore été
utilisé sur le terrain
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C : pour créer un nouveau fichier. L'écran est alors

comme suit :
B B o
ate 137
Fichier Ao 10
Qpeépateur perator o
Region Areal?
Conmentaire iy
Antenne 2.845n*
]

Les paramétres suivants peuvent étre modifiés :
nom de fichier (8 car. max.), nom de I'opérateur
(20 car. max.), nom de la zone de travail (8 car.
max.) et commentaire (48 car. max.).

Le nom par défaut est une compilation de la
date et de I'heure (“mmddhhmm?”) et par
conséquent est cohérent avec le champ

« Date » juste au-dessus.

La hauteur d’antenne est simplement rappelée
sur cet écran.

Une fois la définition du nouveau fichier termi-
née, appuyer sur pour créer ce nouveau
fichier. Ceci vous raméne a I'écran précédent
(qui montre maintenant le nom du nouveau fi-
chier).
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Points résultat

- Sélectionner

0 Visualisation des points résultat

les points levés pour le job ouvert. Exemple :

> Points résultat. L'écran affiche la liste de tous

Nombre total de points résultat Nom du
Point cible implanté (1 trajecto comptée comme 1 point) job ouvert
Point cible implanté en déport. NO“} du ) G‘?OCOQC
Juste en-dessous, les deux point sélectionné pour
points P1, P2 impliqués dans le affichage
déport.
Point non-planifié¢ levé par la 18 ,—GDNB 10
fonction Lever EFE. % 5 gg
1 ET3 300 -
2 ET3 11 ] 8
Point de référence levé = %E £ET1 g gg ﬂ
r |U& RefET2 388 [
Point de référence levé en
déport. Juste en-dessous, les FqDOn
deux points P1, P2 impliqués
dans le déport
11% fET2 DNB%BE
e
L ||[|2 RefET2 110 ]
L2 308 ns
Traiectol [ |0 interPlog 308 8
2 interPlog 3AA
IrinterPlog 3ae -
Point non-planifi¢ levé par la PgDn
fonction Lever en déport type -
« Intersection » 13 AL B
L (md*interPlog Jae ]
A _ || RefEra 3g@
Point de référence impliqué dans + RefETS 388 iy
un calcul de grille locale $ RefETl6 388 g

(planimétrie)

LLE

Point de référence impliqué dans
un calcul de correction locale
d’altitude
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- Pour lister les points d’une trajectoire, sélectionner le nom de la
trajectoire dans la liste puis appuyer sur (<} Exemple :

k)

0 O 0 O 0 00
R R R R R R
[oode e ~]e T feo]e -]
[oode e ~]e T feo]e -]
[oode e ~]e T feo]e -]

[oalca]e =] le ~]o == -]
100 P ] o e Lo
el el el fRI el el

s

e

o Utilisation des points résultats comme points planifiés
(Scénario N°5)

- Aprés sélection de |> Points résultat, sélectionner un point
quelconque. Comme vous pouvez le remarquer si vous affichez le
menu d’Aide associé (F1), les fonctions autorisées dans ce
contexte sont grossiérement celles disponibles dans le contexte
d’'implantation de points planifiés.

En particulier, vous pouvez accéder a I'écran de guidage, qui vous
aidera a revenir sur les points précédemment étudiés. La seule
chose qu’il n’est pas possible de faire est de calculer des posi-
tions, quelle que soit I'endroit ou vous étes.
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3 Utilisation du mobile
Enregistrement manuel de données brutes

Enregistrement manuel de données brutes

(En option sur le 6301 MG)

L’enregistrement manuel de données brutes peut étre effectué de deux
facons différentes aprés insertion d’'une PC card dans le récepteur :

- Par simple appui sur le bouton poussoir situé sous le lecteur de
PC card (accessible si le rabat de protection est ouvert ; voir page
1-6). Le fichier d’enregistrement est alors créé avec les caractéris-
tiques par défaut. Fermer ensuite le rabat de protection pendant
I'enregistrement. Pour arréter I'enregistrement, il suffit de ré-ouvrir
le rabat de protection : I'enregistrement s’arréte alors immédiate-
ment.

- Par utilisation de la fonction > Données brutes décrite ci-
dessous. Cette deuxiéme solution permet de modifier les caracté-
ristiques d’enregistrement et choisir un nom du fichier autre que
celui donné par défaut.

Pour lancer et arréter un enregistrement de données avec la fonction
Données brutes, procéder comme suit :

1. Sélectionner > Données brutes. Ce message peut apparaitre :

5 —Harning RFI0
gssion en cours
: : 2 MKII

[Ty

18-85/88 9
b

=
> 97 =
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Dans ce cas, voir page 3-61 pour arréter la session en cours. Si-
non, I'écran qui s’affiche est de la forme suivante :

Taille mémoire -
de la PC card ——Tonnées brutes———
Etat )
Espace mémoire libre g ichi EI" (5T) ;
la PC d eyrloae
e 'I?I"I'_I tenne total Srti;gistrement
. - emMmolre otale Aot
Temps Ecoulé Mémoire libre | 63% (« Arrété » ou
depuis le début de Tenps « Enregis-
l’enregistrement ; trement »)
00:00:00 si pas
d’enregistrement en cours Datation des données :

en temps satellite (ST) ou
en temps récepteur (RT)

2. Fixer les 3 parametres suivants :

- Fichier : entrer un nom pour le fichier dans lequel vous
voulez enregistrer des données brutes (8 caractéres max.)

- Période : entrer la cadence d’enregistrement des données
(de 0,1 s 2 99,9 s AVEC option FASTOUTPUT, de 1,0 s a
99.9 s SANS cette option). Plus la cadence est élevée, plus
'espace mémoire nécessaire pour une durée
d’enregistrement donnée est grand.

- (ST) ou (RT) : datation des données. Appuyer sur # pour
choisir le type de données brutes (en temps satellite ou
temps récepteur). Choisir « temps satellite » pour pouvoir
faire du post-traitement avec 3S Pack.

- Antenne : Si nécessaire, corriger la hauteur d’antenne

3. Appuyer sur pour démarrer la séquence d’enregistrement. Sur
I’écran, noter I'évolution des champs Etat, Temps et Mémoire libre.

4. Pour arréter I'enregistrement, appuyer sur S.
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Enregistrement manuel de données brutes

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), pendant une séquence d’enregistre-
ment, vous pouvez créer des marqueurs.

1. Appuyer sur la touche M :

ﬁ——————————Marqueur 1

oM

Géocode (1) E

Geocode (2} i

Geocode (3) +9

Géocode (4) Fﬁ
[ 1)

2. Modifier les paramétres suivants si nécessaire :

- Nom du marqueur
- Géocodes associés

Pour un marqueur d’événement court :

3a. Appuyer sur . Un marqueur est créé. Sur I'écran, le nom de
marqueur est incrémenté de 1 (en vue du prochain marquage).

Ou, pour un marqueur d’événement long :

3b.Appuyer sur la touche A. Dans la partie basse de I'écran, un
compteur de temps s’affiche, indiquant le temps écoulé depuis

I'appui sur A.
IN—Marqueur 1
om

Geocode (1) E

Geocode (2) o

Geocode (3) =9

Geocode (4) LAGE
BB:80:18|m

4. En fin d‘événement, appuyer sur . Un marqueur est créé. Sur
I’écran, le compteur de temps disparait et le nom de marqueur est
incrémenté de 1 (en vue du prochain marquage).
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I Sessions

Voir page 5-2 pour I'approche théorique. Dans le 6301 MG, il faut I'option
« Recording » pour pouvoir enregistrer des données brutes pendant une ses-
sion.

1. Sélectionner B3> Sessions. L'écran est alors comme suit :

Temps local

Mode d’alimentation

Sessions—11:39:19-—
E% d% Hanue Etat d’exécution des
Lal sessions
Periode (ST}
- gg:gg gg:gg Cadence
AA:AA AR:9A d enr[eglstrement des
B08:0d HH: 80 données
Datation des données : Une session est définie dans
en temps satellite (ST) ou en temps récepteur (RT) chacune de ces 8 lignes

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées, suivant le contexte :

: Démarre I'exécution des sessions programmées (état
résultant : Journalier ou Unique, selon votre choix)
Touche S : Arréte I'exécution de toutes les sessions (état
résultant : Arrété)

ﬂ : Edite la session sélectionnée (voir page suivante)
Touches 1... 8 : Alloue un ordre d’exécution a la session sélectionnée
(ce numéro apparait en début de ligne)

Touche Del : Retire la session sélectionnée de la séquence de
sessions a exécuter (efface le numéro d’ordre
d’exécution de la session)

Touche A : Sélectionne le mode d’alimentation automatique (mode
résultant : Automatique)

Touche M : Sélectionne le mode d’alimentation manuel (mode
résultant : Manuel)

Touche P : Edite la cadence d’enregistrement (période) (de 0,1 s a
99,9 s AVEC option FASTOUTPUT, de 1,0sa99.9 s
SANS cette option)
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Touche # : Type de données brutes (en temps satellite ou récep-

teur). Choisir « temps satellite » pour pouvoir travailler
avec 3S Pack.

. Vérifier que I'état de la séquence de sessions est Arrété (2éme
ligne). Sinon, appuyer sur la touche S pour l'arréter.

3. Sélectionner la premiére ligne de session et appuyer sur ﬂ
L’écran est alors comme suit :

—— Ression 1 -

Debut HH : HH

Fichier hd

Enregistrement #Hon |9
=
[ 1]

4. Modifier les 4 parameétres suivants :

Début : Heure de début de session (hhmm ; format 0-24h)
- Fin : Heure de fin de session (hhmm ; format 0-24h)

Fichier : Entrer un nom pour le fichier d’enregistrement si
vous voulez enregistrer des données brutes pendant toute la
durée de la session. Sinon, laisser ce champ vide.

Enregistrement : Choisir Oui pour autoriser I'enregistrement
pendant la session, choisir Non dans le cas contraire. La
cadence d’enregistrement sera nécessairement la méme
pour toutes les sessions avec enregistrement (voir touche P,
page précédente)

5. Appuyer sur pour stocker la définition de la session. Ceci
vous raméne a I'écran précédent sur lequel vous pouvez mainte-
nant voir la définition de la nouvelle session créée. Exemple de
session avec enregistrement de données brutes :

Indique une session
_ avec enregistrement de
————Sessions—11:42: 88— données
Mode Automatique
Etat Arrvete
Periode (ST) 2,858

Nom du fichier
d’enregistrement
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6. Créer d’autres sessions comme expliqué ci-dessus (pts 2. a 5.).

7. Allouer un N° d’ordre d’exécution a chaque session (voir touches
1... 8, page précédente). Exemple :

—Sessinns—ll 45:18—
Mode utonat1gye

(ST) N° d’ordre d’exécution
: H R Lo 9“133 9

de

89:08 12:08

15:18 15:55

89:88 12:88 ki
18:21 13:21 -

8. Choisir un mode d’alimentation

9. Appuyer sur pour démarrer I'exécution des sessions pro-
grammeées. Les sessions peuvent étre arrétées a tout moment par
appui sur la touche S depuis I'écran ci-dessus.

 Notes

(Voir également page 5-5)

1. Sélectionner i#==:> Notes, ou depuis n'importe ou dans le pro-
gramme, appuyer sur Shift+F1. L'écran affiche alors la liste de
toutes les notes existantes. Exemple :

11:27 Taraet tolanget 3
H arge —large
#11:37 Target 15-Tavget 3
11:37 Target 16-Target 3 \;‘

18

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées dans ce contexte :

ﬂ : édite le contenu de la note sélectionnée
Touche C : crée une nouvelle note
Touche Del : efface la note sélectionnée
Touche ClIr : efface toutes les notes

Touche T : copie toutes les notes sur la « PC card ».
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. Mode de calcul

- Sélectionner i¥...> Mode de calcul. L’écran est alors comme

suit :
GPS Naturel |
DGPS
EDGPS
KART/LRK_| —— HMode de caleul ————
L Hode de calcul I-KRRT/LRH
Pas de Diff Mode diff. rRecepteur LUHF
WAAS/EGNOS Hode d’init, wOTF|A
Huméro de station

Récepteur UHF

1|8
& SU HAAS/EGHOS iEL] o
(+Récepteur DGPS ou GSM, Fueduence CURF)  445.8375Me

suivant configuration) | -

OTFﬁ ‘

Stati Champ réservé pour I’entrée du N° d’appel du
atique L . A
7 fixé GSM de la station si cette option est utilisée
Point

- Les parameétres suivants peuvent étre modifiés sur cet écran :

Mode de calcul : Mode de calcul utilisé (voir options possi-
bles ci-dessus) (voir également page 5-10)

Mode diff. : Mode différentiel utilisé (voir options possibles
ci-dessus). L’option « Récepteur UHF » désigne le récepteur
de corrections intégré au boitier récepteur. L’option

« Récepteur DGPS », qui désigne un récepteur de correc-
tions externe RTCM ou autre, est proposé lorsqu’un
récepteur de ce type est déclaré présent sur un port du
CompactPro. Idem pour « Récepteur GSM » (voir également
page 7-17)

Init. mode : Mode d'initialisation utilisé lorsque KART/LRK
sélectionné comme mode de calcul (voir options possibles
ci-dessus) (voir également page 5-12)

Numéro de station : Numéro d’identification de la station
avec laquelle le mobile est supposé travailler (si récepteur
UHF, DGPS ou GSM sélectionné en ligne 2)

3-64 THALES



Utilisation du mobile
Mode de calcul

SV WAAS/EGNOS : Numéro d’identification du satellite
géostationnaire émettant les corrections différentielles (si
WAAS/EGNOS sélectionné en ligne 2)(6301MG)

Exemples :
No. 120 pour 'Europe
No. 122 pour le Canada et les Etats Unis
No. 134 pour le Pacifique

Fréquence UHF : Entrer la valeur de la fréquence porteuse
utilisée par I'émetteur UHF a la station (si « Récepteur
UHF » sélectionné en ligne 2)

Numéro (GSM) : Numéro d’appel du GSM de la station si
I'option GSM est installée (et validée en ligne 2). Exemple :

——HMode de caloul ——
Mode de calcul MGPS naturel
Mode diff. kRecepteur G3H
Mode d’init, wOTF N
uméro de station

U HAAS/EGHOS By
Frequence (UHF) 445.83?5"Hz*
Mumero (GSM) B65218750 -

Avec un GSM effectivement présent, et comme indiqué sur
le menu d‘Aide (F1), les touches suivantes peuvent étre
utilisées dans ce contexte :

F3 : pour appeler la station

S : pour mettre fin a la communication avec la station via
GSM

Q : permet de Vérifier le niveau de réception GSM AVANT
d’appeler la station. Le systéme fournit un chiffre entre
0 et 5 dont l'interprétation pour les valeurs extrémes
est: « 0 » : aucune réception (GSM inutilisable) ;
« 5 » : réception optimum.
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Mode de calcul

- Comme indiqué sur le menu d’'Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées :

Touchell :

Touche P :

ré-initialise le traitement

visualise I'évolution de certains parameétres pendant la
phase d’initialisation en KART/LRK. Exemple d’écran :

———1Init. KART/LRKE————
Initialisation depuis BB:BB
Hombre de solutions 2
nﬂe de la derniere LT
FLOP 3.9|9
ﬁ
=

Si “Point” est sélectionné dans le champ Mode d’init.
(voir page précédente), permet d’entrer les
coordonnées du point d’initialisation. L’écran est alors
comme suit :

——HMode de calcul

Noxd . s

Altitude A.888n(9

Antenne 2.845n$
-

Vous pouvez entrer chacune des coordonnées de ce
point, ou sélectionner un point de la liste cible,
référence ou résultat du job ouvert. Pour la deuxiéme
option, appuyer sur F aprés I'appui sur P. Puis
sélectionner une liste a visualiser, et un point dans
cette liste.

Depuis I'écran montrant le point d’initialisation, vous
pouvez demander une nouvelle initialisation par appui
sur @,
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: Position

- Sélectionner %> Position. L’écran est alors comme suit :

Solution de position précise Nombre de satellites utilisés
ou temps réel

Voir page 5-17 Nombre de satellites regus

sur L1
——————Position (RY————1/
Honbre de 18/11 ) )
GD]} 05 IE_.RE Incertitudes horizontale &
. verticale a 95% sur la
ﬁg;d %%ggg% ' ggg: solution de position
Altitude 8.888m
Antenne 2.845mn
—————— Position | (R ——2/2—
o Horizontale B.BEEM
g o Verticale B.BEEMJ\
Max. horizontale B8.258n 18
m Max. wveprticale B.Sﬁﬁnﬁ
-

Cette fonction est également accessible de n’importe ou par F2.

- Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées :

H : pour changer la limite supérieure d’incertitude
horizontale admissible sur toute solution

V : pour changer la limite supérieure d’incertitude
verticale admissible sur toute solution de position

A : pour visualiser les coordonnées du point précis
sur I'écran 1/2. Le point précis (A) est mis a jour
toutes les 1,0 secondes. Voir page 5-14.

R : pour visualiser les coordonnées du point temps
réel sur I'écran 1/2. Le point temps réel (R) est
mis a jour toutes les 0,5 secondes. Voir p. 5-14.

Les deux premiers parametres peuvent également étre modifiés
lorsqu’un écran de levé est affiché (voir page 3-48).

La notion de solution “précise” et “temps réel” n’existe qu’en mode
LRK ou KART. Voir explications page 5-14. Dans tous les autres
modes, les solutions précise et temps réel sont confondues.
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f Satellites

- Sélectionner > Satellites. Cette fonction fournit des informa-
tions sur les satellites GPS visibles depuis votre position. Ces
informations sont scindées sur 3 écrans différents (voir exemple

ci-dessous).
173
Utilise [L]
Recu -
g
ﬁ
Sv EL Azl Sy El Azi 273
16 14R |11 ‘9178 4|
3 7 Z R |12 1% 259 fU
428 4t |13 13 288 40 (&
5 23 1@ 0 |15 44 286 iU |8
7 78 86 IR |16 14 389 t [
m g 27 99 1l -
9 " 128 IR
5/N 373
i :
<> |48 g8
2 | i
12 1% 20 24 28 32 |m

Le contenu de chaque écran est décrit ci-apres :

- L’écran 1/3 fournit une vue polaire de la constellation
(élévation en fonction de I'azimut). Les petits carrés pleins
représentent des satellites regus et utilisés. Les carrés
« vides » représentent les satellites regus seulement.

- L’écran 2/3 donne des informations numériques pour chaque
satellite. De gauche a droite : Numéro de SV, angle
d’élévation, angle d’azimut, orbite ascendante (T) ou
descendante (1), et code d'utilisation du satellite :

R : Recgu

U : Utilisé dans le calcul du point

S : Récepteur en train de rechercher ce satellite

D : Désélectionné volontairement

B : Déclaré en mauvaise santé par un satellite WAAS

- L’écran 3/3 montre le diagramme de S/B (rapport Si-
gnal/Bruit ; S/N en anglais) pour chaque satellite regu.
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f Désélection des SV

- Sélectionner > Désélection des SV. L'écran montre la liste
des numéros de SV correspondant a la constellation GPS com-

pléete.
— Deselection des 3V
Nl 82 B3 84 85 86 A7 88 |E
a9 18 11 12 13 14 15 16 L
17 18 19 28 21 22 23 24 :("?
23 26 27 28 2931 32 *
] [

Les satellites volontairement
désélectionnés sont ceux dont le
numéro est entouré

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), pour désélectionner un satellite :
- Sélectionner le numéro correspondant a I'écran
- Appuyer sur la touche Del

- Appuyer sur (<] pour valider toutes les modifications faites sur la
liste de satellites

- Appuyer sur la touche Esc pour quitter cette fonction.

Pour re-sélectionner un satellite :
- Sélectionner le numéro correspondant a I'écran

- Appuyer sur la touche Del

- Appuyer sur (<] pour valider toutes les modifications faites sur la
liste de satellites

- Appuyer sur la touche Esc pour quitter cette fonction.
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Visualisation du systéme de coordonnées utilisé

o Planimétrie

- Sélectionner +£i> Planimétrie. L’écran est alors comme suit

(exemple) :
“—Planinétrie—‘
atun ]t“?
Projection kLanbert =
Grille #Oui &

18
ﬁ

Cet écran affiche les noms du datum et de la projection choisis au
bureau lors de la préparation du job avec KISS. Il n’est pas
possible de sélectionner un autre datum ou une autre projection
depuis cet écran. Vous ne pouvez que visualiser les
caractéristiques des datum et projections utilisés.

Une fois le curseur sur un de ces champs, appuyer sur pour vi-
sualiser les paramétres relatifs a I'élément sélectionné. Exemple :

Datum :
IN Datum H%;‘:E—
oM
A 6373249.EBBM
1/F 293, 4668212948
5 1.8000088BABHA |8
T -1 —Datun—afz—
] “lax 8.0808088" ]
Dz 3y A.ARAAAA"
fz 8. aaaaaa"{
ﬁ
L
Projection :
————Pyojection
1P-Lanbert Lambert 2
Lori 46°48' A8 . AABA"N
Gori 2028°' 14,8250 E[N
Eori GABBAA . AAAN| B
Mori 208888 . BBAN |
Ko a.999877428008 *
| ]

Grille : L’écran indique si une grille locale est utilisée ou non. Pour
calculer une grille locale, voir page 3-72.
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o Altimétrie

- Sélectionner Altimétrie. L’écran est alors comme suit

(exemple) :
E_Cll - nr_r&actiun d’alti tudilﬂ
ipsoide N

Geolde rHon

Correction EOui

Antenne 2.845n(18
ﬁ
-

Sont rappelés sur cet écran le nom de I'ellipsoide utilisé et la
valeur courante de la hauteur d’antenne au-dessus du sol.
Comme dans la fonction Planimétrie, on ne peut visualiser que les
caractéristiques de l'ellipsoide. La hauteur d’antenne peut étre
modifiée si nécessaire.

L’écran indique également si le systéme vertical utilisé se référe a
un géoide (ICD200 ou autre) ou non (ceci ne peut pas étre modi-
fié). Si un géoide est utilisé, sélectionner ce paramétre et appuyer
sur pour visualiser ses caractéristiques.

Si une correction linéaire est utilisée, sélectionner ce paramétre et
appuyer sur = pour visualiser ses caractéristiques. Exemple :

C—Ctu_rrectiun 1inéaireh_.
orrection !:]Eﬂ
HA 1.3 mIE
LA 4548’ a@ . GR@A"N|X
GA 1®81'14.8258"E[18
DL B.8228
D¢ 8. 2585 ue

-

Voir page 4-8 pour plus de détails sur la correction linéaire
(correction locale d’altitude). Voir aussi page 3-75 pour calculer
une correction locale.

Il est possible de modifier le type d’altimétrie utilisé en appuyant sur la
touche H. Choisir entre :

- la hauteur au-dessus de I'ellipsoide utilisé en planimétrie
- la hauteur au-dessus de I'ellipsoide WGS84

- la hauteur au-dessus d’'un géoide utilisateur préalablement chargé
dans le boitier CompactPro par le logiciel Geoids

La correction linéaire peut s’appliquer sur chacun des calculs.
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3-72

Phase 1:
1.

Phase 2 :

Calcul d’une grille locale

Levé des points de référence connus
Sauf si cela est déja fait, ouvrir un job et un fichier (page 3-52)
Sélectionner i.‘.h...j>Points de référence. L’écran affiche la liste

des points de référence qu’il faut lever avant de pouvoir calculer la
grille locale. Exemple :

e

ef 2

ef 3 Ly

ef 4 8
ﬁ
[ 1]

Aller sur le point de référence sélectionné (il devrait logiquement
étre matérialisé sur le terrain).

Immobiliser 'antenne GPS verticalement au-dessus de ce point.

Appuyer sur la touche . Un calcul de position est alors lancé
pour ce point. Dans le méme temps s’affiche I'écran de levé et un
message apparait en haut de I'écran (idem exemple d’écran, page
3-11). Rester immobile jusqu’a disparition du message. Aprés cal-
cul, vous pouvez accéder aux écrans de levé habituels (voir
exemples d’écran en page 3-7) sur lesquels il n’est cependant pas
possible de modifier le nom du point.

Si la solution est valide, appuyer sur pour la sauvegarder. Le
palmtop revient a la liste des points de référence, suggérant le le-
vé du point de référence suivant (le point suivant dans la liste est
sélectionnée, comme si vous étiez en train d’'implanter des points
planifiés).

Reprendre les points 4. a 6. pour tous les points a lever.

Calcul de la grille locale

Depuis I'écran de la liste des points de référence, appuyer sur la
touche X pour accéder directement a I'écran de Planimétrie. Véri-
fier que “Non” est bien sélectionné dans le champ Grille (sinon
aucun calcul ne sera possible).
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9. Sélectionner le parametre Grille et appuyer sur . Cet écran af-

10.

11.

fiche les paramétres d’une grille locale encore indéterminée (c’est-
a-dire qu’ils sont encore tous a “0” ou a “1”).

Tcrille locale Hyz-
1 -]

Estd » B.BBJEEIE
Nopdd = A.aaans
A Est % A.888n18
f Hord * A.888nM|:
g X 8, 008808deg|u

* 1. ﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂf‘;ﬂﬂ
A-H8

rille lucalf—EKZ—

AE-AH Fca%cullg

ﬂ kcalcule a
Fcalcule(ld

o

=

Sur I'écran 2/2, choisir les options de calcul de grille. Le choix
habituel consiste a sélectionner « calculé » pour tous les
parameétres. De cette fagon, c’est le barycentre de la zone de
travail (déduit des points de référence sélectionnés), qui sera
utilisé comme origine (E0-NO) de la grille locale. Si vous
sélectionnez « non calculé » pour certains de ces paramétres, ils
seront alors fixés a leurs valeurs courantes affichées sur I'écran
1/2.

Tous les paramétres qui doivent étre déterminés par le calcul de
grille sont repérés par le caractére « * » sur I'écran 1/2.

Appuyer sur la touche C pour rentrer dans la phase de calcul.
L’écran affiche la liste des points de référence levés. Exemple :

urﬂ-ﬁcrille ‘}ncale

e ?

U Ref 2 ?

Il Fef 3 3 4

U Ref 4 2 8
ﬁ
[ 1]

Noter que tous ces points sont sélectionnés par défaut pour étre
utilisés dans le calcul de la grille (la lettre U, affichée devant chaque
nom de point, indique cette sélection).

Eventuellement, pour retirer un point du calcul qui va suivre, sélec-
tionner ce point sur I'écran et appuyer sur la touche U. La lettre U
n’étant plus affichée devant le nom du point, ce point ne sera pas
utilisé dans le calcul.
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12. Appuyer sur ﬂ pour lancer le calcul. Les résultats du calcul ap-
paraissent de la fagon suivante a I'écran :

4——2Lrille locale———
UeRef 1 d.842n

U Ref 2 8.808n
Il Ref 3 d.811m X
Il Ref 4 8.831n EBJ
| n]

Cet écran montre les résiduelles pour les points utilisés dans le
calcul des moindres carrés. Elles sont forcément égales a

« 0.000 » si seulement 3 points sont utilisés dans le calcul. Au-
dessus de 3 points, plus elles seront proches de « 0.000 »,
meilleur sera le résultat du calcul de grille.

Les caractéristiques détaillées du point sélectionné peuvent étre
visualisées par appui sur la touche V. Depuis I'écran ci-dessus, il
est également possible de revenir directement a la liste des points
de référence par appui sur la touche R.

13. Revenir ensuite sur les parametres de la grille locale par appui sur
la touche Esc. Exemple :

Tﬁ‘rille locale Pl/E—

1 e

Estd % 299773 . 64 7m /Ll

Nordd 199912 . 717m|5

A Est % -299773 .057n|8

A Hord * -199912.633mM|p
* 359.954439&934-
* 8. 999250474815 i

Phase 3 : Validation de la grille locale qui vient d’étre déterminée

14. Sélectionner le champ Grille (premiére ligne sur I'écran précé-
dent) et changer le “Non” en “Oui”. L'utilisation de la grille locale
dans le job est maintenant effective. Fin de la procédure.
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Calcul d’une correction locale d’altitude

Phase 1 : Levé des points de référence connus

Phases 1. a 7. : idem Phase 1 dans la procédure “Calcul d’'une
grille locale” (voir page 3-72).

Phase 2 : Calcul de la correction locale

8. Depuis I'écran de la liste des points de référence, appuyer sur la
touche Z pour accéder directement a I'écran d’Altimétrie. Vérifier
que “Non” est bien sélectionné dans le champ Correction (sinon
aucun calcul ne sera possible).

9. Sélectionner le champ Correction et appuyer sur . Cet écran
affiche les paramétres d’une correction locale encore indétermi-
née (tous sont a “0”) :

C—Ctu_rrectiun linéaireh‘
orrection
HB a.8 n
LA A°@8’ BA. AERA NS
GA A°A8' B8 . ABAB"E |18
DL a.8888
Bé 80808 m
-

10. Appuyer sur la touche C pour rentrer dans la phase de calcul.
L’écran affiche la liste des points de référence levés. Exemple :

uh;—cirrectiunflinéaire

e 7

U Ref 2 2

U Ref 3 3 .

U Ref 4 ? 8
ﬁ
|1

Noter que tous ces points sont sélectionnés par défaut pour étre
utilisés dans le calcul de la correction locale (la lettre U, affichée
devant chaque nom de point, indique cette sélection).

Eventuellement, pour retirer un point du calcul qui va suivre, sélec-
tionner ce point sur I'écran et appuyer sur la touche U. La lettre U
n’étant plus affichée devant le nom du point, ce point ne sera pas
utilisé dans le calcul.
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11. Appuyer sur ﬂ pour lancer le calcul de correction. Les résultats
du calcul apparaissent de la fagon suivante a I'écran :

4—Correction linéaire
LUeRef 1 #.832n

Ll Ref 2 8.882n
Il Ref 3 g.881m |4
Ll Ref 4 8.811n [BJ
| o)

Cet écran montre les résiduelles pour les points utilisés dans le
calcul des moindres carrés. Elles sont forcément égales a

« 0.000 » si seulement 3 points sont utilisés dans le calcul. Au-
dessus de 3 points, plus elles seront proches de « 0.000 »,
meilleur sera le résultat du calcul de correction linéaire.

Les caractéristiques détaillées du point sélectionné peuvent étre
visualisées par appui sur la touche V. Depuis I'écran ci-dessus, il
est également possible de revenir directement a la liste des points
de référence par appui sur la touche R.

12. Revenir ensuite sur les paramétres de la correction locale
d’altitude par appui sur la touche Esc. Exemple :

——Correction Iinéaire

Correction ki

HA —5.43?2

L8 46°43° 56,5124 NS

GA 1235°27.8678"H|8

DL 1.1981 |

Dé 1.9809
[ 1]

Phase 3 : Validation de la correction locale d’altitude

13. Sélectionner le champ Correction (premiere ligne sur I'écran pré-
cédent) et changer le “Non” en “Oui”. L'utilisation de la correction
locale dans le job est maintenant effective. Fin de la procédure.
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@ Passer en WGS84

Cette fonction permet de passer du systeme de coordonnées actuellement
sélectionné au systeme WGS84. Les coordonnées du mobile sont alors
exprimées en latitude (degr. min. sec.), longitude (degr. min. sec.) et altitude
(métres). Lorsque le WGS84 est sélectionné, vous ne pouvez pas démarrer
un job. La seule chose qu'il est possible de faire est de vérifier les
coordonnées en WGS84 calculées pour la position du mobile.

- Sélectionner > Passer en WGS84. Si un job est ouvert, le
message suivant s’affiche.

Le 5 stene courant
tre perdu.

Le Juh courant va
Btre désélectionneé.
Etes-vous siir?

I

- Sivous appuyez sur la touche O, Y ou ﬂ le job sera fermé et le
WGS84 sera sélectionné comme le nouveau systéme de coor-
données utilisé par le mobile.

- Sivous appuyez sur la touche N, le mobile continuera de fonc-
tionner avec le méme systéme de coordonnées que
précédemment.
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Hauteur d’antenne

- Sélectionner .%£i> Antenne. Cette fonction permet d’entrer la
hauteur du centre de phase de I'antenne GPS au-dessus du sol.

La méthode de mesure la plus adaptée dans le cas du mobile est
la méthode dite VERTICALE puisqu’on connait la hauteur de la
canne utilisée ainsi que la position du centre de phase au-dessus

de la base de I'antenne.
Avec une NAP et une canne de 2 m, I'écran doit étre complété de
la fagon suivante :

Vérifier que pour une NAP
«0.036 m » (valeur d’offset) est bien affiché dans
ce champ sinon corriger pour qu’il en soit ainsi

———Hauteur d4'antenne—
HAF H.'ertlcale
8.036n8
2.836n ' 2
— BRI
Hauteur d’antenne résultante Entrer la hauteur
(déduite dcsddoF;n)écs entrées a de la canne ici
roie

Noter que d’autres méthodes de mesure existent (voir page 5-6).

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes peuvent étre
utilisées dans ce contexte :
. pour valider la valeur de la hauteur d’antenne

Touche A : pour choisir le type d’antenne utilisé (NAP, DGU
ou autre)

Touche ClIr : pour ré-initialiser les valeurs d’offset et la mé-
thode de mesure aux choix par défaut.
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Menu Outils

} Menu Outils

Se reporter a la page 7-14. &
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Scénarios de travail
Scénario N 1 : Levé

4. Scénarios de travail

Scénario N°1 : Levé

C’est la fagon la plus simple d'utiliser le mobile. Une fois dans la zone de
travail, il suffit de se rendre sur les points intéressants et d’enregistrer leurs
positions, sans se préoccuper d’'une liste de points pré-définis.

>Quvrir un job Ouvrir un Job et un Fichier |

>Quvrir un fichier

—f >Lever v
Ecran Fonction associée :
de levé U: Incertitude

Procédure Express Procédure détaillée
(sans vérification de la solution) (avec vérification de la solution

y avant sauvegarde)

ﬁ Calcule & affiche
v la position

Calcule et sauvegarde
F3 directement la position F3 Sauvegarde la position
dans le fichier résultats

dans le fichier résultats
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Scénario N 2 : Implantation

Scénario N°2 : Implantation

Ce scénario vous guide sur les points planifiés par KISS (points cible ou
référence) dans le but de matérialiser leurs emplacements sur le terrain, et
de calculer et enregistrer leurs positions pour contréle ultérieur par KISS.

>Quvrir un job
>Quvrir un fichier

Ouvrir un job et un fichier

v Fonctions secondaires associées :
>Implanter ou i .
i Lo O: Implanter avec déport
>Points de référence o .
Ecran pour relever des points inaccessibles
liste de points S: Rechercher un point
(Points planifiés dans V: Visualiser les coordonnées d’un point
le job ouvert) C: Créer un point
L: Créer une ligne

D: Calculer une distance

A: Calculer une surface

Del: Annuler I’enregistrement du point
N: Chercher le « point suivant »

ﬂ P: Configurer le « point suivant »
G: Choisir quel géocode afficher
M: Visualiser les points en 2D
¢ v F: Appliquer un filtre sur la liste de points
. - Inverser les axes
Ecri.ms N: Montrer le Nord
de Guidage Clr: Initialiser le guidage
PgUp: Zoom +
Point suivant “OK" PgDn: Zoom —
A: Utiliser point précis pour guidage
ﬁ R: Utiliser point temps réel pour guidage
v |
Ecran Fonction associée :
de levé U: Incertitude

Sauvegarde la position
dans le fichier résultats
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Scénario N 3 : Levé d'une trajectoire

Scénario N°3 : Levé d’une trajectoire

Une trajectoire peut étre levée dans I'un des deux modes suivants :

- Mode Distance : lors du déplacement le long de la trajectoire, le
mobile enregistrera votre position courante tous les x métres,
ceci tant que le mobile continuera de fonctionner dans ce mode.

- Mode Temps : lors du déplacement le long de la trajectoire, le
mobile enregistrera votre position courante tous les x secondes,
ceci tant que le mobile continuera de fonctionner dans ce mode.

Dans les deux cas, et a tout moment pendant le levé de la trajectoire, vous
serez autorisé a enregistrer n'importe quel point. Ce point fera également
partie de 'ensemble des points constituant la trajectoire.

>QOuvrir un job
>Ouvrir un fichier

r Distance/temps

'f F3: Démarrer le levé
>Trajecto S: Arréter le levé
Ecran P: Pause

Trajecto R: Reprendre le levé

F3: Enregistrer un point

\ B: Avec/sans bip sonore

. 2 F3 Démarre le levé de trajectoire ;
Tous points sauvegardés

= = les points sont ensuite enregistrés
dans le fichier résultats tous les x métres ou toutes les x
secondes.

Chaque nouvel appui sur cette
touche enregistrera un point
supplémentaire.

Ouvrir un job et un fichier |

( Début de trajectoire

( =23 Enregistrement manuel.

Tous les autres points sont
enregistrés
automatiquement tous les x
gtres ou X secondes
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Scénarios de travail
Scénario N 4 : Levé sur un profil

Scénario N°4 : Levé sur un profil

Dans ce scénario, vous étes guidé(e) le long d’un profil. En fait, un profil
est une suite de points que vous avez préalablement choisie et organisée
dans un certain ordre (tout type de point peut étre utilisé, c’est-a-dire points
référence, cible ou résultat). La ligne droite reliant deux points consécutifs
faisant partie du profil est appelée segment.

Depuis I'écran de guidage « profil », les opérations suivantes sont auto-
risées :

- leveé d’un point

- Levé d’'une trajectoire en mode Distance ou Temps

- Sélection manuelle du segment précédent ou suivant.

Avec KISS, il n'est pas possible de créer un profil en tant que tel. Par
contre, vous pouvez anticiper la création d’'un profil en créant des points
avec des noms appropriés (c’est-a-dire produisant une liste de points dans
'ordre désiré lorsque ces points sont triés par ordre alphabétique) et en
attribuant le méme géocode a tous ces points.

Puis, avec I'Interface Utilisateur, vous pourrez facilement retrouver ces
points par la commande « Rechercher » —en précisant le critere qui
convient sur le géocode— de telle sorte que vous puissiez utiliser la liste de
points résultante directement en tant que profil.

Un job ne peut contenir qu’un seul profil.
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Scénarios de travail
Scénario N 4 : Levé sur un profil

Scénario N°4 :

>Ouvrir un job
>Ouvrir un fichier| Ouvrir un Job et un Fichier |

v Fonctions secondaires associées :
'P Ecran I: Insérer un point dans le profil
>Profil de définition h F: Insérer une série de points dans le profil
de profil Del: Retirer le point sélectionné de la liste
ClIr: Retirer tous les points de la liste
S: Rechercher un point dans la liste

V: Visualiser les coordonnées d’un point
N: Chercher le « point suivant »

P: Configurer le « point suivant »
ﬂ G: Choisir quel géocode afficher
M: Visualiser les points en 2D
Fonctions secondaires associées :
D: Trajectoire en mode distance
2Er Y T: Trajectoi de t I_
h : Trajectoire en mode temps
de gu“fi_fge h T : Segment suivant
profi d : Segment précédent

Clr: Initialiser le guidage
1

Ecran Fonction associée :
de levé U: Incertitude

F3 Sauvegarde la position v
dans le fichier résultats

Voir scénario N°3
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Scénarios de travail
Scénario N 5 : Utilisation des points résultat comme points planifiés

Scénario N°5 : Utilisation des points résultat comme
points planifiés

Tous les points levés peuvent étre ré-utilisés comme des points planifiés
dans le seul but de permettre a I'opérateur de revenir physiquement sur ces
points (aucun levé de points autorisé dans ce scénario de travail).

>Quvrir un job
>Quvrir un fichier

Ouvrir un job et un fichier |

|
— v

n >Points résultats Ecran liste des résultats
mmml (Montre tous les points du ‘

fichier résultats, y compris
ceux appartenant aux
trajectoires)

Fonctions secondaires associées :

Rechercher un point

: Visualiser les coordonnées d’un point

: Créer un point

: Créer une ligne

: Calculer une distance

: Calculer une surface

: Chercher le « point suivant »

: Configurer le « point suivant »
G: Choisir quel géocode afficher
M: Visualiser les points en 2D

F: Appliquer un filtre sur la liste de points

NZpooa<ey

. - Inverser les axes
Ecr?ns N: Montrer le Nord
de guidage Clr: Initialiser le guidage
PgUp: Zoom +
“OK” PgDn: Zoom —

A: Utiliser point précis pour guidage
R: Utiliser point temps réel pour guidage
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Scénario N 6 : Calcul d’une grille locale

Scénario N°6 : Calcul d’une grille locale

Voir également page 5-33.

>Ouvrir un job Ouvrir un Job et un Fichier ‘
>Quvrir un fichier

. . v Fonctions secondaires associées :
> Points de référence Ecran Liste Aucune si pas de projection utilisée.
des points Sinon, idem Scénario N°2

T
X : Calcul de la grille locale s

(A utiliser aprés levé du dernier point
de référence nécessaire au calcul)

) de référence

Sélection du

Rolint de Ecran de levé Fonction associée :
refgrence et calcul U : Incertitude .
suivant d’une solution

T |

Sauvegarde la
position dans le

fichier résultats

v

Ecrans des Avant calcul de grille :
paramétres de Indiquer quels sont les
grille h paramétres de grille a déterminer.
é‘ (Grille encore Aprés calcul de grille:
A far N " Sélectionner “Oui” pour
des leatee o) travailler sur la grille locale.

Touche C
Touche

Esc Ecran dersélection Fonctiop§ associées : ]
des points de :ile[izgfﬁ;ou pas le point
péference V: Aprés calcul des paramétres
de la grille, visualiser les
ﬂ Calcule les résultats du point sélectionné
paramétres de R : Permet de revenir a la lise de
grille points de référence s
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Scénario N 7 : Calcul d’'une correction locale d’altitude

Scénario N°7 : Calcul d’une correction locale

d’altitude

Voir également page 5-3

3.

>Ouvrir un fichier

>Ouvrir un job ‘ Ouvrir un Job et un Fichier ‘

\ 4

'F > Points de référence

Ecran Liste
des points
de référence

0

Sélection du

o,

Fonctions secondaires associées :

Aucune si pas de projection utilisée.

Sinon, idem Scénario N°2

.
Z : Calcul de correction

(A utiliser aprés levé du dernier point

de référence nécessaire au calcul)

point de
référence
suivant

Ecran de levé
et calcul
d’une solution

Sauvegarde la
position dans le

fichier résultats

Fonction associée :
U : Incertitude

v

Ecrans des
paramétres de

a correction locale
(Correction encore
désélectée: “Non”)

Touche C
Touche

Apreés calcul de correction :
Sélectionner “Oui” pour
travailler avec la correction
locale d’altitude.

Ecran de sélection

des points de
référence

ﬂ Calcule les
paramétres de

correction

Fonctions associées :

sélectionné

points de référence =

U: Utiliser ou pas le point

V: Aprés calcul des paramétres
de la correction, visualiser les
résultats du point sélectionné

R : Permet de revenir a la lise de
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Scénarios de travail
Scénario N 8 : Implantation en sismique

Scénario N°8 : Implantation en sismique

Ce scénario vous guide sur les points planifiés par SISS (points cible) dans
le but de matérialiser leurs emplacements sur le terrain, et de calculer et
enregistrer leurs positions pour contréle ultérieur par SISS.

>Quvrir un job
>Quvrir un fichier

Ouvrir un job et un fichier

_P >Implanter v
Fonctions secondaires associées :
S: Rechercher un point
A Ecran A V: Visualiser les coordonnées d’un point
liste de points N: Chercher le « point suivant »
P: Configurer le « point suivant »
M: Visualiser les points en 2D

Q . - Inverser les axes
Yes: Lever un point
;I, v Clr: Initialiser le guidage

PgUp: Zoom +
Ecrans PgDn: Zoom —
de Guidage “ A: Utiliser point précis pour guidage
R: Utiliser point temps réel pour guidage
“OK" L : Offset longitudinal
T : Offset transversal
C : Remise a 0 des offsets

Point suivant

v |
Ecran Fonction associée :
de levé U: Incertitude ——Jp Permet de visualiser le
paramétre « Cercle de
validité » qui affiche le
Sauvegarde la position rayon du cercle de
dans le fichier résultats validité (en sismique
3D) ou la demi-largeur

du couloir de validité
(en sismique 2D)

A tout moment en cours de guidage, avant d’entrer dans la zone de validité
du point sur lequel on est guidé, il est également possible de lever un point
quelconque (accés direct a I'écran de levé par appui sur E28).

THALES 4-9



Scénarios de travail

Scénario N 9 : Enregistrement immédiat de données brutes avec palmtop

Scénario N°9 : Enregistrement immédiat de

données brutes avec palmtop

‘ Insérer une PC Card dans le lecteur du boitier récepteur ‘

./

la mise sous tension du boitier récepteur)

Appuyer sur @ pour mettre le palmtop sous tension (provoque

Sélectionner

4-10

‘ A Pinvite DOS (C:\>), taper « T » puis Q ‘

v

‘ Choisir « Mobile » ou « Station » puis Q ‘

v

Pour afficher le menu principal a I’écran

Y

: >Données brutes

Ecran

données brutes Définir :

Nom de fichier
Cadence d’enregistrement
Hauteur d’antenne

F3 Pour démarrer
I’enregistrement

pour accéder a I’écran Marqueur, puis :

(R pour marquer un événement court

puis F3 pour marquer un événement long

S Pour arréter
I’enregistrement
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Scénario N 10 : Enregistrement programmeé de données brutes

Scénario N°10 : Enregistrement programmé de
données brutes

‘ Insérer une PC Card dans le lecteur du boitier récepteur ‘

Appuyer sur pour mettre le palmtop sous tension
(provoque la mise sous tension du récepteur)

‘ A P’invite DOS (C:\>), taper « T » puis Q ‘

v

‘ Choisir « Mobile » ou « Station » puisa ‘

é Pour afficher le menu principal a I’écran

Sélectionner @ >Antenne

v

Ecran
Hauteur d'antenne

v

Définir hauteur d’antenne

Sélectionner >Sessions

Définir une ou plusieurs sessions.
Pour chaque session:
Heure de début, heure de fin
Nom de fichier d’enregistrement
« Oui » pour enregistrement

Ecran =
Sessions pour sauvegarder la défini-

tion de la session

S éventuellement pour arréter
les sessions en cours Définir aussi:
Mode d’alimentation
Répétition ou non des sessions

Ordre d’exécution
v Cadence d’enregistrement

F3 Pour démarrer le
déroulement des sessions
H
.

S Pour arréter le déroulement
des sessions
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Scénarios de travail
Scénario N 11 : Enregistrement immédiat de données brutes sans palmtop

Scénario N°11 : Enregistrement immédiat de
données brutes sans palmtop

@ Pour mettre le
récepteur sous tension

v

Insérer une PC Card dans le lecteur du boitier récepteur

v

AppUI SUT POUSSOIT  e—
sous logement PC Card pour demander un
enregistrement : le voyant ci-dessous se
met a clignoter :

Puis fermer le rabat de protection du
lecteur PC Card. Le voyant reste allumé :
I’enregistrement est en cours
]

Pour mettre fin a I’enregistrement, ouvrir le

rabat de protection du lecteur PC Card (le
voyant clignote) et ré-appuyer sur le poussoir

(le voyant s’éteint : fin de I’enregistrement)
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Résumé des échanges « terrain-bureau »

Résumé des échanges « terrain-bureau »

3S Pack

- MOdUIe Fichier JOB
Progiciel KISS :

|

Tools>Geoids :: 3
4I,Fic_hier Géoide é\gj
N [@

\Qbﬂ‘

Tools>Geoids

Modules de Import Module
post-traitement KISS ou <
(Kinematic, SISS N
Rapid Static, etc.)
Fichier @
Modules de données PC Card
post-traitement brutes
(Kinematic, N
Rapid Static, etc.
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Introduction

5. Bases de fonctionnement

Cette section regroupe toutes les notions théoriques qu’il est bon de
connaitre pour pouvoir utiliser au mieux votre matériel de la série 6500 ou

6300.

Introduction

o Synoptique du systéme temps réel

La station est caractérisée par :
. Un numéro d’identification
. Une fréquence autorisée d’émission UHF

. Type de données transmises (LRK/KART ou RTCM) GPS
GPS i] La station génére
des données de
Station correction qu’elle

transmet au mobile

Liaison radio UHF via U-LINK
(U-LINK) / ‘

4

Mobile ? Palmtop /// Xo, Yo, Zo
Ligngd’é,l;ase
Gg;qﬁ’é 50 km en
-~~~ mode LRK)
. * Le mobile calcule sa position

i en LRK (L1/L2) ou KART (L1).
_:' (Autres modes possibles : EDGPS,
: | DGPS/WDGPS, EGNOS ou GPS Naturel)
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o Sessions, mode d’alimentation et enregistrement de
données brutes

e Tout matériel de la série 6500 et 6300 peut fonctionner sous contrdle de
« sessions ».

Une session est simplement un intervalle de temps pendant lequel on veut
que le matériel soit sous tension et en fonctionnement. Le reste du temps, il
est en veille (mode « standby »). Il est possible de programmer jusqu'a 8
sessions différentes dans un récepteur.

¢ De méme, tout matériel, qu’il soit station ou mobile, peut enregistrer des
données brutes dés lors que le logiciel « Recording » est présent (toujours
vrai pour la série 6500, option pour le 6301 MG).

La combinaison de sessions et d’enregistrement de données brutes est
possible : I'enregistrement de données brutes peut étre obtenu manuel-
lement (vous contrélez vous-méme les heures de début et de fin d’en-
registrement), ou automatiquement par le biais de sessions.

e Un autre parameétre fondamental lié aux sessions est le mode d’alimen-
tation. Il existe deux modes d’alimentation possibles :

- Le mode d’alimentation manuel : vous conservez le contrdle total
de l'alimentation du boitier récepteur, indépendamment des
sessions en cours, s’il y en a.

- Le mode d’alimentation automatique : I'alimentation du boitier
récepteur est sous contrdle des sessions programmeées. Le
récepteur est mis sous tension automatiquement quelques
minutes avant le début de session, et mis hors-tension aussitot la
session terminée.

En pratique, vous ferez les choix suivants, en fonction de la destination de
votre matériel (station ou mobile) :

- Station, temps réel : par le biais de sessions, vous pouvez obte-
nir de la station qu’elle soit sous tension uniquement sur des
périodes de temps planifiées (sur une base journaliére ou non),
ceci permettant d’économiser les batteries alimentant la station
(ce mode de fonctionnement nécessite I'utilisation du mode
d’'alimentation Automatique).
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- Station, post-traitement : méme approche qu’en temps réel pour
les sessions, excepté que vous devrez en plus programmer
I'enregistrement de données brutes pendant les sessions,
comme cela est exigé par la méthode de travail utilisée.

- Mobile, temps réel : I'utilisation de sessions n’est pas d’un grand
intérét a priori.

- Mobile, post-traitement : la fonction enregistrement de données
brutes peut étre mise en ceuvre soit manuellement, soit par le

biais de sessions. La premiere méthode est cependant plus
souple que la deuxiéme.

Avant de faire quoi que ce soit au niveau des sessions, vous devez savoir
que :

- Sivous ne changez rien, le récepteur fonctionnera de fagon
permanente, entre le moment ou vous le mettez sous tension
jusqu’au moment ou vous couper son alimentation
manuellement.

-l est possible de modifier les paramétres relatifs aux sessions
seulement a partir du moment ou I'exécution des sessions est
invalidée.
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a Marqueurs

Les marqueurs sont des étiquettes placées a I'intérieur d’'un enregistrement
de données brutes pour repérer des instants particuliers au cours de cet en-
registrement, instants qui présentent pour vous un intérét particulier. En fait,
la création d’'un marqueur consiste a insérer un bloc de données spécifique
dans le fichier d’enregistrement.

Il existe deux types de marqueurs :

- Le marqueur court : il suffit d’appuyer sur la touche F3 a l'instant

tm qui vous intéresse pour créer le marqueur.

tm
} Temps

v
v

Marqueur créé

Par exemple, ce type de marqueur permettra a 3S Pack de
calculer une solution de position pour cet instant précis de
I'enregistrement.

- Le marqueur long : Permet de « couvrir » une période
d’observation quelconque. Appuyer d’abord sur la touche A pour
indiquer le début, puis F3 pour indiquer la fin de cette période.

Début Fin

Durée
4{ d’observation b% Temps
Appuyer sur

Appuyer sur A

Marqueur créé

Par exemple, ce type de marqueur permettra a 3S Pack de
calculer une position moyenne sur cette période.
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Fichier Notes

C’est un fichier texte indépendant du job en cours. Il peut étre utilisé pour
compiler tous commentaires et remarques au cours des opérations sur le
terrain. Le fichier comporte une ou plusieurs notes, qu’il est possible de
créer a tout moment, lorsque cela s’avére nécessaire. Ce fichier s’appelle
note.txt. Les notes peuvent étre rajoutées dans ce fichier quel que soit
I'environnement du palmtop (en autonome, ou connecté a un mobile ou une
station).

A chaque fois que vous créez une note, le texte correspondant est placé en
fin de fichier, apres le texte de la note créée précédemment. Chaque note
est formatée de la fagon suivante :

1: Date

2: Heure

3: Nom du job en cours

4: Contenu de la note (texte), 150 caractéres maximum.

L’accés au contenu du fichier Notes est simplement obtenu par appui sur
Shift+F1 depuis n’'importe quel endroit du programme de [I'Interface
Utilisateur. De plus, depuis les fonctions Distance et Surface, vous pouvez
formater directement une nouvelle note contenant les informations
calculées dans ces deux contextes.

Aprés appui sur Shift+F1, le palmtop liste les notes présentes dans le fi-
chier.
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0 Mesure de la hauteur d’antenne GPS au-dessus du sol

Les systémes de la série 6500 et 6300 ont besoin de connaitre avec préci-
sion la hauteur exacte, au-dessus du sol, du centre de phase (CP) de
I'antenne GPS utilisée. L’interface Utilisateur propose trois méthodes diffé-
rentes pour mesurer et entrer cette hauteur :

- Oblique : vous devez relever la mesure donnée par le métre a ruban
utilisé comme indiqué ci-dessous. Ce type de mesure n’est possible
gu’avec la NAP ou certains autres types d’antenne.

- Verticale : vous devez simplement mesurer la distance verticale entre
le sol et une partie de I'antenne dont on connait la distance (ou offset)
par rapport au centre de phase

- Hauteur : vous devez mesurer directement la hauteur vraie entre cen-
tre de phase et sol, ce qui suppose que I'emplacement du centre de
phase soit matérialisé sur I'antenne

De ces trois méthodes, choisir celle qui convient le mieux au type d’antenne
utilisée et selon que vous étes a la station et au mobile.

Avec I'antenne NAP, sont proposées par défaut la méthode OBLIQUE a la
station, et la méthode VERTICALE au mobile (accompagnée pour cette
deuxiéme méthode de la bonne valeur d'offset —0.036 m— entre le centre
de phase et la base de I'antenne).

Tous les cas typiques de programmation de hauteur d’antenne sont donnés
ci-dessous pour la station et le mobile, en fonction de la méthode choisie et
du type d’antenne utilisé.

Oblique
CP.
ﬁ Rfj Station avec NAP
Bras de mesure —— Hauteur 4’ antenne—
Insérer le (a insérer sous HAP Moblique|d
crochet du Pantenne) «;\
ruban dans le . . 1.665n I(J_'JI
bras de me- Lire la mesure 1. 538n|
sure, le donnée ici par le =
dérouler , métre a ruban et Station avec certains autres types d’antenne
jusqu’au sol et Dentrer directement |rHauteur d’ an te.:'l(;'lbel -
bien le tendre dans le palmtop utre ique|@
J _-{ {
1.953n 8.147n),,
ERrsImh
Métre & ruban -

ST E-%E- i)
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Introduction
Station avec NAP Mobile avec NAP sur canne 2 m
i ——Hauteur d'antenne——— g [—
Verticale NP M ticaleln Wﬂauteur d anl—tl.'eenrnteicale
CP. s A p— v
6 9
@ 1.662n 8.812n105| | 5 g3gm 8.836n %
Esrnh BRI
~ -
Station avec autre antenne Mobile avec DGU sur canne 2 m
[———Hauteur d"antenne————| [——Hauteur d" antenne————
fAutre Herticale|d DGL _J Hlerticale|f)
[
Mesurer et entrer 1.780n 8'958“2 2.845n 8845"2
cette hauteur -!E‘m- ml:m-
(hauteur instrument)
Mobile avec autre antenne sur canne 2 m
———Hauteur 4" antenne———
Autre I*Uertlcale@
5
2.858n 8.858nm),
ERLID.
L}

Noter que I’offset proposé par défaut pour la NAPOOx est différent suivant que
I’on est au mobile (offset=3,6 cm) ou a la station (offset=1,2 cm).

En effet, a la station, il est plus facile de mesurer la distance verticale entre sol et
face supérieure du plan de masse de I’antenne, ce qui porte le centre de phase 1,2
cm au-dessus de ce repére.

Au mobile par contre, il est plus logique de rentrer la hauteur de la canne utilisée
et donc de définir comme offset la distance entre la base de I’adaptateur 5/8’ et le
centre de phase, cette distance étant connue et égale a 3,6 cm.

Hauteur
CP.,
) Station avec NAP
@ ———Hauteur 4°antenne——|
NAP rHauteur|a
= s
?
1.688n |ﬂ_3|
-
Station avec autre antenne
Mesurer et entrer Inutre Hauteur 4 antepun:uteur 8
cette hauteur - n
(hauteur vraie) 7
1.698nm ltJ__JI
-
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Bases de fonctionnement

Station

Station

o Modes de fonctionnement

Fondamentalement, une station peut fonctionner selon deux modes

différents :

Le mode Emission (par radio UHF U-LINK, ou autre), mode de
fonctionnement normal pour une station 650x SK, mode dans le-
quel les données utiles sont transmises aux utilisateurs via la
radio. Ce mode est incompatible avec les stations 650x SP.

Le mode Position moyenne, dans lequel on demande a la station
de fournir, au bout d’un certain temps, une solution de position
pour son propre site d’installation, en effectuant la moyenne de
toutes les solutions de position en GPS naturel collectées sur
cette période de temps. Ce mode de fonctionnement ne doit étre
utilisé que si la position de la station est inconnue ou insuffisam-
ment connue. Il doit étre validé pour une période de temps
suffisante (voir tableau ci-dessous). Puis le résultat de ce calcul
doit étre défini comme étant la position de la station au moment
ou on s’appréte a faire fonctionner la station en mode Emission.

Temps de fonction- Incertitude estimée sur les coordonnées de la
nement en mode station au bout de ce temps
Position moyenne Sans SA Avec SA
10 min < 10 métres 50 métres
30 min 7 métres 30 métres
1 heure 5 metres 20 métres
12 heures 2 metres 5 to 10 metres
24 heures < 2 métres < 5 métres

L’utilisation de la position moyenne comme position de référence
de la station ne permet pas de travailler en absolu, la précision

de cette position étant insuffisante comparée a la précision

intrinséque du systeme.

Dans ce cas, on ne peut donc travailler qu’en relatif, c’est-a-dire
que la précision centimétrique en LRK ou KART par exemple
existe bien si on compare les coordonnées des points étudiés

entre elles, mais pas de maniere absolue pour chaque point pris
individuellement, I'incertitude existant sur la position de la station
étant reportée systématiquement sur tous les points étudiés.

THALES
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Station

o Utilisation simultanée de plusieurs stations 650x SK

THALES

Plusieurs stations 650x SK peuvent étre utilisées simultanément sur la
méme fréquence UHF pour couvrir une zone de travail.

Suivant la position du mobile dans cette zone, vous utiliserez la station a
portée du mobile présentant le meilleur niveau de réception, et ignorerez
toutes les autres.

Pour permettre le fonctionnement en multi-stations, vous devez utiliser les
paramétres Cadence et Créneau sur I'écran Emetteur UHF (voir page 2-9)
dans chacune des stations concernées. Le principe est comme suit :

Le parametre Cadence (6 secondes max.) représente l'intervalle
de temps élémentaire nécessaire a '’émission de corrections par
chacune des stations, les stations émettant les unes apreés les
autres. Il faut donc allouer la méme valeur de Cadence a

TOUTES les stations.

Le parameétre Créneau indique la seconde a l'intérieur du cycle
(défini par la cadence) a partir de laquelle la station est autorisée
a émettre. Il faut donc allouer un parametre Créneau différent
pour chaque station. Le cycle d’émission étant synchrone au
temps GPS dans toutes les stations, il n'y aura pas de
chevauchement d’émission. Exemple de réseau multi-stations :

Id. station=24

Cadence=4 1d. station=21
Créncau=4 Cadence=4
\/x é Créneau=1
Mobilc
1d. station=23 N\ 1d. station=22
Cadence=4 Cadence=4
Créneau=3 Créneau=2

Cadence=4 dans toutes les stations

Créneau=1 : Station 21 émet
Créneau=2 : Station 22 émet
Créneau=3 : Station 23 émet
Créneau=4 : Station 24 émet
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Mobile

Mobile

o Mode de calcul utilisé au mobile

Le mode de calcul de position suivant doit normalement étre sélectionné
dans le mobile, suivant le type de systéme utilisé:

Systéme Mode de calc@ul a utiliser
temps réel (voir page 3-64 | \/\E>Mode de calcul)
6502 MK-6502 SK LRK
6501 MK-6501 SK KART
6301 MG WADGPS

La source de données différentielles suivante doit normalement étre
utilisée, suivant le mode de calcul a utiliser et la configuration matérielle de
votre systéme temps réel:

Source de données
Mode de calcul différentielles utilisée

GPS Naturel Pas de Diff

DGPS, EDGPS, KART, LRK | Récepteur UHF U-LINK (1)
DGPS, EDGPS, KART, LRK | Récepteur RTCM ou GSM (2)
WADGPS WAAS EGNOS

(1) Fourniture standard.
(2) Récepteur externe, pas dans la fourniture standard. GSM en option.
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Mobile
Le tableau ci-dessous résume les caractéristiques opérationnelles des diffé-
rents modes de calcul de position possibles.
P Domaine | Cadence de
Mode de Type de Initialisation Précision d’utilisation | sortiedu | Latence
calcul traitement 1) N
(2) point
GPS | GPSnaturel | Immédiate métrique sans SA, | 20Hzmax.
décamétrique avec SA (illimitée)
Différentiel, e L
traitement code - sub-mérique :
DGPS t ' | Immédiate 50 cm + 2 ppm en X-Y 1000 km 20Hzmax. | <5ms
mono-fréquence
1m+4ppmenZ
(L1)
Différentiel,
WADGPS tranemep t code, Immédiate <2 métres 2000 km 20Hzmax. | <5ms
(3) mono-fréquence
(L1)
Différentiel, quelques
EDGPS traitement Immédiate 20cm * 2 ppm centainesde | 20Hzmax. | <5ms
phase, mono- en X-Y-Z k
. m
fréquence (L1)
KART précis :
Cinématique, 0,5¢cm +0,5 ppm (X-Y) 12km 1Hz 1s
traitement 1om+1ppmenZ
KART phase, mono- 5 minutes
fréquer’me (L) KART temps réel :
1cm+0,5 ppm (X-Y) 12 km 20Hzmax. | <5ms
2cm+1ppmenZ
L LRK précis :
Cinématique, 0,5cm + 0,5 ppm (X-Y) 40km 1Hz 1s
traitement 1cm+1ppmenZ
LRK phase, bi- 30 secondes
fréquence LRK temps réel :
(L1L2) 1cm+0,5 ppm (en X-Y) 40 km 20Hzmax. | <5ms
2cm+1ppmenZ

(1) Conditions de mesure : a 15, 5 SVs regus, PDOP< 4, conditions ionosphériques normales,

environnement multi-trajets correct, réception continue des données différentielles. Les valeurs

indiquées en ppm se référent a la longueur de la ligne de base (distance station-mobile).
(2) Distance séparant I'utilisateur de la source des données différentielles (sauf WADGPS).
(3) Dans ce mode de calcul, des données sont regues, par I'antenne GPS, de satellites géostationnaires
(EGNOS en Europe, WAAS aux Etats Unis d’Amérique, MSAS en Asie). Ces données comprennent des
pseudo distances d'un a plusieurs satellites géostationnaires (qui complétent le jeu de pseudo-distances
GPS habituels que le systéme utilise pour le calcul du point), des messages d'intégrité qui peuvent
déclencher des alarmes en quelques secondes, et des jeux de corrections différentielles type WADGPS.

THALES
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Mobile

o Modes d’initialisation en KART/LRK

Au début d'un travail, vous pouvez utiliser un des modes suivants pour
initialiser le mobile :

OTF : Le calcul de position démarrera sans se référer
a un point initial (OTF est le sigle anglais pour
« On The Fly », ce qui signifie « au vol »). OTF
est le mode d’initialisation par défaut.

En cours de travall, s’il y a perte de la phase, le
mode OTF sera sélectionné automatiquement
pour ré-initialiser le mobile, quel que soit le
mode que vous avez choisi au départ.

Statique : Le calcul de position démarrera en considérant
qu’au début du travail, le mobile est maintenu
immobile pendant la durée d'initialisation.

Z fixé : Le calcul de position démarrera en considérant
que la coordonnée Z de la position est cons-
tante pendant la durée d'initialisation.

Point : Le calcul de position démarrera en considérant
que le mobile se trouve sur le point spécifié au
moment de l'initialisation.

Pour fixer ce paramétre, voir page 3-64.
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Mobile

o Processus de calcul et d’enregistrement

Excepté sur une trajectoire pour laquelle le levé est systématiquement
immédiat, le levé d’un point (calcul+enregistrement) s’effectue en 2 étapes :

- Dans une premiére étape, vous demandez a votre équipement
de calculer la position sur laquelle vous étes.

La phase de calcul peut inclure un calcul de moyenne si vous
avez décidé qu’il devait en étre ainsi. Cet aspect particulier du
calcul de position repose sur le paramétre “Nombre de mesures”
sur I'écran de leveé :

- Si Nombre de mesures=1, il n’y aura pas de calcul de
moyenne. La premiére solution calculée sera celle
affichée et proposée pour enregistrement. C’est la fagon
la plus rapide de travailler.

- Si Nombre de mesures=n (>1), la solution proposée pour
enregistrement résulte d’'un calcul de moyenne opéré sur
les n solutions demandées, acquises depuis la demande
de calcul. De toute évidence, avec cette méthode, le
temps de calcul est plus long, mais la précision du point
est encore meilleure.

En fin de calcul, le systeme affiche donc une solution de position
avec quelques informations permettant de juger de sa qualité.

- Dans une seconde étape, aprés évaluation de la qualité de la
solution, vous pouvez décider de la sauvegarder ou non.

Nombre de mesures

ﬁ calcule (effectue la
moyenne) & affiche la

nosition
sauvegarde la position
dans le fichier résultats

A noter qu’en levé de points (scénario N°1), il est possible de
court-circuiter la phase de vérification de la solution en appuyant
directement sur F3. Ceci permet de calculer et de sauvegarder la
position en une seule opération.
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Mobile

o Point levé et point de guidage (ou point précis et point
temps réel) en mode LRK

Le systeme calcule deux types de solution de position en mode LRK :

- Une solution précise dite « A » pour Accurate (= précis en
anglais), a une cadence d’acquisition de 1 seconde, avec un
retard de 1 seconde

- une solution temps réel extrapolée dite « R » pour Real time
(=temps réel en anglais), @ une cadence d’acquisition de 500 milli
secondes

A chaque fois qu’un point est levé, le systéme enregistre systématiquement
la solution précise.

Lors de I'implantation de points planifiés, vous pouvez cependant choisir
d’utiliser la solution temps réel pour vous guider sur les points, plutét que la
solution précise.

Ce choix peut étre fait si vous souhaitez travailler plus vite, avec une
précision de guidage moindre.

Si vous faites ce choix, n'oubliez pas que c’est toujours la solution précise
qui est enregistrée (la plus récente), méme si les instructions de guidage
sur I'écran sont déduites de la solution temps réel.

Pour choisir le type de point utilisé sur les écrans de guidage, appuyer sur
la touche A (pour « précis ») ou la touche R (pour « temps réel »). Voir
page 3-10 pour voir comment ce choix apparait a I'écran.
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Jobs et fichiers

Jobs : Toutes les instructions nécessaires a I'exécution d’une étude sont
contenues dans un fichier job (*.JOB). Les données collectées pendant un
job donné sont rangées dans un méme fichier résultats.

Fichiers : Pour exécuter un job, il faut créer un ou plusieurs fichiers. Ces
fichiers ne sont pas des fichiers dans le sens informatique du terme, mais
apparaissent en fait comme des en-tétes dans le fichier résultats du job.
Nom par défaut d’un fichier : mmddhhmm (mois jour heures minutes).

03120900
03121100
03121400
03121600
03121700

*JOB

Fichier
résultats

Au cours de I'exécution d’un job, la notion de fichier permet de ne visualiser
que les résultats propres a ce fichier, ce qui se traduit par une liste de
résultats plus courte, donc plus lisible.

Plus tard, KISS vous permettra de retrouver juste les données dont vous
avez besoin simplement en précisant le nom de fichier pour lequel ces
données ont été enregistrées.

Mobile
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5 Bases de fonctionnement
Mobile

o Cercle de validité & incertitudes

La notion de cercle de validité est introduite dans l'implantation de points
planifiés pour fournir au mobile une référence a partir de laquelle il peut

savoir a quel moment une solution valide pour la cible peut étre calculée et
enregistrée.

Comme illustré ci-dessous, le cercle de validité est centré sur la cible.

Cercle de validité

/

Cible

Lorsque vous entrez dans le cercle de validité d'une cible, I'interface
Utilisateur vous informe de cet événement en affichant le message « OK »
a I'écran. Ce message restera affiché a I'écran pendant toute la phase de

calcul et d’enregistrement de la position tant que vous restez a l'intérieur
des limites du cercle.

Pour définir le rayon du cercle de validité, sélectionner I'écran d’Incertitude
(voir page 3-48).
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Mobile

o GDOP

Ce parameétre est représentatif de la répartition spatiale des satellites GPS
vus de votre antenne GPS.

Plus le GDOP est faible, plus la répartition des satellites dans I'espace est
bonne et plus on peut prétendre a un point GPS de qualité,
indépendamment du mode de calcul utilisé.

By
/e
4 @OQ

iVotre antenne GPS iVotre antenne GPS

Bonne répartition Répartition médiocre
des satellites dans ’espace des satellites dans I’espace
GDOP excellent GDOP médiocre

(0<GDOP<5) (GDOP>5)

Pour afficher le GDOP calculé lors du dernier calcul de point effectué, voir
page 3-67.
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Mobile

0 Levé en déport

Si vous savez, ou si vous vous apercevez en cours de déplacement, qu'il
n'est pas possible d'atteindre un point —soit parce qu’il est impossible
physiquement de l'atteindre, soit parce que les conditions de réception ne
seront probablement pas bonnes sur ce point — utiliser une des trois
méthodes ci-aprés pour lever ce point.

Attention ! Tous les points support (P1, P2 et éventuellement P3 et P4)
que vous léverez pendant une procédure de déport resteront indéfiniment
valides. Ceci permet en effet d’accélérer le levé d’'une série de points P
basé sur les mémes points support.

Pour cette raison, lorsque vous ferez de nouveau appel a une procédure de
déport, si les points support ne sont plus les bons, ne pas oublier d’effacer
les solutions rattachées a ces points avant de démarrer la procédure de
déport.

Le choix d’'une méthode plutét que d’'une autre dépend de la faisabilité du
levé des points support, chaque méthode proposant une géométrie
différente.
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Déport linéaire en levé

Grace a cette technique, la position du point cible inaccessible (P) sera
déduite précisément de deux autres points (P1 et P2) situés a proximité,
correctement levés et tous deux alignés avec la cible.

Tout d'abord, I'opérateur choisira librement deux points sur le terrain (P1 et
P2) alignés avec le point P.

Aprés mesure —par d’autres moyens— d’une des distances séparant P1
ou P2 de P, il faudra entrer cette distance dans le champ correspondant,
distance a partir de laquelle le mobile déduira la position de P.

P2-P1
P2

\

Les distances indiquées ci-dessus sont les distances horizontales entre
points P, P1 et P2.

Le systeme déterminera l'altitude de P a partir des altitudes de P1 et P2 par
interpolation ou extrapolation linéaire :

z

X

ZP2, mesurée S
ZP2, extrapolée

P
ZP1, mesurée ) >T< T
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Déport latéral en levé

Grace a cette technique, la position du point cible inaccessible (P) sera
déduite précisément de deux autres points (P1 et P2) situés a proximité,
correctement levés et formant un triangle avec P.

Tout d'abord, I'opérateur choisira librement deux points sur le terrain (P1 et
P2) formant un triangle régulier avec le point P (idéalement le triangle
équilatéral donne la meilleure précision du point de vue géométrique).

P1 P1

P2 P2

Aprés mesure —par d’autres moyens—des distances séparant P1 et P2 de
P, il faudra entrer successivement ces distances dans les champs
correspondants au moment du levé de ces points. Il faudra également
indiquer de quel cbété (a droite ou a gauche) se situe P par rapport au
segment orienté P2P1.

Comme précédemment, les distances indiquées ci-dessus sont les
distances horizontales entre points P, P1 et P2. Le systéme déterminera
l'altitude de P & partir des altitudes de P1 et P2 par interpolation ou
extrapolation linéaire sur la droite P1P2.

>§<Pl

P
P I}

>§<P2

ZP=7P’
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Déport par intersection en levé

Grace a cette technique, la position du point inaccessible (P) sera déduite
précisément de deux paires de points (P1,P2) et (P3,P4) définissant deux
droites se coupant en P.

Tout d'abord, I'opérateur définira librement sur le terrain les 2 paires de
points de telle sorte que les droites engendrées se coupent en P.

Puis l'opérateur lévera successivement les 4 points P1, P2, P3 et P4.
L'intérét de cette méthode repose sur le fait qu'il n'y a rien a@ mesurer sur le
terrain. Il faut cependant s'assurer de l'alignement de P1 et P2 avec P d'une
part, et de P3 et P4 avec P d'autre part.

>§ >< P4

Le systéme déterminera l'altitude de P en effectuant une moyenne des 2
valeurs d’extra ou d’interpolation calculées sur les droites P1P2 et P3P4,
ces 2 valeurs étant chacune calculées suivant le principe décrit
précédemment pour le déport linéaire.
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o Implantation par déport

Si vous savez, ou si vous vous apercevez en cours de guidage vers un
point cible, qu'il n'est pas possible d'atteindre ce point —soit parce qu'il est
impossible physiquement de l'atteindre, soit parce que les conditions de
réception ne seront probablement pas bonnes sur ce point — utiliser une
des deux méthodes ci-aprés pour implanter ce point.

Attention ! Tous les points support (P1, P2) que vous léverez pendant une
procédure de déport resteront indéfiniment valides. Ceci permet en effet
d’accélérer le levé d’'une série de points P (non-planifiés) basé sur les
mémes points support.

Pour cette raison, lorsque vous ferez de nouveau appel a une procédure de
déport, si les points support ne sont plus les bons, ne pas oublier d’effacer
les solutions rattachées a ces points avant de démarrer la procédure de
déport.

Le choix d’'une méthode plutdt que I'autre dépend de la faisabilité du levé
des points support, chaque méthode proposant une géométrie différente.
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Implantation par déport linéaire

Grace a cette technique, la position du point cible inaccessible (P) sera
déduite précisément de deux autres points (P1 et P2) situés a proximité,
correctement levés et tous deux alignés avec la cible.

Tout d'abord, I'opérateur choisira librement et levera le premier point (P1),
permettant ainsi au mobile de définir la direction de la droite passant par P.

Puis le mobile guidera I'opérateur sur I'autre point (P2) de fagon a ce que ce
point soit aligné avec les deux autres. L'opérateur pourra alors lever P2.

En conséquence, le mobile pourra fournir les distances séparant P1 et P2
de la cible.

Enfin, par l'utilisation de moyens autres (un simple métre a ruban par
exemple), l'opérateur pourra ensuite retrouver précisément la cible en
mesurant I'une des distances (ou les deux) séparant P1 ou P2 de cette
cible.

Les distances calculées sont des distances horizontales. Le systéme dé-
terminera I'altitude de P par interpolation des altitudes de P1 et P2 (voir
page 5-19).
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Implantation par déport latéral

Grace a cette technique, la position du point cible inaccessible (P) sera
déduite précisément de deux autres points (P1 et P2) situés a proximité,
correctement levés et formant un triangle avec P.

Tout d'abord, I'opérateur choisira librement et Ievera le premier point (P1),
permettant ainsi au mobile de calculer la distance séparant ce point de P.

Puis l'opérateur choisira librement I'autre point P2, en gardant a I'esprit que
P1 et P2 doivent former un triangle régulier avec la position présumée de P
(idéalement le triangle équilatéral donne la meilleure précision du point de
vue géométrique). L'opérateur lévera également le point P2 permettant
ainsi au mobile de calculer la distance séparant ce point de P.

En conséquence, le mobile pourra indiquer de quel cété se situe P (a droite
ou a gauche) par rapport au segment orienté P2P1.

Enfin, par utilisation de moyens autres (un simple métre a ruban),
I'opérateur pourra ensuite retrouver précisément la cible en mesurant les
distances séparant P1 et P2 de cette cible, par tracé de deux arcs de cercle
au sol dont l'intersection (vers la droite ou vers la gauche) sera trés
précisément la position de P.

P1 P1

P2 P2

Les distances calculées sont des distances horizontales. Le systéme dé-
terminera l'altitude de P par interpolation linéaire sur la droite P1P2 (voir
page 5-20).
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0 Méthodes de création de points

Au cours de votre travail, il peut étre intéressant de créer de nouveaux
points, soit en entrant leurs coordonnées au clavier, soit en demandant au
mobile de les déduire géométriquement de points référence ou cible conte-
nus dans le job, voire de points résultat existants.

Cing méthodes géométriques différentes sont proposées pour la création de
points, comme expliqué ci-dessous :

1. Création d’un point 2D (E, N) par translation mathématique :

Le point P créé par cette méthode est situé sur une droite perpendiculaire a
une autre droite passant par un point donné (P1).

La direction de la droite incluant P1 est déduite soit d’'un azimut donné, soit
du fait que cette droite doit également passer par un autre point donné P2.

Le mobile a aussi besoin d’une distance orthogonale (Dist. ortho), et d’'une
distance longitudinale (Dist. linéaire) pour pouvoir créer le point P, comme
illustré ci-dessous :

Dist.
linéaire

Dist. ortho | "’><\/\

Dist.
Az linéaire

Dist. ortho

2. Création d’un point a I'intersection de deux droites

Le point P créé grace a cette méthode est situé a l'intersection de 2 droites.
Chaque droite est définie soit par un point (P1 / P3) et 'azimut de la droite,
soit par deux points (P1 & P2 / P3 & P4).

P3 & P4
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3. Création d’un point a I'intersection de deux droites perpendiculaires

Le point P créé grace a cette méthode est situé sur une droite passant par
un point P3, perpendiculaire & une autre droite dont la direction est définie
soit par un point (P1) et I'azimut de la droite, soit par deux points (P1 et P2).

>< 23< >< P1 & P2 >< P3

4. Création de points a I'intersection de deux cercles

Les deux points qui peuvent étre créés par le biais de cette méthode sont
les points d’intersection de deux cercles dont les centres sont P1 et P2. Le
rayon de chaque cercle doit étre défini. Pour distinguer les deux points
d’intersection, on utilise la convention suivante : En supposant un
observateur situé sur le vecteur P1P2 et orienté dans la méme direction,
alors le point situé a droite de P1P2 est Pr, le point situé a gauche est P/.

P/, Point a gauche

Pr, Point a droite

Lors de I'appui sur F3 pour créer les deux points, I'Interface Utilisateur vous
demandera si vous souhaitez créer les deux points, ou seulement l'un
d’entre eux.
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5. Création de points a I'intersection d’un cercle et d’une droite

Les deux points qui peuvent étre créés par le biais de cette méthode sont
les points d’intersection d’'un cercle dont le centre est P3, et d’une droite
définie par un point (P1) et I'azimut de la droite, ou par deux points (P1 et
P2). Le rayon du cercle doit étre défini.

Il n’y a aucune possibilité de distinguer les deux points sinon en consultant
leurs coordonnées.

Lors de I'appui sur F3 pour créer les deux points, I'lnterface Utilisateur vous
demandera si vous souhaitez créer les deux points, ou seulement I'un
d’entre eux.
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o Création d’une droite paralléle a une direction donnée

Au cours de votre travail, il peut étre intéressant de créer des droites
paralléles a une direction donnée par des points cible ou référence
contenus dans le job, voire par des points résultat existants.

La droite créée avec cette fonction sera composée d’'une série de n points
placés a intervalles réguliers sur la droite. La droite sera paralléle a une
direction que vous devez spécifier (droite de référence).

La direction de la droite de référence est déduite soit d’'un point P1 et
I'azimut sur ce point, soit de deux points P1 et P2.

En fait, le premier point sur cette droite occupera la méme position que si
vous étiez en train de créer ce point par la méthode de translation
mathématique (il sera situé sur une droite perpendiculaire a la droite de
référence a une distance d2 de cette droite).
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Calcul de distance

Au cours de votre travail, il peut étre intéressant de mesurer des distances
entre certains éléments de votre étude (points, droites, plans). Trois types
de mesure de distance sont proposeés :

1. Mesure de la distance entre deux points quelconques :

Le premier point (P1) impliqué dans la mesure est systématiquement le
point sélectionné avant d’accéder a cette fonction.

Le second point (P2) est par défaut votre position actuelle si aucun point P2
n‘est sélectionné, ou tout autre point que vous sélectionnez.

Le résultat du calcul peut étre sauvegardé sous forme de note.

A H
P2
PN S
Dist. verticale
|Elévation 37
./,’A,zimut Distance |
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2. Mesure de la distance entre un point et une droite :

Le premier point (P) impliqué dans la mesure est systématiquement le point
sélectionné avant d’accéder a cette fonction.

La droite est définie soit par un point (P1) et un azimut, soit par deux points

(P1 et P2).

Le résultat du calcul peut étre sauvegardé sous forme de note.

H

A

Droite

i Dist. verticale

N Distance -~ ’

Dist. horizontale

«
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3. Mesure de la distance entre un point et un plan :

Le premier point (P) impliqué dans la mesure est systématiquement le point
sélectionné avant d’accéder a cette fonction.

Le plan est défini par 3 points (P1, P2, P3).

Le résultat du calcul peut étre sauvegardé sous forme de note.

Distance,

Dist. verticale
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o Calcul de la surface et du périmétre d’un polygone

Cette fonction permet de calculer la surface engendrée par des points que
vous spécifiez. La surface est définie en prenant en compte I'ordre dans le-
quel vous sélectionnez les points. Si un point d'intersection se produit dans
le périmétre engendré, la surface calculée est égale a la différence des
deux surfaces engendrées (en valeur absolue) :

Le systéme calculera Le systéme calculera
la surface de “A” | A-B |

La liste des points impliqués dans le calcul d’'une surface est établie de la
méme fagon que celle de points constituant un profil (voir page 4-4).
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o Détermination fine du systéme de coordonnées utilisé

Lorsque la zone de travail inclut des points de référence dont les
coordonnées sont connues trés précisément dans la géodésie qui doit étre
utilisée, et que d'autre part certains parameétres de cette géodésie sont mal
connus, vous pouvez, par relevé de ces points de référence sur le terrain,
calculer les parameétres mal connus de cette géodésie.

Ce type de calcul peut étre réalisé soit par le mobile, soit, lorsque vous
serez de retour au bureau, par le module KISS de 3S Pack. Se reporter au
Manuel de Référence 3S Pack, module KISS, pour les problémes de choix
de géodésie.

Lorsque vous levez un point, fondamentalement le mobile calcule les
coordonnées de ce point sur le WGS84. Ensuite des transformations de
coordonnées sont effectuées pour convertir les coordonnées WGS84 en
coordonnées exprimées dans le datum et la projection chaisis.

Si on admet que, d'une part les coordonnées "théoriques" d'un point de
référence exprimées dans une géodésie partiellement connue sont
absolument justes, et que d'autre part les coordonnées WGS84 de ce
méme point relevées sur le terrain sont totalement dépourvues d'erreurs, on
peut demander au mobile de recalculer la géodésie utilisée de telle sorte
que la conversion des coordonnées WGS84 dans cette nouvelle géodésie
produise finalement les coordonnées "théoriques du point" de référence.

Le mobile peut ainsi effectuer deux types de calcul :

- calcul d’'une grille locale (voir scénario N°6). Des points de
référence 2D ou 3D sont nécessaires pour ce calcul

- calcul d’'une correction locale d’altitude (voir scénario N°7). Des
points de référence 1D, 2D ou 3D sont nécessaires pour ce
calcul.

Un troisiéme type de calcul est possible a partir de points de référence
relevés par le mobile. Le but de ce calcul, qui ne peut étre fait qu'avec
KISS, consiste a recalculer les datum shifts du systeme utilisé (s'il est
standard).
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o Grille locale

Une grille locale peut étre choisie comme systéme horizontal de
coordonnées pour un job. Une grille locale est définie en référence a la
projection utilisée, par le biais des paramétres suivants :

Est0, Nord0O : Coordonnées du point central autour duquel est
effectuée la rotation de grille par rapport a la projection
utilisée. Coordonnées exprimées dans cette projection

AEst, ANord : Ecarts Est, Nord du point central de la grille locale par
rapport a la projection

[ : Angle de rotation
k : Facteur d’échelle.

0 Modes de calcul de I’altitude

Suivant les choix faits avec KISS au moment de la préparation d'un job,
toute altitude déterminée par le mobile sera le résultat d'un des quatre
calculs décrits dans les pages suivantes. Les paramétres traités dans ces
calculs sont :

Altitudeygsss - Altitude calculée par le mobile sur le WGS84

Altitudegypsorse : Altitude calculée par le mobile par rapport a I'ellipsoide
utilisé
MSL;cpsp : Correction a appliquer a l'altitude d’aprés le modéle de
géoide ICD200

MSLg..ive : Correction a appliquer a I'altitude d’aprés le géoide
choisi

AH : Correction locale appliquée a l'altitude

Henne © Hauteur de I'antenne GPS par rapport au sol.

Voir page 5-39 pour plus de détails sur le parametre AH.
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1. Altitude au-dessus du modéle ICD200
L’équation suivante est utilisée pour le calcul d’altitude :
Altitude:AltitudeWG584 - MSL[CD200 —AH — Hantenne ‘
Ecran d’altimétrie correspondant au mobile :
Sans correction locale (4AH=0) Ou avec correction locale (4H=0)
ﬁCorrdectwn 4’ altltude ﬁCorrdectwn 4’ altltude
18501 e l_l1 18501 e l_l1
Geolde »Non & Geolde kHon 0
Correction ¥Hon |18 Correction Fouijle
fAntenne 2.845n ﬁ fAntenne 2.845n ﬁ
[ [
H antenne H antenne
AltitudeW(;584 Point étudié AltitudeWGSM
Correction
Y- —%@‘E Sol AH Y- \ e Tocale
A 0] e
“ICD200 “1CD200
MSLicp200 MSLicp200
WGS84 WGS84
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2. Altitude au-dessus de l'ellipsoide WGS84

L’équation suivante est utilisée pour le calcul d’altitude :

Altitude=Altitudeycssy — AH — H y0nne

Ecran d’altimétrie correspondant au mobile :

Sans correction locale (4AH=0)

Ou avec correction locale (4H=0)

——Correction d’alti tude

El 1 18501de
oh

Geolde HHon \'\
Correction rNon|18
Antenne 2'845“ﬂ

-

Hantenne
Point étudié Altitude WGSS4

T =

Altitude Sol

WGS84

——Correction d’ altltude
Elllxsolde
on
Geoide #Hon J\
Correction Oui |18
fAntenne 2.345Mﬁ
-
Hantenne
Point étudié Altitudeygsss
o Correction
AH '5\' “locale
T Sl
Altitude
2
WGS84
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3. Altitude au-dessus de I'ellipsoide choisi

L’équation suivante est utilisée pour le calcul d’altitude :

Altitude=Altitude pypoize — AH ~ Hyonne |

Ecran d’altimétrie correspondant au mobile (exemple avec NTF) :

Sans correction locale (4AH=0) Ou avec correction locale (4H=0)
WCorrdectlon d’ altitude WCorrdectlon " altitude:

13501 e :ﬁ?ﬁ' 13501 e on
Geolde »Non |8 Geolde »Non |8
Correction kHon|18 Correction kQui|la
Antenne 2.845n 2 Antenne 2.845n 2

- -
Hanterme Hanterme
Point étudié AltitudeEllipxoi‘de Point étudié AltitudeEllipxoi‘de
/N L A Correction
TR ~locale
. Sol
Altitude ©
Altitude
Ellipsoide Ellipsoide

THALES

5-37



5 Bases de fonctionnement
Mobile

4. Altitude au-dessus du géoide choisi

L’équation suivante est utilisée pour le calcul d’altitude :

Altitude:Altitudelfllipwi'de - MSLG éoide — AH — Hantenne ‘

Ecran d’altimétrie correspondant au mobile (exemple avec NTF) :

Sans correction locale (4H=0)

Ou avec correction locale (4H=0)

———Correction d'altitude: ——Correction d"altitude-
Elllssmde on Elllssmde A
Géolde #Oul A Géolde b0 |
Correction kHon (18 Correction FOuila
Antenne 2.845nﬂ Antenne B45n*
- -
Hanterme Hanterme
AltitudeEllipsoide Point étudié AltitudeEllipxoi‘de
Altitude Altitude
Correction
AH Y FToe
X A ocale
" Géoide " Géoide
MSLGéoi'de MSLGéoi'de
Ellipsoide Ellipsoide
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o Correction locale d’altitude AH

THALES

L’expression de la correction locale (4H) est comme suit :

| AH=H0+DGX(G — G0) +DLX(L—L0) |

Avec :
HO

DL

: Altitude moyenne au point local spécifié (L0, G0)
DG :

G :
GO

Gradient de la longitude
Longitude WGS84 du point étudié
Latitude WGS84 du point local ou I'altitude= H0O

. Gradient de latitude
L :
L0 :

Latitude WGS84 du point étudié
Longitude WGS84 du point local ou I'altitude= H0

C’est en fait I'équation d’un plan (z=ay+bx+c)

Suivant le systéeme de coordonnés choisi pour un job, une correction li-
néaire peut étre utilisée ou pas. Si elle est utilisée, soit elle a été
entiérement définie dans KISS, auquel cas il n’'y a rien d’autre a faire que de
faire le job, ou bien la correction n’est pas connue précisément, auquel cas

vous devrez d’abord affiner les différents coefficients dans I'expression de
AH par le biais du scénario N°7 (voir page 4-8). &

5-39



5 Bases de fonctionnement
Mobile

5-40 THALES



Travail de bureau avec KISS
Préparation des opérations terrain

6. Travail de bureau avec KISS

La préparation d’'un travail, puis le déchargement ultérieur des résultats
terrain de ce travail s’effectuent a l'aide de KISS, un des modules du
progiciel 3S Pack de THALES Navigation.

Dans cette section, nous ne décrirons que les phases principales du travail
a effectuer au bureau avec ce module.

Le progiciel 3S Pack, et la clé de protection nécessaire a son utilisation,
sont supposés étre correctement installés.

Pour plus de détails sur l'installation de 3S Pack et sur I'utilisation de KISS,
se reporter au manuel correspondant (Manuel de Référence 3S Pack, N° réf
0311366).

Préparation des opérations terrain

Au cours de cette phase, KISS est utilisé pour préparer un projet décrivant
le travail a effectuer.

o Création d’un projet

Aprés avoir lancé KISS sur votre PC, procéder comme suit :

- Dans la barre d'outils, cliquer sur EI ou, dans la barre de
menu, sélectionner File puis New, ou encore double-cliquer sur
I'icbne suivante dans la fenétre Projects :

Project
Wizard
- Commencer par définir votre projet en complétant la boite de
dialogue Project Wizard-Welcome qui apparait.
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Project Entrer le nom du projet
Region Entrer le nom de la région (facultatif)
Center Easting Entrer la coordonnée Est du point central
Center Northing Entrer la coordonnée Nord du point central

Scale Choisir une valeur prédéfinie dans la liste
proposée ou taper directement une autre valeur
Distances in Choisir 'unité de distance dans la liste proposée
(meters, US feet ou imperial feet)
Angles In Choisir I'unité d'angle dans la liste proposée
(degrees ou grades)
Boite Notes Ajouter tout commentaire ou recommandation

que vous souhaitez associer a ce projet
(facultatif).

3. Puis, cliquer sur le bouton Next>.

4. Compléter la boite de dialogue Project Wizard-Horizontal
System. Dans les cas habituels, il suffit de sélectionner une
projection parmi celles proposées (la liste montre toutes les
projections définies dans la base de données de 3S Pack.

Si vous ne savez pas quelle projection utiliser, sélectionner
<Unknown> (inconnue). En conséquence, KISS associera
automatiquement un datum inconnu (ON DATUM : <Unknown>).
Vous pouvez cependant changer ce parametre si vous
connaissez le datum.

Le cas inverse est également possible : vous pouvez choisir une
projection connue et laisser le datum inconnu (<Unknown>).

Toutes les combinaisons sont donc possibles. Cependant les cas
les plus typiques sont : “projection et datum connus” ou
“projection et datum inconnus”.

Lorsque vous sélectionnez un datum ou une projection, en fait
vous le chargez de la base de données de 3S Pack. Tous les
parameétres de cette projection ou de ce datum apparaissent
dans la boite de dialogue.

Si nécessaire, vous pouvez ajuster les valeurs de certains de ces
parameétres. Si vous le faites, nous vous recommandons de
changer également le nom de la projection ou du datum (les
zones PROJECTION et ON DATUM sont également éditables).
De cette fagon, vous n'oublierez pas que vous avez déduit votre
systéme vertical ou horizontal d'un systéme standard.

THALES



Travail de bureau avec KISS
Préparation des opérations terrain

IMPORTANT! Ce nouveau systéme sera simplement stocké
dans votre projet, pas dans la base de données de 3S Pack!

Les différents parameétres définissant une projection et un datum
sont décrits ci-dessous.

PROJECTION

Boite listant toutes les projections stockées dans la base
de données de 3S Pack. Sélectionner le nom de la
projection a utiliser. Le reste de la boite est alors mis a
jour pour se conformer a votre sélection. Cette boite
fonctionne également comme une zone dans laquelle on
peut taper directement au clavier (voir ci-dessus)

Proj Kind Dans cette boite, sélectionner le type de
projection a utiliser. En général, ce
parameétre s'ajuste automatiquement aprées
sélection d'un nom de PROJECTION ci-
dessus

False East. Coordonnée Est du centre de projection

False North. Coordonnée Nord du centre de projection

Central Merid. Longitude du centre de projection

Central Lat. Latitude du centre de projection (excepté
pour 2P Lambert)

Scale Facteur d'échelle (excepté pour 2P Lambert)

North Lat. Latitude du 1er parallele (2P Lambert)

Ref. Lat. Latitude du centre de projection (2P
Lambert)

South Lat. Latitude du 2eme parallele (2P Lambert)

Skew Azimut de la ligne initiale (Rect Skew Ortho
et Skew Ortho)
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ON DATUM Boite listant tous les datums stockés dans la base de
données de 3S Pack. Sélectionner le nom de datum a
utiliser. Le reste de la boite de dialogue est alors mis a
jour pour se conformer a votre sélection. Cette boite
fonctionne également comme une zone dans laquelle on
peut taper directement au clavier (voir ci-dessus)

K
Dx

Dy
Dz

A
1/F
Rx

Ry

Rz

Facteur d'échelle

Ecart X par rapport a I'ellipsoide (valeur
signée en m)

Ecart Y par rapport a I'ellipsoide (valeur
signée en m)

Ecart Z par rapport a I'ellipsoide (valeur
signée en m)

Demi-grand axe de I'ellipsoide, en m
Inverse de l'aplatissement (ellipsoide)

Rotation autour de I'axe X de I'ellipsoide
(en secondes)
Rotation autour de I'axe Y de I'ellipsoide
(en secondes)

Rotation autour de I'axe Z de I'ellipsoide
(en secondes)

5. Sivous devez utiliser une grille locale, entrer les parametres

suivants :

Bouton

WITH LOCAL GRID Non coché : pas de grille locale
Coché : entrer les paramétres de la grille :

EO
NoO
K
DE
DN
Beta

Coordonnée Est de I'origine
Coordonnée Nord de I'origine
Facteur d'échelle

Delta Est

Delta Nord

Angle de rotation

6. Puis, cliquer sur le bouton Next>.
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7. Compléter la boite de dialogue Project Wizard-Vertical System

qui s'affiche. Dans cette boite, préciser si les points relevés de-
vront étre exprimés par rapport a un géoide ou un datum
(WGS84, ou celui que vous sélectionnez pour le projet). Pour uti-
lisations spéciales dans cette boite, voir ci-dessous.

HEIGHT
EXPRESSED
ON Choisir une référence sur laquelle les altitudes des points
étudiés seront exprimées.

Si vous cochez le bouton GEOID, la référence peut étre
le modéle ICD200 ou tout autre modéle local disponible
sur votre systéme (RAF98, EGM96, etc. ; ce peut étre le
modeéle complet, ou simplement un extrait correspondant
a la zone géographique dans laquelle vous devez
travailler).

Si vous cochez le bouton DATUM, la référence ne peut
étre que le datum utilisé dans le systeme horizontal, ou
bien le WGS84 (choix de ce parameétre également a
proximité).

Bouton
WITH LOCAL

CORRECTION... Cocher ce bouton s'il est nécessaire d'appliquer des

corrections a la référence choisie (sinon ne pas le
cocher) :

dH Ecart vertical entre le systéeme vertical et
le WGS84 a l'origine

Gl Gain en latitude (un coefficient)

Gg Gain en longitude (un coefficient)

L0 Latitude de l'origine

GO0 Longitude de l'origine

Avant de terminer la définition du nouveau projet, il est toujours

possible de revenir sur les onglets précédents en cliquant sur le
bouton <Back au cas ou des modifications seraient nécessaires
sur ces onglets. Puis cliquer sur le bouton Next> pour revenir a

I'affichage du bouton Finish.

Lorsque vous étes d'accord avec la définition du projet, cliquer sur
le bouton Finish. KISS crée alors le nouveau projet. Une carte de
la région de travail apparait alors dans la fenétre KISS. Dans le
méme temps, le projet est sauvegardé dans le répertoire KIS.
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9. Passer a la définition du projet en tant que tel :

- Placer vos points de référence sur la carte (voir
page 6-7)

- Placer vos points cible sur la carte (voir page 6-
8)

- Ecrire le ou les jobs sur le palmtop (voir page
6-11).

o Terminologie utilisée
Le terme “cible” (target) est utilisé dans deux contextes différents :

1. Pour désigner un point dont I'emplacement est connu en théorie
et que I'on se propose de matérialiser sur le terrain. Dans ce cas
le terme “cible” (target) est toujours associé au terme “point” (—
point cible)

2. Pour désigner la position théorique (en opposition a celle relevée
sur le terrain) d'un point quelconque, qu'il soit point cible ou point
de référence. Dans ce cas, le terme "cible" est utilisé seul. Les
contextes principaux dans lesquels ce terme apparait avec ce
sens sont :

- Dans l'onglet General de n'importe quelle boite de
dialogue décrivant un point de référence

- Dans l'onglet General tab de n'importe quelle boite de
dialogue décrivant un point cible

- Dans le menu Edit, les commandes Import Target et
Export Target.
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o Placement de points de référence sur la carte

THALES

Votre projet étant ouvert dans la fenétre KISS, procéder comme suit :

1.

2.

. . A
Dans la barre d'outils, cliquer sur AI ou dans la barre de menu,
sélectionner Draw puis Reference points

a
Déplacer la souris (qui se transforme alors en ) a I'endroit ou
vous voulez créer un nouveau point de référence.

Dans la partie basse de la fenétre, la barre d'état vous aide a
positionner précisément ce point en indiquant a tout instant les
coordonnées exactes de la souris a l'intérieur de la fenétre :

| 300801462 [198717.123 ML

Lorsque la souris est positionnée a I'emplacement désiré, cliquer
sur le bouton gauche de la souris. Une boite de dialogue
apparait dans laquelle vous devez compléter la définition du
point :

Name Conserver le nom par défaut ou en taper un autre
au clavier

Code 1... code 4 Facultatif. Entrer un géocode ou en choisir un a
partir de chacune des listes disponibles. La liste
des géocodes possibles est celle que vous
définissez dans la boite de dialogue KISS
Options, onglet General

Noter que si vous placez la souris sur la fleche
donnant accés a la liste, la signification du
géocode sélectionné apparaitra en info-bulles
(aprés environ une seconde).

Boutons
Target/Result/Error A ce stade, seul le bouton Target (cible) est
coché puisqu'il n'y a pas encore eu de relevés
effectués sur le terrain.

Boutons E N H lIs définissent le type du point de référence. Trois
types sont possibles :
Point 1D : Obtenu en cochant le bouton H
et en décochant les deux autres.

Point 2D : Obtenu en décochant le bouton
H et en cochant I'un des deux autres. Les
boutons E et N sont alors cochés.

Point 3D : Obtenu en cochant le bouton H
et n'importe quel des deux autres. Les trois
boutons se retrouvent alors cochés.
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Boites texte E N H Coordonnées connues du point de référence,
résultant du seul clic de la souris sur la carte. Si
vous modifiez E ou N, I'icbne apparaitra a un en-
droit différent de la ou vous avez cliqué. Toute
modification dans ces boites doit étre compatible
avec le type de point sélectionné (1D, 2D, 3D)
(voir boutons E N H juste au-dessus).

Zone Notes : Rentrer tout commentaire ou recommandation
que vous souhaitez associer a ce point
(facultatif).

4. Lorsque la définition est compléte, cliquer sur le bouton OK. La
boite de dialogue disparait de I'écran et une nouvelle icéne
"Point de référence" apparait alors sur la carte a I'endroit défini :

Hefenlann:e 1

5. Créer d'autres points de référence si nécessaire selon la méme
procédure. Ne pas oublier de sauvegarder le projet de temps a
autre en cliquant sur 8 gans la barre d'outils.

o Placement de points cible sur la carte

Votre projet étant toujours ouvert dans la fenétre KISS, procéder comme
suit :

1. Dans la barre d'outils, cliquer sur il ou dans la barre de menu,
sélectionner Draw puis Target points.

2. Déplacer la souris (qui se transforme alors en P ) a I'endroit ou
vous voulez créer un nouveau point cible.

Dans la partie basse de la fenétre, la barre d'état vous aide a
positionner précisément ce point en indiquant a tout instant les
coordonnées exactes de la souris a l'intérieur de la fenétre :

| 300801462 [198717.123 ML

6'8 THALES



THALES

3.

Travail de bureau avec KISS
Préparation des opérations terrain

Lorsque la souris est positionnée a I'emplacement désiré, cliquer
sur le bouton gauche de la souris. Une icone "Point cible" appa-
rait alors sur la carte :

Taljet 1

Un nom par défaut, de la forme "Target nn", est alloué a ce point.
"nn" est le numéro d'ordre de création du point (nn=1 si c'est le
1er point créé, nn=2 si c'est le second, etc.).

Caractéristiques d'un point cible que vous venez de placer sur la

carte :

4.

5.

Boutons Target/Result/Error A ce stade, seul le bouton Target est coché

Dans la barre d'outils, cliquer sur El ou dans la barre de menu,
sélectionner Draw puis Select.

Double-cliquer sur l'icdne correspondant au point cible dont vous
voulez visualiser les caractéristiques. Une boite de dialogue
apparait montrant les caractéristiques de ce point. A ce stade, la
boite de dialogue ne comporte qu'un seul onglet (onglet General).

Name  Conserver le nom par défaut ou en taper un autre
au clavier

Code 1...code 4  Facultatif. Entrer un géocode ou en choisir un a
partir de chacune des listes disponibles. La liste
des géocodes possibles est celle que vous
définissez dans la boite de dialogue KISS
Options, onglet General

Noter que si vous placez la souris sur la fleche
donnant acces a la liste, la signification du
géocode sélectionné apparaitra en info-bulles

puisqu'il n'y a pas encore eu de relevés.

Boutons EN H lIs définissent le type du point cible. Deux types
sont possibles :

Point 2D : Obtenu simplement en
décochant le bouton H.

Point 3D : Obtenu simplement en cochant
le bouton H.
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Préparation des opérations terrain

a

Boites texte EN H Coordonnées prévues pour le point cible, résul-
tant du seul clic de la souris sur la carte. Si vous
modifiez E ou N, l'icbne apparaitra a un endroit
différent de la ou vous avez cliqué. Toute modifi-
cation dans ces boites doit étre compatible avec
le type de point sélectionné (1D, 2D) (voir bou-
tons E N H juste au-dessus).

Zone Notes : Rentrer commentaire ou recommandation a
associer a ce point (facultatif).

Vue “Target” (a droite)  La “cible” (I'emplacement planifié) est
représentée au centre d'un cercle orienté dont le
rayon correspond au paramétre Acceptable
deviation between target and surveyed
coordinates (écart toléré entre coordonnées de
la cible et celles relevées sur le terrain). Ce
parameétre est défini dans I'onglet General des
options de KISS.

6. Créer d'autres points cible si nécessaire selon la méme
procédure. Ne pas oublier de sauvegarder le projet de temps a
autre en cliquant sur 8 gans la barre d'outils.

Import de points depuis un fichier

Si les points a étudier ont déja été saisis dans un logiciel autre, au format
DXF, vous pouvez les importer directement dans KISS, qui les placera
correctement sur la carte, comme si vous les aviez saisis vous-méme. Pour
importer des points dans le projet ouvert dans KISS :

- Dans le menu Edit, sélectionner la commande Import Targets.

- Dans la boite de dialogue Import Target Positions qui s’affiche,
sélectionner, dans la boite Mode, I'option Import From File.

- Cliquer sur le bouton Add, indiquer le ou les fichiers de points a
importer et cliquer sur Open

- Dans la zone Default Object, indiquer si les points importés sont
des points cible ou des points de référence (ils ne peuvent étre
que tout I'un ou tout l'autre)

- Dans la zone Format, indiquer le format du fichier

- Cliquer sur le bouton Go pour démarrer I'import des points. En fin
d’'import, la carte sera redimensionnée pour montrer tous les
points importés.
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Transfert de jobs vers le palmtop mobile

Transfert de jobs vers le palmtop mobile

Avant premier transfert d’'un job sur le palmtop du mobile, effectuer les
opérations suivantes :

1. Sélectionner 'onglet Tools>Options>Transfer.
2. Dans la zone Hardware :

- Cocher le bouton correspondant au type de systeme que
vous utilisez (un 6301 MG ou 650x)

- Si votre ordinateur de bureau est équipé d’un lecteur « PC
card », dans le champ PC card drive:, indiquer
I'emplacement de ce lecteur, c’est-a-dire, le nom de ce
lecteur (exemple : “G:\")

- Dans le champ PC port to HUSKY:, indiquer le port utilisé
sur cet ordinateur pour communiquer avec le Husky.

3. Définir les autres paramétres affichés dans cette zone (voir
exemple ci-dessous) puis cliquer sur OK.

KISS Dptions
General  Transfer |F|epurl|

—Hardware

[ use a BO0X receiver [obs, results and raw data are stored on & PC card:
€ | use a B30 [or upper) receiver [Jobs and results are stored on the HUSKY)

PC card drive IG:\ J
PC part to HUSEY: ICDM2 'I

¥ Remind me of the procedure before transferiing files to PC card
¥ Remind me of the procedure before transfering files to HUSKY

—When reading results...

1 : If the coordinates of a reference point read from the receiver are different =
from those of the same point in the active project :

" Discard point read from the receiver

" Create a new point in the active pioject

= Replace the initial coordinates with those read from the receiver d

0K I Cancel | Ll |
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Votre projet étant toujours ouvert dans la fenétre KISS, procéder comme
suit :

4. Sivous souhaitez vous limiter a certains points, sélectionner les
icbnes correspondantes. Si ce n'est pas le cas, ne pas faire de
sélection préalable.

5. Dans la barre d'outils, cliquer sur ou, de la barre de menu,
sélectionner Transfer puis Write Job. La boite de dialogue sui-
vante s ‘affiche :

Connect your HUSEY ta your PC: IW =

Type "h'" ar "heom /o2 on the HUSKY

Then press OF when ready |

oK I Cancel

™ Skip this dislog bos if no problem occurs.

Suivre les instructions affichées dans cette boite, a savoir :

- Connecter le Husky sur le port PC indiqué a I'aide d’un cable
de liaison série DB9/DB9

- Mettre le Husky sous tension. A I'invite DOS sur le Husky, ta-
per “h” ou “hcom/c2” puis appuyer sur 2 Le programme de
transfert « Hcom »démarre sur le Husky

- Dans la fenétre KISS, cliquer sur OK (boite ci-dessus).

6. Dans la boite de dialogue Write Job... qui apparait, entrer un nom
pour le fichier qui va étre créé (8 caractéres max.) ou en
sélectionner un dans la liste. Dans ce dernier cas, le fichier
correspondant sera écrasé et remplacé par celui que vous allez

créer.
Write Job To COM2 [%]
Transfer : Azijob: For operator :
& Belected Points |PAT 30000 [Dperator =l
" Remaining Points CERCLEOD
Al Points
Ok
Ir order of : _
ICreation 'l Cancel |
W wiite geocodes file as wel
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7. Préciser le contenu du job en cochant un des boutons suivants :

Selected Points :

(Points sélectionnés) Cette option doit étre

logiqguement choisie si vous avez fait une
sélection préalable de points sur la carte de votre
projet (sinon option grisée)

Remaining Points :

(Points restants) Cocher cette option si vous

voulez que I'opérateur terrain ne traite que les
points qui n'‘ont pas encore été levés sur le ter-
rain (cela suppose qu'une partie du travail a déja
été faite). Pour cette option, il n'est pas néces-
saire d'effectuer une sélection préalable de
points sur la carte du projet

All Points :

(Tous les points) Cocher cette option si vous

voulez écrire tous les points du projet sur le
palmtop.

8. Indiquer I'ordre dans lequel les points doivent étre écrits sur le
palmtop en effectuant une sélection dans la boite suivante :

In Order of

Choisir une des fagons possibles d'organiser les

points dans le job :

Creation
Name

Kind
Geocode 1...4
Point size
Target East.
Target North.
Target Height

9. Dans la boite For Operator, entrer ou sélectionner le nom de
I'opérateur terrain chargé(e) d'effectuer le travail. La liste des
opérateurs connus est définie dans la boite de dialogue Options,

onglet General.

10.

THALES

Date/heure de création des points
Nom des points

Sorte des points (cible, référence)
Selon leurs géocodes

Type de points (1D, 2D, 3D)

Selon la coordonnée Est de la cible
Selon la coordonnée Nord de la cible
Selon la hauteur de la cible

Cliquer sur le bouton OK pour écrire le fichier job sur le palmtop.
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Chargement d’un géoide dans le boitier récepteur

- Depuis le menu Tools de KISS, sélectionner Geoids. Cette
action a pour effet de démarrer le module Geoids.

Dans la fenétre Geoids, sélectionner File>Open et choisir le
géoide que vous souhaitez charger. Cette fonction affiche les
parameétres suivants : nom du géoide, limites géographiques du
geéoide, pas de la grille, taille du fichier, nombre de points.

- Etablir une liaison série entre I'un des ports du PC et, par
exemple, le port A coté boitier récepteur (n'import quel port
RS232 peut étre utilisé coté boitier récepteur). Utiliser un cable
approprié pour cette liaison.

- Dans la fenétre Geoids, sélectionner Transfer>Write. Une boite
de dialogue s’affiche demandant de préciser le port série utilisé
cété PC pour la liaison au bottier.

- Aprés avoir précisé quel est ce port, cliquer sur OK pour
effectuer le transfert du géoide.

Lecture des résultats d’un job

De retour au bureau, aprés connexion du palmtop via la méme liaison série
que celle utilisée précédemment pour écrire des jobs (voir page 6-11), ef-
fectuer les opérations suivantes depuis votre PC :

1. Lancer KISS et ouvrir le projet correspondant au job effectué sur
le terrain

2. Dans la barre d’outils, cliquer sur EI ou sur le menu Transfer,
sélectionner la commande Read Results.... La boite de dialogue
Read Results From... s’affiche.

(Cette action est également possible s'il n’y a aucun projet ouvert dans
KISS, ce qui sera le cas si vous travaillez sur un PC autre que celui qui a
servi a préparer le job.)
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Exemple :

Read Results From COM2
From job
[Job100 [ir3 |

Job102

¥ Read geocades file as well

(Si un projet est ouvert, la boite de dialogue affichera tous les jobs
présents sur le palmtop pour lesquels des résultats existent. S’il n’y a pas
de projet ouvert, TOUS les fichiers JOB seront listés, que des fichiers
résultats existent ou non pour ces jobs.)

3. Dans la boite de dialogue, sélectionner le job que vous venez
d’effectuer. Cliquer sur le bouton OK.
(S’il n’y a pas de projet d’ouvert et que vous sélectionnez un job, ou si le
projet ouvert est incompatible avec ce job, KISS vous demandera de
créer un nouveau projet sur la base du job sélectionné. Si un fichier
résultats existe pour ce job, les résultats de ce job seront récupérés.)

Noter que pendant le transfert du fichier, une conversion de
format est effectuée de binaire 8 SVAR (ASCII).

Une fois les résultats transférés dans KISS, ceux-ci apparaissent
directement sur la carte du projet. Tous les points pour lesquels il
existe des solutions levées sur le terrain sont sélectionnés (voir
Conventions graphiques utilisées en page 6-16).

4. En fin de transfert des résultats, un message d'avertissement
apparaitra a I'écran si des événements particuliers se sont
produits pendant le transfert suivant les transfer options
choisies pour KISS :

@ There are wamings : Would pou like to see log file 7

Mo

Ce message vous propose d'ouvrir le fichier "log" pour connaitre
la nature de ces événements. Si vous cliquez sur le bouton Yes,
le fichier "log" s'ouvrira sous un éditeur de texte de votre PC.

En dehors de ce contexte particulier, il n'est pas possible d'ouvrir
ce fichier si vous restez dans I'environnement de KISS. Si vous
voulez consulter ce fichier a un autre moment, vous devrez
utiliser I'explorateur Windows (le fichier "log" est stocké dans
...\3S Pack\bin sous le nom "kiss.log").
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Interprétation des résultats d’un job

o Conventions graphiques

L L
~ B : 3 : 7 gum - w
Icone ‘é G|.9E Définition
£
>
< |2
N v Point cible
g v Point de référence
7]
1 v | Point levé
Pt
Puo7s] v Point cible, dans la limite d’écart acceptable (vert),
Dq( systéme horizontal connu
Puos] v Point cible, en dehors de la limite d’écart acceptable
PQ (rouge), systéme horizontal connu
Ref1009
a8 v’ | Point de référence, systéme horizontal connu
X
184 v | Point levé, systéme horizontal inconnu
Pt1009
,g( v | Point cible, systéme horizontal inconnu
84
Beac|
§ v Point de référence, systéeme horizontal inconnu
84
%‘ v | Point de référence, apres calcul des datum shifts et
ax validation des résultats du calcul
Ref 2 | Point de référence, aprés calcul d'une grille locale et
validation des résultats du calcul
8 v Point de référence, aprés calcul d’'une correction
e verticale et validation des résultats du calcul

La couleur des icones change lorsque vous les sélectionnez :
- lcone sélectionnée : icbne vert, nom du point sur fond bleu foncé

- lcone non sélectionnée : icdne bleu foncé, nom du point sur fond
jaune.
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0 Solution d'un point implanté sur la position planifiée

Dans la barre d'outils, sélectionner El puis double-cliquer sur ce point (un
point référence ou un point cible). La boite de dialogue qui apparait alors
inclut les informations supplémentaires suivantes, comparé a la méme boite
de dialogue avant les opérations terrain :

Dans I'onglet General

Alors que seul le bouton Target pouvait étre coché avant d'aller sur le
terrain, il est maintenant possible de cocher le bouton Result ou Error :

- Sivous cochez le bouton Result, les coordonnées de la solution
de position relevée sur le terrain apparaitront juste en dessous,
dans les champs E, N et H. Noter que ces coordonnées sont
grisées (pas de modifications possibles)

- Sivous cochez le bouton Error, les composantes de I'écart entre
la position prévue et celle relevée sur le terrain apparaitront juste
en dessous, dans les champs DE, DN et DH. La valeur de Delta
juste en dessous représente le module du vecteur écart.

Cette valeur sera recalculée si vous changez le type du point
((1D, 2D ou 3D pour un point de référence, 2D ou 3D pour un
point cible), ce que vous pouvez facilement faire en cochant ou
décochant les boutons associés avec DE, DN et DH.

- Sur cet onglet, en face des résultats, un diagramme illustre la
solution. Dans les exemples ci-dessous, le rayon du cercle
représente la projection 2D de la consigne d'écart autorisé
(=acceptable deviation).
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6-18

A. Point cible dont la solution est située a l'intérieur du cercle
d' "acceptable deviation" (drapeau vertical et segment de

couleur verte) :

B. Point cible dont la solution est située a I'extérieur du cercle
d' "acceptable deviation" (drapeau vertical et segment de
couleur rouge) :

~

-~

-
3%,

C. Point cible 3D dont la solution est située a I'extérieur du
cercle d' "acceptable deviation" a cause de la composante
verticale de I'écart (drapeau vertical et segment en rouge bien
qu'ils soient a l'intérieur du cercle) :

0

~

-
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Dans 'onglet Details

Travail de bureau avec KISS
Interprétation des résultats d’un job

Ce nouvel onglet (en lecture seulement) contient une description compléte
de la solution de position :

Date
Origin
Operator
Process

Bouton
GNSS

Bouton
DGNSS

THALES

Date & heure du relevé terrain
Nom du job au cours duquel le relevé du point a été fait
Nom de I'opérateur qui a effectué le job

Nom de la méthode de traitement utilisée (LRK A, LRK R,
etc.)

Cocher ce bouton pour afficher les coordonnées WGS84
de la solution de position. Tous les éléments de cette
solution apparaissent alors dans la partie basse de la
boite de dialogue. La définition des composantes
verticales (H84 et DH) sont rappelées de maniére
graphique dans la partie droite de la boite de dialogue

L84, G84, H84 Coordonnées WGS84 de I'antenne
DH Hauteur de I'antenne GPS au dessus
du sol au moment du relevé

Correlation Matrix Composantes de la matrice de

corrélation

Cocher ce bouton pour afficher les coordonnées WGS84
de la station de base impliquée dans le relevé du point.
L'identification et les coordonnées de cette station, telles
gu'elles ont été regues par le mobile via la liaison de
données, apparaissent alors dans la partie basse de la
boite de dialogue. La distance et la direction a la cible
sont illustrées sur le diagramme affiché a droite.

Ce diagramme est représenté avec une échelle de
distance et rappelle I'identification de la station utilisée.

L84, G84, H84 Coordonnées WGS84 de la station
de base, telles qu'elles ont été
regues par le mobile

Baseline Distance mesurée entre le point cible
et la station de base

Correlation Matrix La matrice de corrélation qualifiant la

mesure de ligne de base plutét que
la solution de position seule, cette
matrice est conservée dans la partie
basse de la boite de dialogue, quel
que soit le bouton coché (GNSS ou
DGNSS).




Travail de bureau avec KISS
Interprétation des résultats d'un job

0 Solution d'un point levé quelconque

Idem point relevé a I'emplacement prévu (voir page 6-17) excepté le fait
que l'onglet General ne montre ni cible, ni écart.

0 Solution d'un point implanté par déport

Dans la barre d'outils, sélectionner El puis double-cliquer sur ce point (un
point référence ou un point cible). La boite de dialogue qui apparait alors
inclut les informations supplémentaires suivantes, comparé a la méme boite
de dialogue avant les opérations terrain :

Dans l'onglet General

Alors que seul le bouton Target pouvait étre coché avant d'aller sur le
terrain, il est maintenant possible de cocher le bouton Result ou Error :

- Sivous cochez le bouton Result, les coordonnées de la solution
de position relevée sur le terrain apparaitront juste en dessous,
dans les champs E, N et H. Noter que ces coordonnées sont
grisées (pas de modifications possibles)

- Sivous cochez le bouton Error, les composantes de I'écart entre
la position prévue et celle relevée sur le terrain apparaitront juste
en dessous, dans les champs DE, DN et DH (nécessairement
tous a 0.000 m). La valeur de Delta juste en dessous représente
le module du vecteur écart (lui aussi nécessairement a 0.000 m).

- Sur cet onglet, en face des résultats, un diagramme illustre la
solution (la cible et le point relevé coincident forcément).

Plusieurs autres onglets existent maintenant : Offsets, P1, P2 et
éventuellement P3 et P4 dans le cas d'un déport par intersection (voir
pages suivantes).
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Travail de bureau avec KISS
Interprétation des résultats d’un job

Cet onglet identifie le type de déport effectué sur le terrain, fournit les
coordonnées des points support impliqués dans la procédure et situe
précisément le point prévu par rapport a ces points.

Mode

Boutons

P1 P2 (P3 P4)

P1P

P2P

Pis

Latéral, linéaire ou intersection

Cocher le bouton correspondant au point que vous
voulez afficher

E, N, H Coordonnées du point sélectionné (Pn)

(Déport latéral ou linéaire seulement) Distance de P1 a la
cible (P)

(Déport latéral ou linéaire seulement) Distance de P2 a la
cible (P)

(Déport latéral ou linéaire seulement) Fournit
I'emplacement de la cible par rapport au segment orienté
[P2P1]. Cela signifie que si un observateur est situé sur
P2 et regarde en direction de P1, il verra P soit a gauche,
soit a droite de ce segment (comme expliqué dans la
zone inférieure).

Sur cet onglet, en face des résultats, un diagramme illustre la solution de

position :
P1 P2
: >
>‘\ l Y2 p3
1 4
p2 Rl R4 b1
s 1 >
Déport latéral Déport linéaire Déport par intersection
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Dans 'onglet P1, P2, P3 ou P4

Chacun de ces onglets est assez semblable a 'onglet Details obtenu pour
un point levé sur la position prévue.

Date Date & heure du relevé terrain

Origin  Nom du job au cours duquel le relevé du point P1, P2,
(P3 ou P4) a été fait

Operator  Nom de I'opérateur qui a effectué le job

Process  Nom de la méthode de traitement utilisée (LRK A, LRK R,
etc.)

Bouton GNSS  Cocher ce bouton pour afficher les coordonnées WGS84
de la solution du point P1, P2, P3 ou P4. Tous les
éléments de cette solution apparaissent alors dans la
partie basse de la boite de dialogue. La définition des
composantes verticales (H84 et DH) sont rappelées de
maniére graphique dans la partie droite de la boite de
dialogue

L84, G84, H84 Coordonnées WGS84 de I'antenne
au point P1, P2, P3 ou P4
DH Hauteur de I'antenne GPS au dessus
du sol au moment du relevé
Correlation Matrix Composantes de la matrice de
corrélation

Bouton DGNSS  Cocher ce bouton pour afficher les coordonnées WGS84
de la station de base impliquée dans le relevé de point.
L'identification et les coordonnées de cette station, telles
qu'elles ont été regues par le mobile via la liaison de
données, apparaissent alors dans la partie basse de la
boite de dialogue. La distance et la direction a P1, P2, P3
ou P4 sont illustrées sur le diagramme affiché a droite.
Ce diagramme est représenté avec une échelle de
distance et rappelle l'identification de la station utilisée.

L84, G84, H84 Coordonnées WGS84 de la station de
base, telles qu'elles ont été regues par le
mobile

Baseline Distance mesurée entre le point et la

station de base

Correlation Matrix La matrice de corrélation qualifiant la
mesure de ligne de base plutét que la
solution de position seule, cette matrice
est conservée dans la partie basse de la
boite de dialogue, quel que soit le bouton
coché (GNSS ou DGNSS).
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Travail de bureau avec KISS
Export de résultats

0 Solution d’un point levé par déport

Idem point planifié implanté dans le méme contexte (voir page 6-20), excep-
té le fait que I'onglet General ne montre ni cible, ni écart.

Export de résultats

- Dans le menu Edit, ou a partir du menu raccourci (accessible de
n'importe ou sur la carte en cliquant sur le bouton droit de la
souris), sélectionner la commande Export Results.

- Dans la boite de dialogue qui apparait, sélectionner le mode
d'export : Export to File (exporter vers fichier) ou Export to 3S
Pack (exporter vers 3S Pack). Puis procéder comme suit :

o Export vers fichier
- Cliquer sur le bouton Add puis choisir les points a exporter (une
liste montre les points présents dans le projet ouvert)

- Sélectionner les points relevés sur le terrain puis cliquer sur le
bouton OK

- Définir le fichier export a créer en précisant son chemin, son nom
et son format (DXF ou autre)

- Cliquer sur le bouton Go pour démarrer I'export de points.

o Export vers 3S Pack

Idem vers fichier, excepté le fait que vous devez simplement préciser les
points a exporter :

- Cliquer sur le bouton OK. Tous les points seront exportés en tant
que Sites. Tous les relevés de trajectoires seront exportés en
tant que Trajectories.

o Création de formats utilisateur

- Cliquer sur le bouton User formats puis sur le bouton New.
Dans la boite de dialogue qui apparait, entrer la définition de
votre format (voir Manuel de Référence 3S Pack, N° réf.
0311366, section 3, Créer un format utilisateur).
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Travail de bureau avec KISS
Collecte des données brutes enregistrées sur « PC card »

Collecte des données brutes enregistrées sur
« PC card »

Les données brutes GPS peuvent étre enregistrées a la station ou au mo-
bile. L'enregistrement doit étre fait suivant les instructions de la page 3-58
ou 3-61.

Pour récupérer les données brutes une fois les opérations terrain
terminées, procéder comme suit :

1. Lancer KISS

2. Dans la barre d’outils, cliquer sur @I ou @l ou sur le menu
Transfer, sélectionner la commande Read Station ou Read
Mobile, suivant I'origine de la « PC card » (une station ou un
mobile). La boite de dialogue suivante s’affiche :

PCHMCIA Transfer

Insert PC card into drive : IG:\ J

Then press OF, when ready |

Cancel |

™ Skip this dialog bo if no problem accurs.

Suivre les instructions affichées dans cette boite :

- Insérer la « PC card » dans le lecteur du PC de bureau

- Puis cliquer sur OK. Une des boites de dialogue suivantes
s’affiche (exemples) :

Read Mobile From G:% Read Station From G-\ [ x]
Backup raw data file(s)
Cancel | Cancel |
E -]

Recorded during job Fecorded at station
IJDBSD ISTATSD
ie. Saveselected files " *Dux " ie. Save selected files " *Dxx "

Az " WProject\JOB30_*Dux " Az " \ProjecthSTAT30_"Dux "

Under " DAKIS ™ Under " D:AKIS "
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Travail de bureau avec KISS
Collecte des données brutes enregistrées sur « PC card »

- Sélectionner les fichiers désirés et cliquer sur OK pour effectuer
une copie de ces fichiers sur le PC. Les fichiers sont renommés
suivant les instructions mentionnés en bas de la boite de dialo-
gue.

(Les fichiers de données brutes peuvent étre importés dans 3S
Pack pour y subir un post-traitement. Les fichiers enregistrés a
une station doivent étre associés a un site, ceux enregistrés par
un mobile a une trajectoire (trajectory).

Attention!

Les fichiers de données brutes « station » et « mobile » sont
exactement du méme type. C’est donc a vous de connaitre la
provenance de ces fichiers. &
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Collecte des données brutes enregistrées sur « PC card »
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Démarrage

7. Interface Utilisateur expliquée aux débu-
tants

Démarrage

- Appuyer sur la touche © (en haut a droite) pour mettre le palm-
top sous tension.

- ATinvite DOS, taper “T”, puis appuyer sur ﬂ Le menu suivant
apparait vous demandant de préciser le type d’équipement ac-
tuellement connecté au Husky :

(Récegteur GNS5—

ohile
Station

- Choisir I'option qui convient puis appuyer sur ﬂ Si vous choi-
sissez « Aucun », le Husky fonctionnera en mode dit
« autonome ».

o Phase d’initialisation

L’écran suivant apparait ensuite, indiquant que des tests internes sont en
cours :

utotest

THALES

Version du logiciel 1 N AUI G AT I D N

installé TOU Foencn

sk e e
Date de création I
de cette version de logiciel

0

A droite, une barre verticale indique la progression des tests.
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7 Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Démarrage

Suivant la présence ou non du boitier récepteur relié au palmtop, la phase
d’initialisation évoluera comme suit :

- Présence d’un boitier sous tension et correctement initialisé :
Les tests se dérouleront normalement. En fin de tests, I'écran
suivant s’affichera automatiquement :

Ecran >Antenne si le boitier est une station

Ecran >Choisir un job si le boitier est un mobile.

- Présence d’un boitier non alimenté : le palmtop provoquera la
mise sous tension automatique du boitier.

Les tests internes seront alors décalés d’environ 30 secondes, le
temps nécessaire a l'initialisation du boitier :

45
[ | ]
Reboot du récepteur |

NAVIGATION
T O Foesreione
e wokd oK

Puis les tests s’exécuteront normalement, comme
précédemment.

Une raison pour laquelle les tests internes peuvent ne pas se dérouler
normalement est la détection d’'une configuration dans le boitier récepteur
qui n'est pas celle attendue. Dans ce cas, le palmtop mettra
automatiquement fin aux tests internes et chargera la configuration requise
dans le boitier.
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Démarrage

a Organisation de I’écran

Tous les écrans qui suivent celui de bienvenue, aprés exécution réussie
des tests internes, sont constitués de trois zones distinctes, comme indiqué
ci-dessous :

Zone titre écran et
N° de page

o Ecran menu principal (menu icones)

Zone
spécifique a
la fonction
sélectionnée

Fonctions
« survey »

Gestion de
fichiers

ALES
) / 6502 kL
— 387
82/083/88 18
@ ) 8:17:38 |y
15. 8U |

Mode de calcul, Outils

Position calculée,
constellation satellites

Systeme de
coordonnées

En dehors de la barre d’état (décrite page suivante) et des icones, I'écran
du menu principal fournit les informations suivantes, de haut en bas :

- Nom de I'équipement (sauf si en « autonome »)

- Espace mémoire libre sur palmtop (en %)

- Date locale (jjjmm/aa)

- Temps local (hh:mm:ss)

- Valeur de la tension batterie alimentant le boitier récepteur
(excepté en « autonome »).
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Généralités sur l'interface

o Barre d’état

Rafraichie tous les 1 secondes un
boitier récepteur et palmtop.

Mobile

Mode de calcul de
position utilisé

Clignote si nombre
de SV<4

@

b
Nombre de SV
y e

®

Niveau de
réception UHF

Indication batterie
récepteur

Station

e fois établie la communication entre

Autonome

Nombre de
corrections
émises

®

Pas de
données
significatives
affichées dans
cette zone

Clignote si nombre
de SV<4

Nombre de SV
utilisés

Indication

\ini

Indication batterie
récepteur

©

—rX_mMT0O6O I

. Hold (Pas encore de solution)

. GPS naturel sans/avec WAAS/EGNOS
. DGPS

. WADGPS (DGPS avec WAAS/EGNOS)
. EDGPS (précision décimétrique)

. Initialisation KART ou LRK

. KART (précis. centimétrique)

. LRK (précis. centimétrique)

@ Nombre de SV regus sur L1 si mode de calcul
est HOLD. Sinon, nombre de SV utilisés

] : L'icone se vide au fur et a mesure

que la batterie du récepteur se
décharge

. (clignotant)
Réception UHF seulement 3 dB au-
dessus du seuil de sensibilité.
Fonctionnement du systéme
IMPOSSIBLE

: 1/3 plein : fonctionnement possible du
systéme
2/3 plein : bon fonctionnement du
systéme
Plein : fonctionnement optimum
(Plus le niveau UHF augmente, plus
l'icone se remplit)

. (Icone clignotant) La tension
batterie récepteur a atteint le seuil
minimum fixé (remplacer la batterie)

#0 : Nombre de corrections SV
actuellement émises par la station
=0 : Pas d'émission (la station n'est pas

autorisée a émettre des corrections)

it
@ 'J] Pas d'émission

it
‘ . Emission active
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Généralités sur l'interface

Géneéralités sur lI'interface

o Curseur

Le curseur est une sorte de pointeur que I'on peut déplacer sur I'écran. Il
permet de sélectionner une fonction, choisir une option, accéder a la valeur
d’'un parameétre, ou sélectionner un point sur une vue 2D ou au cours d’'un
déport.

Le curseur peut étre déplacé dans toutes les directions a I'aide des touches
direction :

CL L

Dans certains cas, seules les touches « fleches verticales » sont utilisables.

La forme du curseur dépend de la nature de I'élément sur lequel il pointe.
Sur une icbne, c’est un rectangle en pointillés entourant I'icéne. Sur un
parameétre ou sur un menu de fonctions, il apparait en vidéo inverse. Dans
une liste, c’est une fleche pointant sur I'élément sélectionné. Sur une vue
2D, c’est un cadre entourant le point sélectionné :

1

Non sélectionné )

H

5électionné
32.831n EFICEIMN
Non sélectionné 5électionné

FB3B11639 < Sélectionné
H #3e11666

/EPIQ.PDMI sélectionné
P ﬂ\ [ P
Y
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7 Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Généralités sur l'interface

0 Icones « fonction »
(Seul le menu principal en contient) :

- Placer le curseur sur l'icone désirée

- Appuyer sur ﬂ pour valider votre choix
Ou:

- Appuyer directement sur la touche numérique correspondant a
l'icéne :

‘l e E
4%‘& @ )6

g

- La sélection d’une icone permet d’accéder a un menu de
fonctions.

o Autres icones

(Liste non-exhaustive)

F‘ Identifie la liste en dessous comme étant la liste des points ci-
ble du job ouvert

i Identifie la liste en dessous comme étant |a liste des points ré-
férence du job ouvert

B Point non levé (en déport, vue 2D) ; ou satellite recu (vue po-
laire)

Une solution a été déterminée pour ce point (déport, vue 2D) ;
ou satellite utilisé (vue polaire)

Point sélectionné (déport, vue 2D)

Position de I'opérateur sur tout écran de guidage (sauf en dé-
port) et sur vue 2D

Emplacement d’'une cible (sur écrans de guidage)

e = =1

Point planifié implanté par déport (dans la liste de points)
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Généralités sur l'interface

:'- Trajectoire (quand on liste le contenu du fichier résultats)

I Point levé (quand on liste le contenu du fichier résultats).
Etc.

o Menus fonctions

Aprés sélection d’'une icone dans le menu principal, un menu fonctions
apparait sur lequel on peut noter la présence du curseur. Pour faire une
sélection dans ce menu :

- Déplacer le curseur pour surligner la fonction désirée
- Appuyer sur (<] pour valider votre choix
Ou:

- Appuyer directement sur la touche numérique correspondant a la
fonction :

L]

w3 Y

iFEEﬁ%MEﬂI 1
- Position =2 |
3 - Satellites 3

4 - Déselection des U4

Vous pouvez accéder directement au menu fonctions adjacent par simple
appui sur la touche (menu a droite) ou (a gauche).

X
[l 4 0
=l
- Fichiers — 51 —Systeme de coordonnées—
L b vy i ey i P
L’I - EED]SII' un i(]u:hlern EI - l"un!mn 2! - ﬁ]%me%me

3 - Points sésulfat g (3 - Satellites pmp 3 - Passer en HG384
4 - Donnees brutes 4 - Déselection des SV 4 - Antenne
2 - ﬁe%smns
- Notes
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Généralités sur l'interface

o Parameétres

Suivant la longueur et le type des paramétres modifiables, différents
types de scénarios sont proposés pour les modifier :

Si I'écran contient des paramétres numériques ou alpha-
numeériques, le curseur apparaitra sur le premier d’entre eux.

Pour modifier ce parameétre, frapper simplement sa nouvelle
valeur. Noter que la position de ce champ sur I'écran sera décalé
vers la gauche pendant que vous frappez la nouvelle valeur.

Si la longueur du paramétre est relativement importante, une
boite d’édition apparaitra en haut de I'écran pour pouvoir afficher
I'ensemble des caractéres pendant d’édition du champ :

Operateur T «— Champ
sélectionné
{Jperateur
No_Arnold «— Apiés
Ave Uhaf Unf UYLt U T g:?al?:ll‘;::
OPEPateur Lﬂﬂ frappés dans
ce champ

Dans les deux cas, la nouvelle valeur sera validée seulement
aprés appui sur (<] Déplacer le curseur par appui sur ou
pour accéder respectivement au champ suivant ou précédent.

Les paramétres qui ne peuvent prendre que certaines valeurs
définies par l'interface sont repérés par “B”. Pour connaitre les
valeurs possibles et en choisir une, déplacer le curseur par appui
sur ou pour accéder au champ correspondant, puis ap-
puyer sur . Une boite de sélection apparait montrant les
valeurs possibles. Exemple :

ode diff,
l]’as de difli‘l.

ecepteur
HRES/EGNOS

SRecepteur [HF] = |

Utiliser ou pour choisir I'option désirée, puis appuyer sur
(<] pour valider ce choix (la boite de sélection disparait de
I’écran en méme temps). Vous pouvez aussi taper directement la
touche numérique correspondant au numéro de ligne de I'option
désirée (idem menus fonctions).
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Généralités sur l'interface

- Certains paramétres ne sont accessibles pour modification que
par le biais du menu d’Aide contextuel (voir ci-apres).

- Certains paramétres géodésiques (géoide, projection, grille) sont
suivis de “#”. L’appui sur lorsque I'un de ces paramétres est
sélectionné permet de visualiser les caractéristiques détaillées
de ce paramétre.

o Menus d’Aide : touche F1

Il existe un menu d’Aide pour toutes les fonctions, ce menu permettant de
connaitre toutes les commandes possibles dans ce contexte de travail.

Pour afficher le menu d’Aide, appuyer sur la touche F1. Le menu apparait
alors par-dessus I'écran actuellement affiché. Puis procéder comme suit :

- Frapper au clavier la lettre correspondant a la commande que
vous souhaitez exécuter. Dans le méme temps, le menu d’Aide
disparaitra de I'écran.

- ou appuyer simplement sur la touche Esc si vous ne voulez pas
exécuter de commande. Dans le méme temps, le menu d’Aide
disparaitra de I'écran.

Il n’est pas possible de visualiser le menu d’Aide pendant que
vous étes en train de modifier un parametre. Tout comme les
menus fonctions, les menus d’Aide peuvent ne pas rentrer dans
un seul écran. Dans ce cas, utiliser les touches PgUp, PgDn
pour parcourir I'ensemble du menu.

A chaque fois que vous ne savez plus quoi faire dans un contexte donné,
appuyer sur la touche F1 pour afficher le menu d’Aide. Ceci vous permettra
de choisir la bonne option et ainsi de poursuivre votre travail.
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7 Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Généralités sur l'interface

0 Autres touches importantes

. Touche « Shift » (de chaque c6té de la touche Yes). Cette
touche permet d’entrer les caractéres imprimés au-dessus de
la plupart des touches du clavier (+, -, /, etc.).

Esc : Suivant le contexte, I'appui sur cette touche :
- vous raménera a I'écran précédent
- ou fera disparaitre le menu d’Aide affiché
- ou fera disparaitre le message d’erreur ou d’avertissement
- ou annulera les modifications en cours sur un paramétre

- ou, depuis I'écran sélectionné automatiquement aprés
les auto-tests, vous raménera au menu principal.

F2 : (Mobile seulement) De n’importe ou dans le programme, I'appui
sur cette touche vous permettra d’afficher la derniére solution
calculée pour la position du mobile (voir exemple d’écran en
page 3-67).

F3 : (Mobile seulement) Utilisée pour sauvegarder les solutions de
position vers le fichier résultats.

Beaucoup d’'autres cas d’utilisation (validation de marqueurs,
de I'enregistrement de données brutes, de sessions, de
hauteur d’antenne, etc.).

F4 : L’appui sur cette touche permet de quitter le programme.
Confirmer ce choix par appui sur la touche Yes (ou appuyer sur
Del pour annuler). Puis un message s’affiche demandant si vous
souhaitez dans le méme temps conserver le boitier récepteur
sous tension (appuyer sur Yes ) ou non (appuyer sur Del).

PgUp, PgDn : Trois cas d'utilisation suivant le contexte :

1. Lorsque le contenu d’une fonction ou d’'un menu d’Aide ne
tient pas sur un seul écran, il est alors scindé en plusieurs
écrans auxquels on accede par l'utilisation de ces touches.

2.Lorsqu’une fonction montre une liste qui ne tient pas sur un
seul écran, I'utilisation de ces touches permet de parcourir la
liste rapidement dans les deux sens (contrairement au curseur,
qui ne bouge que d’'une seule ligne a chaque nouvel appui).

3. En implantation, ces touches permettent d’effectuer un zoom
avant (PgUp) ou arriére (PgDn) sur I'écran de guidage.
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Alarmes sonores et messages d’erreur

Home : Siune liste est affichée, affiche le début de la liste
End : Siune liste est affichée, affiche la fin de la liste

Del : Siune liste est affichée et un point levé ou implanté est
sélectionné, annule la solution calculée pour ce point.

o Combinaisons de touches

El@+F1 : De n’importe ou dans le programme, cette combinaison
de touches permet d’accéder au fichier Notes du palmtop
(voir page 5-5)

. Active ou désactive le rétro-éclairage de I'écran

+ . Hors-programme, sous DOS, permet de remonter une

liste de fichiers pas a pas
*

ou + : Permet de régler le contraste de I'écran

+ +[@ . Appuyées simultanément pendant 4 secondes, re-
démarre le palmtop (suite a une erreur fatale).

Alarmes sonores et messages d’erreur

L’alarme sonore sera activée dans les cas suivants :

- Aprés 10 secondes de rupture de communication entre le
palmtop et le récepteur. Le bip sonore sera accompagné du
message "Le récepteur ne répond pas"

- En fin d’autotests

- Suite a une tentative d’entrée de données incorrectes, une
demande d’affichage impossible, ou toute autre erreur de
manipulation

- En cas de batterie déchargée. Le bip sonore sera accompagné
du message “La batterie est faible”. L’icone batterie dans la zone
« status » de I'écran se mettra a clignoter jusqu’a changement de
la batterie

- Sile niveau de réception UHF tombe sous 3 dB (mobile).
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Inventaire des fonctions et accessibilité

Inventaire des fonctions et accessibilité

Icone

Les noms de fonction suivis par “*” ne sont accessibles que si un job est ouvert.

Mobile Station « Autonome »
Implanter * H Implanter * Implanter *
Lever * Points de référence * Points de référence *
Points de référence * Profil * Lever en déport *
Trajecto * Profil *
Lever en déport *
Profil *
Position de la station Position .
Reécepteur UHF Emetteur UHF [ Pas dacees
(Récepteur DGPS ou (Emetteur DGPS ou
GSM)** GSM) #**

Position moyenne

Choisir un job
Choisir un fichier *
Points résultat *

Choisir un job
Choisir un fichier *
Points résultat *

Choisir un job
Choisir un fichier*
Points résultat *

Données brutes Données brutes Notes
Sessions Sessions
Notes Notes
Mode de calcul N Position - Pas d’accés
Position Satellites
Satellites Désélection des SV

Désélection des SV

Planimétrie
Altimétrie
Passer en WGS84
Antenne

Planimétrie *
Altimétrie *

Date & heure
Géocode
Récepteur GNSS
Connexion
Langage & unités
Version

Sinon, ces fonctions n’apparaitront pas dans les menus.
** : suivant type de récepteur externe éventuellement connecté au mobile.
=+ 1 suivant type d’émetteur externe éventuellement connecté a la station.
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Fonctionnement en mode « autonome »

Fonctionnement en mode « autonome »

L’Interface Utilisateur peut étre lancé méme si le palmtop n’est connecté a
un aucun équipement. Les actions suivantes peuvent alors étre menées sur
le job ouvert :

THALES

visualiser les listes de points cible, référence et résultats
visualiser les coordonnées des points

visualiser les points en représentation 2D

calculer des distances et des surfaces

lire et créer des notes

créer, manuellement ou par construction, des points cible,
référence et résultat
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7 Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Menu Outils

"~ Menu Outils

Ce menu donne toujours accés aux mémes fonctions quel que soit
I'environnement du palmtop (qu’il soit en autonome, connecté a un mobile
ou une station). C’est pourquoi nous décrivons le menu Outils dans cette
introduction a I'Interface Utilisateur, plutét que dans la section 2 ou 3.

o Date & heure

Cette fonction permet de régler la date et I'heure séparément dans le
palmtop et dans le boitier récepteur.

- Sélectionner s...))z>Date & heure. L’écran est alors comme suit :

Récepteur connecté Palmtop en autonome

[ Tate & Heuw
Date PC 17/85/88
17:38:46

Heure PC

ate

Heure locale
Heure UTC )
Décalage horaire

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées sur cet écran :

Touche P : pour changer I'heure sur le palmtop

Touche Q : pour changer la date sur le palmtop

Si un boftier récepteur est bien connecté au palmtop, les touches
suivantes sont également utilisables :
Touche D : pour changer la date dans le récepteur

Touche O : pour changer le décalage temps local-temps
UTC sur le récepteur (valeurs possibles : de —
13hr00 a +13hr00)

Touche S : pour changer I'heure du palmtop afin qu'il soit
en accord avec I'heure locale du récepteur

Touche T : pour changer I'heure locale dans le récepteur.
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Menu Outils

Géocodes

Cette fonction affiche la liste des géocodes connus du palmtop. Elle permet
éventuellement de modifier ces géocodes et également d’en créer de
nouveaux.

L’accés a cette fonction n’est pas lié a la présence ou non d’'un boitier
récepteur sur le port série du palmtop.

- Sélectionner i1..;> Géocode. L’écran est alors comme suit :

igue
158 ¢ ugne) @
288 { tour) o
388 (fglune) 18
318 ¢ ﬁ
-

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), les touches suivantes
peuvent étre utilisées sur cet écran :

Touche A : pour ajouter un nouveau géocode a la liste
(géocode + sa description)

Touche M : pour modifier le géocode sélectionné (seule la
description d’'un géocode peut étre modifiée)

Touche Del : pour effacer le géocode sélectionné.
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Interface Utilisateur expliquée aux débutants
Menu Outils

Cette fonction permet de connaitre le type de matériel connecté sur le port

du palmtop.

- Sélectionner
suit :

Nom du matériel
Etat de la connexion ‘L
Tension aux bornes —_

de la batterie
récepteur

——PReécepteur
Hom

Etat

Batterie
filarme batterie l
Memoire totale
Meémoire libre

GHSS ——
THALES 6582 MK |
Cunnecte

x
58% 1953Ko J-
[

Seuil de tension
batterie récepteur

}

déclenchant une alarme
(bip+ message
d’avertissement a
I’écran)

Taille mémoire sur « PC card »
(Mémoire totale) si présente
Espace mémoire libre sur « PC card »
(rafraichi toutes les 1 secondes)

i> Récepteur GNSS. L’écran est alors comme

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1), la touche C peut étre
utilisée dans ce contexte pour démarrer les autotests de facon a
établir, ou rétablir la communication avec le matériel connecté.

L’écran aura la forme suivante si le palmtop est utilisé en

« autonome » :

Hor
Etat
Batterie

—— Fecepteur GHSS

fAlarpne batterie
Ménoire tofale
Mémoire libre

2@

Hon -::u:unne-::l:re@a

W11
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Menu Outils

o Connexion

ATTENTION! 11 est déconseillé de modifier I’un des paramétres
suivants si vous n’en maitrisez pas les conséquences.

Cette fonction permet d’indiquer les ports a utiliser, cété boitier CompactPro
ou palmtop, pour rendre possible la communication entre palmtop, boitier
CompactPro, émetteur UHF, et éventuellement d’autres équipements tels
que distance-métre laser, récepteur ou émetteur DGPS, ou encore GSM.
Elle permet également de configurer ces mémes ports.

- Sélectionner .£...> Connexion. L’écran qui s’affiche dépend du
contexte d'utilisation du palmtop. Les 3 contextes possibles
d'utilisation sont les suivants (voir description détaillée, avec
exemples type, dans les pages qui suivent).

Autonome
[ Connexi
Récepteur GHNSS [JCOH 2]
Lasey MDL Irnucunj
lﬂ_jl
]
Station
[ Connexi
Récepteur GHNSS [ JCOM ']
Ene tteur LUHF
Emetteur DGPS whucun | &
Enme tteur G3H Fiucun |8
Lasey MDL FAucun g
-
Mobile
IR' t (;‘t?SnSneXi 4O
écepteur 0
Réceprteur UHF Pm
Récepteur DGPS *Aucun|®
Récerteur GSM Fiucun( 9
Laser HD Pnucunﬁ
[}

Comme indiqué sur le menu d’Aide (F1) associé a cet écran, les
touches suivantes peuvent étre utilisées depuis cet écran pour
configurer les ports suivants :

Touche 1 : port COM1 cété palmtop
Touche 2 : port COM2 cété palmtop

Touche A : port A co6té CompactPro (visualisation de la configuration
uniquement)

Touche B : port B c6té CompactPro
Touche D : port D c6té CompactPro
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Menu Outils

Configuration des ports du palmtop (appuyer sur la touche 1
ou la touche 2)

Vitesse } = I-,Ijs_lalg

Parite —— rAucun [
Bits 4’ arr®t — kl1.8)18

Aucun
Pair

Impair
1
2

Le choix d’une vitesse de transmission de 9600 Bd est
recommandé avec le Husky MP2500.

Configuration des ports c6té récepteur (appuyer sur la touche
B ou D ; appuyer sur A pour visualiser la configuration du port A)

(1200

:|7 2400
3 4800
9600
19200
PORT D 38400
Jitesse = EI :!:| 57600
Bits de données 7 115200
Parite —MAucun |8
Bits d’ arpr@t — kl1.8(8 —
-
-
Aucun
Pair
Impair
1
2

THALES
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Menu Outils

Palmtop en Autonome

Vous pouvez seulement indiquer le port qui sera utilisé coté
Palmtop pour se connecter ultérieurement au boitier CompactPro
et comment vous envisagez éventuellement la connexion d’un
distance-métre Laser au systéme. Ces deux lignes de
parameétres seront présentes systématiquement sur cet écran
dans TOUS les autres contextes d'utilisation du palmtop (en
premiere et derniére lignes).

—1 Port a utiliser c6té palmtop
pour communiquer avec le
boitier CompactPro

[coM1 (Palmtop)

[ : —_—————
— [Récepteur Gﬁsnsnemun (4O 2] |COM2 (Palmtop)
—Laser MDL hnucun\‘h MAucun

COMI1 (palmtop)
wa| |COM2 (palmtop)
|J_‘| Port B (CompactPro)
w| |Port D (CompactPro)

— Port a utiliser coté
palmtop ou boitier
CompactPro pour

connecter un distance-

métre laser (type MDL

ACE300) au systéme

Le port utilisé sur Husky MP2500 est nécessairement COM2.
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Menu Outils

Station avec émetteur U-LINK THALES (cas standard)

- L’émetteur UHF U-LINK est forcément connecté au port D (il n’y

a pas d’autre choix possible).

- Absence d’émetteur DGPS (« Aucun »), absence de connexion
vers un GSM (« Aucun »).

- onnexion Port utilisé coté
Becepteur GHSS 2 OM CompactPro pour se
Emetteur UHF P = connecter a I’émetteur
Eme tteur DGFS =Aucun|f 1 INK : port D
Ene tteur G3H kAucun|§ difiable.
Laser MDL FAucun ch__JI nonmodihable.

« Aucun » est affiché
- tant que I’émetteur U-

Station avec émetteur DGPS externe

LINK n’est pas connecté
physiquement au port D

- Présence d’émetteur DGPS sur le port B (« Port B »).

- Absence de connexion vers un GSM (« Aucun »).

PORT I .
[ZJPORT il leiied utilisé coté

——  Connexion———

Recepteur GHSS HCOM 2|8

Emetteur UHF

Emetteur DGPS

Emetteur G3 FAucun|g

Laser MIL FAUCUn ch__JI
-

CompactPro pour se
connecter a
I’émetteur DGPS
externe (B ou D)

- Si on connecte I'émetteur DGPS externe sur le port B, on peut
laisser I'émetteur U-LINK connecté au port D (comme suggéré ci-
dessus). Par contre, si on le connecte au port D, il faut bien sir
déconnecter I'émetteur U-LINK.
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Menu Outils

Station avec GSM
- Présence d’une connexion vers GSM sur port B (« Port B »).

- Aprés déclaration d’une connexion a un GSM via un port
donné, il se produit la sélection automatique du méme port sur la
ligne juste au-dessus ( « Emetteur DGPS ») de fagon a préciser
au systéme via quel port il doit fournir ses données au GSM.

T Ligne inférieure : choix du

——  Connexion——— Ak
Réce P teur GHSS rCOH 2 8 port c6té CompactPro pour
Emetteun UH BORT D se connecter au GSM (B ou
Ene tteur DGES FPORT B|X F D)
Emetteur GSM FPORT R[S Ligne supérieure :
Laser MDL FAUCUN Iﬂ_'jl automatiquement garnie pour

permettre le routage des

L données de la station vers le
GSM via ce méme port

- Méme remarque que précédemment concernant la coexistence
des connexions a I'émetteur U-LINK et au GSM : si on connecte

le GSM sur le port B, on peut laisser I'émetteur U-LINK connecté
au port D (comme le montre I'exemple ci-dessus). Par contre, si

on le connecte au port D, il faut bien sr déconnecter I'émetteur

U-LINK.

Mobile avec récepteur U-LINK THALES (cas standard)

- Le récepteur UHF U-LINK est intégré au boitier CompactPro et
communique avec lui via le port D.

- Absence de connexion vers un récepteur DGPS externe, une
GSM et un Laser MDL (« Aucun » sélectionné pour ces 3

parameétres).
Connexion Port utilisé coté
Receptayr CHSS M CompactPro pour
[Récerteur UHF p | | communiquer avec le
Feceprteur 3 FRucun| récepteur U-LINK
fecepteur GSH FAucun|? | intégre (port D
Laser MDL FAucun ﬁ obligatoirement)
« Aucun » serait affiché
| s .
en I’absence de récepteur
U-LINK a I’intérieur du
boitier CompactPro
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Menu Outils

Mobile avec récepteur DGPS externe
- Présence de récepteur DGPS sur le port B (« Port B »).

- Absence de connexion vers GSM et Laser MDL (« Aucun »).

————Lonnexion—————— |port utilis¢ coté Com

= pactPro
E € EEE gﬁﬁ GH%S .;Eg"[‘l % |E pour se connecter au

[Rézewteur DGPS »FORT E|* récepteur DGPS externe (B
Recepteur GSH rAucun| 9 en général, éventuellement D
Laser MDL FAUCLN m s’il n’y avait pas de récepteur

U-LINK a I’intérieur du
L boitier CompactPro

- L’écran indique toujours une connexion du récepteur U-LINK
intégré sur le port D, cette connexion pouvant coexister avec
celle vers le récepteur DGPS externe.

Mobile avec GSM
- Présence d’une connexion vers GSM sur port B (« Port B »).

- Aprés déclaration d’une connexion a un GSM, il se produit la
sélection automatique du méme port sur la ligne « Récepteur
DGPS » de fagon a préciser sur quel port du CompactPro les
données en provenance du GSM sont appliquées au systéme.

Port utilisé coté

< CompactPro pour se
—— Connexion———
GH5 5

connecter au GSM. La

:E EEE E:.:"ll: II_I-_I1 i kCOM '2" 1ére ligne permet de
Recepteur DGPS FPOR - F router les données en
Récerteur GSM kPOR 9 provenance du GSM
Laser HIL FAUCUN|E via ce méme port. Idem

1S

précédemment pour ce
qui concerne le choix
du port D pour cette
connexion

- L’écran indique toujours une connexion du récepteur UHF
intégré sur le port D, cette connexion pouvant coexister avec
celle vers le GSM.
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Menu Outils

a Langage & Unités

Cette fonction permet de choisir la langue d’interface ainsi que les unités de
distance et d’angle utilisées sur I'lnterface Utilisateur.

- Sélectionner i.7..;> Langage & Unités. L’écran est alors comme
suit :
[ ,English
Francais
———— T.angue & Inite———
Langue EF-I Ty Fad Castellano
Lnn?ueur - EIBIEEE{]'PE_ Deutsch
Angle rlegnre -cf Italiano
18 Portugués
ﬁ Brasileiro
-

Metres | Degrés
Pied US Grades
Pied impérial |

o Versions de logiciels

Cette fonction montre la date de création et la version du logiciel Interface
Utilisateur. Si un récepteur est connecté, cette fonction listera également les
composants « hardware » de ce matériel ainsi que les versions
correspondantes des logiciels embarqués.

- Sélectionner i> Versions. L’écran est alors comme suit :

Récepteur connecté Autonome

I 1] B /2_ I 1] I‘Si B /2_
A3/85/88 TOU3ARAR 83/85/88 TOU3ARAR
lcal UCBLU. . ...
uce1 UCBNU. ... ri ri
ucai UCBSU. ..., il il
cHBg CHMBLU..... i i
CHBg CHCAU. .11t K K
CHeg CHBYU.. ... - -
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Installation de l'interface Utilisateur avec le CD-ROM fourni

Installation de ’interface Utilisateur avec le CD-
ROM fourni

Important ! Ne jamais reformater le disque dur du palmtop si
vous utilisez un Husky MP2500.

1. Insérer le CD-ROM fourni dans
le lecteur du PC de bureau. Le
programme Setup.exe sur CD-
ROM démarre automatique-
ment. La fenétre de menu
principal du CD-ROM s’affiche a
I’écran.

CD-ROM
« Software Package »

2. Sur ce menu, sélectionner Palmtop Software>Setup Topo
TOV3xxxx. La boite de dialogue suivante s’affiche :

Load HUSKY Setup Program
Connect your HUSKY to pour PC =
Type "h" or "heom /22" on the HUSKY

Then press OK when ready |

oK I Cancel

Suivre les instructions affichées
dans la boite :

- Connecter le palmtop au PC
de bureau via une liaison =5
série (par exemple avec
I'option céble série DB9 /
DB9). Utiliser un des ports
RS232 disponibles sur le
PC (COM1 ou COM2). Coté
palmtop, utiliser le seul port
possible (port A).
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Installation de l'interface Utilisateur avec le CD-ROM fourni

- Allumer le Husky. A l'invite DOS sur le Husky, taper “h” ou
“hcom/c2” puis appuyer sur 2 Le programme de transfert
« HCOM » démarre.

Cété PC de bureau, cliquer sur OK dans la boite de dialogue
Husky Transfer. Le fichier Setup.exe est alors transféré vers le
palmtop. Le message suivant est affiché pendant le transfert :

Transler in progress

Wiriting file: 'S etup.exe'

(Ceci peut prendre un certain temps...)

En fin de transfert, I'écran du palmtop affiche I'invite DOS et un
nouveau message apparait sur | ‘écran du PC de bureau :
Transfer completed successfully |
& You may now run the setup program by twping *'setup’ on your HUSKY,
and then delete "Setup.exe” to save HUSKY disk space,

Comme indiqué dans cette boite, taper “setup” et faire 2 cote
palmtop. L’installation de I'Interface Utilisateur sur le palmtop
s’exécute. Attendre la fin de l'installation

. Toujours sur le palmtop, taper “cd \” puis appuyer sur h pour

revenir au répertoire racine.

. Taper “del setup.exe” puis appuyer sur (<] pour effacer le fichier

d’installation.

Cé6té PC de bureau, fermer la fenétre du menu principal CD-
ROM, retirer le CD-ROM et le stocker en lieu sar.

-
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Introduction

8. Applications sismiques temps réel

Introduction

Dans sa version temps réel 6500 MK - 6500 SK, le systéme est capable
d’effectuer des travaux d’implantation sismiques en mode « 2D » ou « 3D »
a l'aide du méme logiciel Interface Utilisateur, et selon la méme mise en
ceuvre pour la station et le mobile, qu’en topographie classique temps réel.

La différence, au niveau de l'utilisation du systéme, se situe uniquement a
partir du moment ou, dans la liste des jobs présents sur le palmtop, on
choisit d’exécuter un job sismique.

Les jobs sismiques sont préparés avec le module SISS de 3S Pack. Ils sont
repérés dans la liste des jobs, par la lettre « S » placée devant le nom du
job. Pour de plus amples informations sur SISS, se référer a la
documentation de 3S Pack.

Pour les nouveaux utilisateurs du systéme chargés d’effectuer des travaux
sismiques, nous recommandons la lecture préalable des pages suivantes :

- Toute la section 1 pour la description du matériel fourni

- Toute la section 7 pour se familiariser avec le logiciel tournant
sur palmtop (I'interface Utilisateur)

- Toute la section 2 pour la mise en ceuvre de la station

- Dans la section 3, les pages 3-1 a 3-3 pour la préparation du
mobile

- La page 4-9 qui montre le scénario d’implantation de points en
sismique.

Des renvois vers d’autres sections de ce manuel sont également faits au fil
de la présente section lorsque cela s’avére utile a la compréhension, ou
pour éviter toute redondance.

Cette section n’aborde pas les fonctions de I'Interface Utilisateur qui se
comportent de fagon identique aux fonctions de méme nom en topographie
classique. Pour plus d’informations sur ces fonctions, se reporter aux
sections 2 et 3.
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Mise en route

Mise en route

Aprés mise en service de la station (section 2) et préparation du mobile,
comme décrit pages 3-1 a 3-3, procéder comme ci-dessous.

1. Allumer le palmtop (appui sur touche rouge en haut a droite)

2. Alinvite DOS, taper “T”, puis appuyer sur ﬂ pour démarrer
I'Interface Utilisateur. Attendre la fin de la phase d'initialisation.
Pour plus de détails sur cette phase, ou s’il se produit quelque
chose d’anormal au cours de cette phase, voir page 7-1.

En fin de phase d’initialisation si elle s’est bien passée, un nouvel
écran apparait vous suggérant de choisir un job. Exemple :

Nom du job
Choisir un Jjob

Se2DJOB1A 162

S 3DJOB1A 1888 a 5

L 18

ﬁ

‘ |

« S » pour Job Nombre total de Nombre total de

sismique points a implanter points déja implantés

dans le job dans le job

3. Déplacer le curseur pour sélectionner un job, puis ﬂ pour vali-
der votre choix et ouvrir le job.

Le palmtop affiche ensuite un des écrans suivants, en fonction
de I'existence ou non de fichiers pour le job ouvert (voir les no-
tions de jobs et de fichiers en page 5-15).
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Mise en route

Un ou plusieurs fichiers existent 11 n’existe encore aucun fichier
déja pour ce job. (ce qui est systématiquement le cas
lorsque vous ouvrez un job pour la
lere fois). Le palmtop propose alors
de créer un nouveau fichier avec les
caractéristiques par défaut (voir ces
caractéristiques en page 3-52)

Exemple : Exemple :
hoisir un fichie |
»05158858 o Date
83151885 Fichier

, Opérateur

nl) Region

ﬂ Commentaire i
Antenne 2.84511‘

- -

Modifier éventuellement ces caracté-

) ristiques, puis

pour créer le nouveau fichier. L’écran
affiche ensuite :

hoisir un fichier

»a7871158 |E

-

nl)

L

Déplacer le curseur dans la liste i
pour sélectionner un fichier, puis

pour valider ce choix pour valider ce choix

L’écran affiche ensuite le menu principal avec en haut le nom du
job ouvert.

4. Lire les indications dans la barre d’état (voir aussi page 7-4)
avant de commencer le travail.

- Attendre I'apparition de la lettre L (ou K) dans le champ
"Mode de calcul utilisé". L'apparition de cette lettre indique
une bonne initialisation en LRK (ou KART) et la possibilité
pour le mobile d'exécuter le job. Une initialisation correcte
ne peut étre obtenue qu'avec au moins 4 satellites regus et
utilisés.

- Vérifier 'indication de charge batterie. Avec des batteries
fraichement chargées, I'icone doit étre « pleine » ().

- Veérifier le niveau de réception UHF. Plus le niveau sera
élevé, meilleur sera le fonctionnement du mobile.
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Lever

Sélectionner i!l..i>Lever. Le levé de points s'effectue strictement de la
méme maniére qu’en topographie classique. Voir scénario suivi en page 4-1
(scénario N°1), et procédure détaillée en pages 3-6 et 3-7.

Implantation

1. Sauf si cela est déja fait, ouvrir un job sismique et un fichier.

2. Sélectionner I >Implanter. L’écran affiche Ia liste des points
présents dans le job ouvert.

Tous les exemples d’écran ci-aprés sont tirés d’un job type « 2D ».

Nombre de points dans le job Distance au point sélectionné

6——J0E

| 3] Signifie que tous
Eg les points cadrés
B par ce symbole
B5 forment une ligne
111'35

3. Sélectionner le premier point de la ligne, puis valider.

Vue Compas

Ligne N*
| ¥|Ra888 1888
BN
Position du point==] —1 [k p —; . BE: g . .
Voir explications
ﬁ ‘ m page 8-8

N,

La direction a suivre est donnée sur la vue Compas (Le Nord est
indiqué sur le compas de la canne).

otre position actuelle
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Implantation

4. Faire quelques pas dans la direction que vous jugez étre celle du
point. La vue Compas n’indique alors plus le Nord, mais la direc-
tion dans laquelle vous venez de marcher (voir exemple d’écran
ci-dessous). Vous vous déplacez dans la bonne direction si la ci-
ble apparait en haut sur la vue Compas. Sinon corriger votre cap
de fagon a ce qu’elle apparaisse a cet endroit.

Ligne * * Sens de la marche

. RGAAB 1888

d 11.642n
+ —8.888n
Foox o 4 -11.642nm

m Offset B
! $ 08.880n L

Continuer de marcher dans cette direction tout en gardant un ceil
sur I'écran. Ceci vous permettra de garder le bon cap.

o m, [

=

La distance restant a parcourir est le paramétre « d » affiché a
I'écran (les écarts transversal et longitudinal sont également

affichés). Le chemin parcouru, alors que vous avancez vers le
point, est représenté sur la vue gauche par une ligne pointillée

partant de 'emplacement ou vous étiez au moment ou vous avez
sélectionné ce point :

. F5008 1888 Distance au point
Chemin d g'gg%“‘ |L|

H . M
parcoury === L« ¢ -6.939nm {

" Offset i
: $ 8.888n L

Lorsque la distance au point passe sous la barre des 5 m, un
nouvel écran s’affiche montrant une vue agrandie de la zone
autour du point (£ 5 m sur chaque axe).
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Implantation

Un bip est émis au moment du changement d’écran. Le systéme
d’axes qui apparait est toujours orienté selon la ligne. Noter la
présence de traits montrant les limites de la zone de validité.

RoHH8 16848
d 3.292m |L| Type de point choisi
> + 8.389n - pour le guidage
5 1 -3.233m (choix par touche A

// - Offset (i; ou R). Voir aussi
R |t 8.808n L page 5-14

Limites de la zone de validité du point (ici couloir
puisqu’on est en sismique 2D). En 3D, on verrait :

6. Continuer de marcher lentement dans la direction indiquée. Quand
la distance devient inférieure a 0,5 m, un nouvel agrandissement
autour du point apparait a I'écran (+ 0,5 m sur chaque axe).

Rou@e 1088
1 @.483n |4

ok 0 |

e —O0ffset B
" I |
R 1 A.888n

Lorsque la distance devient inférieure a 0,15 m, on peut encore
agrandir la vue par appui sur la touche PgDn (+ 0,15 m sur

chaque axe). Le retour au zoom + 0,5 m est obtenu par appui sur
la touche PgUp.

=

Target 2
d 8.871n |0L]
+ 8.881n s
|:]K $ -8.871n 9
ﬁ
R ™

Des que I'antenne GPS se trouve a l'intérieur de la zone de vali-
dité (cercle ou couloir, voir définition en page 8-10), le message
OK apparait indiquant qu’il est maintenant possible d’enregistrer
sa position.
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Implantation

7. Appuyer sur (<] pour calculer une solution pour la position cou-
rante de I'antenne. Dans le méme temps s’affiche I'écran de levé
et un message apparait en haut de I'écran. Rester immobile jus-
qu’a disparition du message.

B.82n ] 3—
o ] IE
3 Calcul en cours
OMurcs uc nicourcs L
ntenne

2.849nm|9
LEE (a) m

a
Incertitude B2n
B8.483n [

Lorsqu’une solution est disponible, elle s’affiche a I'écran, avec
un certain nombre d’informations utiles décrivant son niveau de
qualité (composantes de I'’écart, mode de calcul, incertitude).

Exemple :
8.82p—lpve———1/3— E L
Mom RSA88 1333@ cart'a\{cc le point
Geocode (1) théorique (en
Hombres de mesures o horizontal, et vertical
Antenne 2.845n|9 pour point 3D)
Etat LEE Ca)|ep
Incertitude B.B{E}E$
8.02n———Leve————3/73—
- Commentaire [ ]
Fglp
>
had 8.483n
B.82n—Leve———3/3—
i Est .
fy Mord
iy ﬂlt;tud% .
Les autres paramétres o norizontale _—
affichés sont décrits o Verticale
page 3-7 ++

Si le nombre de mesures faites n’est pas celui souhaité (voir expli-
cations page 5-13), il peut étre modifié sur I'écran 1/3, mais vous
devrez relancer un nouveau calcul de solution par appui sur .

Un nouveau calcul de position sera également nécessaire si
vous modifiez la hauteur d’antenne sur I'écran 1/3.

8. Appuyer sur pour enregistrer le point calculé. Fin de la pro-
cédure.
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Implantation en déport

S’il n’est pas possible de rejoindre un point a implanter, car physiquement
inaccessible ou réception probablement masquée a cet endroit, utiliser la
zone « offset » comme indiqué ci-apres pour implanter le point.

Tous les exemples d’écran donnés ci-aprés sont tirés d’un job sismique
type « 3D ». En « 2D », il n’est pas possible de définir un offset transversal.

Voici par exemple ce quaffiche I'écran quelque part autour du point
inaccessible a implanter, point sur lequel les conditions de réception sont
bonnes, en UHF et en GPS, et sur lequel le point va donc étre implanté en

déport :
o RSHAA ZAaaa
d 24.656m- |L]
» 9.398m- =
¥ S 22.815m 9
ﬂ

! TO? aaa_l

1. Appuyer sur la touche T (« T » comme transversal) et entrer
I'écart transversal indiqué dans le cadre en haut a droite :

—offset transuersal

| 9, 353
Of‘f aaa_l

.. puis appuyer sur ﬂ pour valider cette valeur.

\.n"-,H

I_E

2. Appuyer sur la touche L (« L » comme longitudinal) et entrer
I’écart longitudinal indiqué dans le cadre en haut a droite :

ffset longitudinal
—a° 22,8150 mi
0 alag. o \l‘-
9
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... puis appuyer sur ﬂ pour valider cette valeur.

Le systeme indique maintenant qu’il est prét a enregistrer un
point (« OK » apparait a I'écran), les offsets entrés ayant permis
d’annuler artificiellement la distance au point inaccessible :

ROAAA 2688
d A.0888m

SRl 111

"k m °ff.53%tan—|--
| R |§  22.815m |m

\

\

\

o m, [E]

| B

En pointillé, systéme d’axes
décalé dont I’origine est
votre position courante

Puis la procédure se termine comme en implantation sans déport
(voir page 8-7), a savoir :

3. Appuyer sur ﬂ pour calculer la position courante de I'antenne.
Vérifier la qualité du résultat.

4. Appuyer sur pour enregistrer le point calculé. Fin de la pro-
cédure.

Les valeurs de déport (offset) sont conservées pour I'implantation
du point suivant. Pour les repasser a « 0.000 », appuyer sur la
touche C.
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Rappel sur les modes d’implantation sismique

0 Mode 2D : Implantation d’une ligne

L’opérateur terrain n’est autorisé a implanter un point de la ligne que s'il se
trouve a l'intérieur du couloir de validité dont la demi-largeur a été définie au
moment de la création du job par SISS. Pour connaitre la valeur de cette
consigne, afficher I'écran d’incertitude (voir page 3-48). La demi-largeur ap-
parait dans le champ « Cercle de validité ».

Point théorique
Demi-largeur

Couloir de validité

Ligne d’implantation

s

0 Mode 3D : Implantation de lignes ou d’une grille

L’opérateur terrain n'est autorisé a implanter un point que s'il se trouve a
I'intérieur du cercle de validité dont le rayon a été défini au moment de la
création du job par SISS. |dem ci-dessus pour connaitre le rayon de ce
cercle.

Point théorique

Cercle de validité

L

Ligne d’implantation

\
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Inventaire et accessibilité des fonctions du
palmtop en sismique

L’interface Utilisateur installé sur le palmtop propose les fonctions suivantes
en sismique, en fonction de son environnement.

Icone Mobile Station « Autonome »
| Implanter * I Implanter * I Implanter *
Lever *
Position de la station | | Position Pas d’accés
Récepteur UHF Emetteur UHF
(Récepteur DGPS ou (Emetteur DGPS ou
GSM)** GSM)**
Position moyenne

] Choisir un job - Choisir un job - Choisir un job
Choisir un fichier * Choisir un fichier * Choisir un fichier*
Points résultat * Points résultat * Points résultat *
Données brutes Données brutes Notes
Sessions Sessions
Notes Notes
—] Mode de calcul H Position i Pas d’acces
Position Satellites
Satellites Désélection des SV
Désélection des SV

Planimétrie I Planimétrie *
Altimétrie Altimétrie *
Antenne

Date & heure
. Géocode
1 Récepteur GNSS
Connexion
Langage & unités
Version

[

Les noms de fonction suivis par “*” ne sont accessibles que si un job est ouvert.
Sinon, ces fonctions n’apparaitront pas dans les menus.

En caractéres gras, les fonctions traitées dans cette section. Pour les autres
fonctions, se reporter a ce qui est dit pour la topographie classique (sect. 2 et 3).
*x 1 suivant type de récepteur externe éventuellement connecté au mobile.

*+x 1 suivant type d’émetteur externe éventuellement connecté a la station. &
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9. Applications post-traitement

Introduction

Cette section traite des applications post-traitement. Elle concerne en
particulier les systémes 6500 SP & MP, qui du point de vue matériel, se
différencient des systémes temps réel par I'absence de liaison UHF entre
station et mobile.

A noter que toutes les fonctions décrites dans cette section sont également
utilisables sur les systémes temps réel. De tels équipements permettent
ainsi de combiner traitement temps réel et enregistrement de données
brutes pour post-traitement sans rendre la tdche de I'opérateur plus difficile.

Pour les nouveaux utilisateurs du systéme chargés d’effectuer des travaux
de post-traitement pur, nous recommandons la lecture préalable des pages
suivantes :

- Toute la section 1 pour la description du matériel fourni

- Toute la section 7 pour se familiariser avec le logiciel tournant
sur palmtop (I'interface Utilisateur)

- Les pages 4-10 a 4-12 pour les scénarios de travail possibles
ainsi que la page 4-13 pour le transfert des données brutes vers
le post-traitement

- Les pages 5-2 et suivantes pour la théorie sur les sessions, mar-
queurs, etc.

- La page 5-6 pour la mesure de la hauteur d’antenne

Des renvois vers d’autres sections de ce manuel sont également faits au fil
de la présente section lorsque cela s’avéere utile a la compréhension, ou
pour éviter toute redondance.

Cette section n’aborde pas les fonctions de lInterface Utilisateur qui se
comportent de fagon identique aux fonctions de méme nom en topographie
classique temps réel. Pour plus d’informations sur ces fonctions, se reporter
aux sections 2 et 3 et aux renvois que ces sections contiennent.
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Principe

Principe GNSS

Enregistrement de |
données brutes
sur PC Card

GNSS
=)

o Station

Palmtop a connecter
pour initialiser

le systéme
Ve
:. /,_a”\
. Mobile """ Xo, Yo, 70
Enregistrement de /_/r"
données brutes T
sur Pe Card NOTE : Dans les 6500 SP et 6500 MP, les boitiers
& récepteurs utilisés au mobile et a la station sont

interchangeables.

Le palmtop permet de définir la cadence d’enregistrement et la hauteur
d’antenne. Il sert également a programmer des sessions d’enregistrement
automatique, si on souhaite utiliser cette fonctionnalité.

Pour garantir un post-traitement correct des données brutes, les enre-
gistrements sur PC Card (PCMCIA) doivent étre effectués simultanément a
la station et au mobile.

On peut enregistrer :

- en « immédiat » : le début et la fin de I'enregistrement sont
controlés par I'opérateur lui-méme. Cette technique est bien
adaptée au mobile.

- ou via la programmation préalable de session(s)
d’enregistrement. Cette technique est bien adaptée a la station
car elle permet de laisser la station fonctionner seule en lui
permettant d’économiser sa batterie et de gérer au mieux
I'espace mémoire disponible sur sa PC Card.
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Fourniture

o Station 6500 SP
Idem systéme temps réel (voir page 1-1), sauf :

- Pas de « kit d’émission U-LINK Tx 4812 pour série 6500 »
(P0100348).

o Mobile 6500 MP
Idem systéme temps réel (voir page 1-3), sauf :

- Pas de « kit réception U-LINK Rx 4800 pour série 6500 »
(P0101204).

Portage

En bandouliére
(option)

Ceinture (’i
) €5

(standard)

Tout sur la canne
(option)

(option)
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Connexions

Connexions

— Station 650x SP

Centre de phase

Antenne
GPS
NAPOOx
1,2cm

Boitier
récepteur

Cable C5050196

Coaxial

N

Cable PO76501A

Alimentation :
Batterie interne
ou externe *

Batterie
externe
(non fournie)

Le passage d’une batterie sur une autre
peut étre fait sans arréter la station

(Palmtop)

Mobile 650x MP

Centre de phase.

Antenne
GPS 3,6 cm = 2
NAPO0Ox

Cable P0100350

Boitier
récepteur

Coaxial

Cable PO76501A

Batteries

(Palmtop)

*

Utiliser soit deux batteries type caméscope (non fournies avec la station), soit une

batterie externe reliée a I’arriére du boitier au connecteur Power, via le cable
P0100349 fourni. Dans ce cas, laisser vide le compartiment batteries du récepteur.
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Utilisation du systéme avec palmtop

Dans cette configuration, on peut faire que de I'enregistrement immédiat ou
programme.

Avantages : permet de mieux maitriser les paramétres d’enregistrement,
permet d’insérer des marqueurs dans I'enregistrement.

Inconvénient : nécessite la présence d’'un palmtop connecté au récepteur
pour chaque action opérateur.

Aprés avoir effectué les branchements indiqués page 9-4, procéder comme
suit (a la station tout comme au mobile).

0 Mise en service
1. Insérer une PC Card dans le lecteur

2. Mettre le palmtop sous tension. Ceci a pour effet de mettre
également le boitier récepteur sous tension

3. Taper la touche « T », puis appuyer sur ﬁ

4. Choisir « Mobile » puis appuyer sur ﬂ

5. Appuyer sur la touche Esc sur le palmtop pour afficher le menu
principal.

6. Vérifier que les voyants en face avant du boitier récepteur sont
dans les états suivants aprés quelques secondes de
fonctionnement :

Voyant SV
Série de clignotements
(1 clignotement = 1 satellite regu)

Tous étcintsé ‘

Ignorer les indications
de ce voyant
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La barre d’état sur le palmtop doit confirmer ces indications.
Exemple :

Nombre de satellites regus (=6, donc série
de 6 clignotements pour le voyant SV)

o-Tm [

Indication fraicheur batterie

W=

Voir page 7-4 la description compléte de la barre d’état.

7. Passer a la phase d’enregistrement immédiat ou programmé
(voir ci-aprés).

a Enregistrement immédiat

Utiliser la fonction B3:>Données brutes de I'Interface Utilisateur, décrite en
page 3-58. L’avertissement encadré en haut de cette page ne concerne pas
les systémes post-traitement puisqu’ils sont équipés en série de lecteur
« PC Card ». Voici un résumé de la procédure a suivre depuis I'écran affi-
ché par cette fonction :

1. Choix du nom de fichier, de la cadence d’enregistrement et de la
hauteur d’antenne

2. Démarrage de I'enregistrement par appui sur

Pendant I'enregistrement, le voyant Enregistrement est allumé :

Voyant SV
Série de clignotements
(1 clignotement = 1 satellite recu)

Ignorer les indications
de ce voyant

’k Tous éteints

Voyant Enregistrement allumé
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3. Possibilité de placer des marqueurs dans I'enregistrement par
appui sur :
- pour accéder a I'’écran Marqueur, puis :
- pour un événement ponctuel

- Ou touche A au début, puis touche & 2 1a fin d’un
événement plus long

4. Arrét de I'enregistrement par appui sur la touche S.

o Enregistrement programmé

Utiliser la fonction ‘@.>Antenne pour entrer la hauteur d’antenne.

Puis utiliser la fonction >Sessions de l'Interface Utilisateur, décrite en
page 3-61. L'avertissement encadré en haut de cette page ne concerne pas
les systémes post-traitement puisqu’ils sont équipés en série de lecteur
« PC Card ». Voici un résumé de la procédure a suivre depuis I'écran affi-
ché par cette fonction :

1. Arrét de la session éventuelle par appui sur la touche S.

2. Edition d’'une session (heures de début, de fin, nom du fichier
d’enregistrement, « oui » pour enregistrement).

3. pour sauvegarder la définition de la session.

4. Choix d’'un mode d’alimentation (Auto ou Manuel), voir page 5-2,
de la possibilité de répéter ou non la session tous les jours, de la
cadence d’enregistrement.

5. pour valider I'exécution de la session. Etat des voyants :

Avant enregistrement  Pendant enregistrement

Clignotant ~ Clignotant Allumé  Allumé

A tout moment, il est possible d’annuler ou de mettre fin a la
session d’enregistrement par appui sur la touche S.
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Utilisation du systéme sans palmtop

Dans cette configuration, on ne peut faire que de I'enregistrement immédiat.
Avantage : trés facile a utiliser

Inconvénients : travaille avec des options par défaut pour la cadence
d’enregistrement, le nom des fichiers d’enregistrement ; ne permet pas de
placer des marqueurs dans I'enregistrement.

Cette fagon de travailler suppose que la hauteur d’antenne et la cadence
d’enregistrement définies dans le systéme sont bien celles qu'il faut utiliser
(sinon, travailler avec le palmtop).

Aprés avoir effectué les branchements indiqués page 9-4, procéder comme
suit (a la station tout comme au mobile).

0 Mise en service
1. Insérer une PC Card dans le lecteur
2. Appuyer sur le poussoir M/A en face avant du récepteur (voir
page 1-7).

3. Vérifier que les voyants en face avant du boitier récepteur sont
dans les états suivants aprés quelques secondes de
fonctionnement :

Voyant SV
Série de clignotements
(1 clignotement = 1 satellite regu)

Tous éteints 4 |

Ignorer les indications
de ce voyant

4. Passer a la phase d’enregistrement.
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o Enregistrement

1. Appuyer sur le poussoir sous la PC Card. Le voyant I (voir ci-
dessous) se met a clignoter indiquant qu’'une demande
d’enregistrement a bien été recue.

2. Fermer le rabat de protection. Le voyant [ reste allumé indi-
quant que I'enregistrement est démarré.

=~ Poussoir de démarrage
d’enregistrement de
données brutes

Rabat de protec
(ici ouvert)

Voyant SV
Série de clignotements
(1 clignotement = 1 satellite regu)

Ignorer les indications
de ce voyant

Voyant Enregistrement allumé
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Si en cours d’enregistrement, vous ouvrez accidentellement le rabat, vous
ne provoquerez qu’'une interruption de I'enregistrement, interruption indi-
quée par le clignotement du voyant. L’enregistrement reprendra norma-
lement dés que vous refermerez le rabat (et le voyant s’allumera de nou-
veau).

Cependant la poursuite de I'enregistrement ne se fera pas dans le méme
fichier mais dans un autre fichier !!, ce qui veut dire que par la suite, il y
aura forcément discontinuité dans le post-traitement des données au
niveau de l'interruption d’enregistrement.

Si en cours d’enregistrement, le voyant Il se met a clignoter alors que le
rabat est bien fermé, cela signifie que la PC Card est pleine et qu’une inter-
vention est nécessaire.

Pour arréter un enregistrement en cours, et pour l'arréter définitivement,
c’est-a-dire jusqu’a la prochaine demande explicite :

1. Ouvrir le rabat de protection (le voyant se remet a clignoter)

2. Ré-appuyer sur le poussoir. L'enregistrement s’arréte et le
voyant s’éteint.
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Durée et cadence d’enregistrement

La durée et la cadence d’enregistrement utilisées sur un point quelconque
dépendent de la nature du post-traitement qui sera utilisé au retour du
terrain. A titre d’exemple, avec le module Rapid Static ou LR Rapid Static
de 3S Pack, les valeurs suivantes sont recommandées :

Cadence d’enregistrement

Mono-fréquence | Bi-fréquence

6 secondes max. (3 secondes recommandé)

Durée d’enregistrement

Mono-fréquence Bi-fréquence
10 minutes + 1 minute par km 5 minutes + 1 minute par km

Collecte des données brutes enregistrées sur
PC Card

Insérer la PC Card contenant les enregistrements effectués sur le terrain
dans le lecteur du PC sur lequel tourne 3S Pack.

Depuis 3S Pack Supervisor, utiliser la commande File>Import GPS data
et sélectionner le lecteur PC Card pour accéder aux fichiers de données
brutes stockées sur la PC Card. L'import de données brutes enrichit la base
de données de 3S Pack d’enregistrements Observations, ephemerides,
almanacs, etc.

Cette opération peut également étre réalisée par I'intermédiaire du module
KISS ou SISS (voir page 6-24) qui copie directement les fichiers de la PC
Card dans le projet ouvert. On peut ensuite importer ces données depuis
3S Pack comme ci-dessus, en pointant cette fois sur le répertoire du projet
KISS ou SISS. «
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10. Supports de transmission de données

Introduction

Comme expliqué dans la section 5, le principe de fonctionnement de la
série 6500 temps réel (SK-MK) repose, entre autres, sur la mise en ceuvre
d’une transmission de données entre station et mobile.

Pour cette fonction particuliére, la série 6500 temps réel est équipée de
base avec la liaison radio U-LINK dont la mise en ceuvre est rappelée
brievement dans cette section.

D’autres moyens peuvent étre utilisés pour assurer la fonction transmission
de données :

- GSM (option)
- Autres (par exemple émetteur et récepteur type RTCM)

A la station, il est méme possible de mettre en ceuvre simultanément
I'émetteur UHF U-LINK et un autre support d’émission (comme par exemple
le GSM).

Dans cette configuration, I'utilisateur du mobile a la possibilité de choisir sa
source de données de corrections, selon des critéres de qualité et de
disponibilité par exemple, simplement en positionnant le paramétre Mode
Diff. de la fonction suivante... :

Mode de calcul

...sur la source qui convient.
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U-LINK

U-LINK

Ce support de transmission est celui utilisé par défaut.

La mise en ceuvre de I'émetteur U-LINK a la station est décrite en section 2.
Au mobile, le récepteur U-LINK est intégré au boitier CompactPro et ne
nécessite donc pas d’actions particuliéres pour sa mise en service.

On peut vérifier sur les écrans suivants que le support de transmission
«radio UHF U-LINK » est bien celui validé et qu’il est correctement
configuré :

o Ala station

Cété boitier CompactPro, dés lors que I'émetteur U-LINK est
correctement relié au boitier, c’est TOUJOURS le port D qui est
sélectionné pour communiquer avec I'émetteur U-LINK, ce que
montre I'écran du palmtop aprés sélection de la fonction
suivante :

> Connexion

IR' t é‘f'?SnSnEXi [ O BI
ecepteur

Eme tteur LUHF Pm
Eme tteur DGPS FAiucun
Enme tteur GSH MHiucun| 8
Laser HMDL Fiucun Iﬂ_'JI

Sélectionner ensuite #®:> Emetteur UHF.

Vérifier et éventuellement corriger les données affichées (numéro
de station, fréquence d’émission, cadence d’émission et type de
données émises).

Vérifier que la station émet (« ON » affiché en haut a droite,
sinon faire F3 pour qu’elle émette). Exemple :

—— Fnetteur DHF——ON—
Huméro de station 8
Frequence 441, 2258MHz
Cadence 1s
Créneau 1s(8
Données PLRR&
-
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o Au mobile

- Coté boitier CompactPro, c’est TOUJOURS le port D qui est
sélectionné pour communiquer avec le récepteur U-LINK intégré,
ce que montre I'écran du palmtop apres sélection de la fonction
suivante :

> Connexion

IR' t é‘r?snsnexi [ 3LOM
ecepteur

Récevteur LUHF Pm
Recepteur DGPS Fiucun
Recevteur GSHM Fiucun
Lasey MDL FAuCun|ip

- Sélectionner > Mode de calcul. Dans la deuxiéme ligne, sé-
lectionner « Récepteur UHF », puis entrer le numéro de la station
a utiliser (ligne 4) et la fréquence porteuse de cette station (ligne
6). Exemple d’écran :

—— Hode de calcul ——

ode de calcul H(PIRT/LRK

ode diff. kRécepteur UHF

ode d'init, »OTF|S
o de station

urér 1(8
5U WAAS/EGHOS ifﬂﬂt--:
Frequence (UHFY 445.8375HH=z *

-

Le systeme est alors en mesure d’acquérir les données de la
station via le récepteur U-LINK. Passer ensuite a votre travail
proprement dit.

NOTE : le numéro de la station et sa fréquence d’émission
peuvent également définis depuis I'écran :

® > Récepteur UHF
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GSM

Ce support de transmission est disponible en option. Contrairement a la
radio U-LINK dont l'utilisation est gratuite (mais cependant soumise a
I'obtention d’un droit d’émission), I'utilisation du GSM fait par contre I'objet
d'une facturation dont le montant est directement lié¢ a la durée des
communications établies via ce systeme.

o Connexions requises a la station

Batterie externe (non fournie)

—

Fusible 2,5 A
S| | Consommation : Cable alimentation (Emetteur U-LINK)
8 2,5Asous 5V | Longueur : 3,00 m

SubDlS-mT 'i-‘ Micro-Fit 3.0

Cable RS232
Longueur : 3,00 m

SubD9-£ [Port B,

o Connexions requises au mobile

GSM

Cable alimentation

SubD15- Micro-Fit 3.0
v m II-| 1ero- Longueur : 0,75 m

g
“
a
°

E)
7
a

21

S
o

(500 mA-12 V)

Cable RS232
Longueur : 0,75 m

SubD9-f |Port B|
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o Mise en ceuvre a la station

- Sélectionner iZ..i> Connexion et sélectionner le port B dans la
ligne « Emetteur GSM ». Ceci a pour effet de sélectionner éga-
lement le port B dans la ligne « Emetteur DGPS »

[—= Connexi

Récepteur GMSS FCOM 219

Eme tteur LUHF PORT I

Emetteur DGPS FEORT E|f

Emetteur G3H FPORT B|8

Laser M FAUCUNn Iﬂ_'JI
-

- Sélectionner 58> Emetteur GSM.

Les paramétres affichés sur cet écran (N° de station, cadence et
type de données) sont normalement bons puisqu’ils
correspondent aux choix qui ont déja été faits pour fonctionner
avec la radio U-LINK

- Appuyer sur F3 pour autoriser la station a émettre ses données.
Exemple d’écran alors obtenu :

—————Fme t teur GSH——ON—]
Huméro de station 9
Periode 5
Données rLRR\;‘
ﬁ
-

IMPORTANT : Les données ne seront réellement émises que
lorsque le GSM du mobile appellera le GSM de la station.
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1 0 Supports de transmission de données
GSM

o Mise en ceuvre au mobile

- Sélectionner iZ..i> Connexion et sélectionner le port B dans la
ligne « Récepteur GSM ». Ceci a pour effet de sélectionner éga-
lement le port B dans la ligne « Récepteur DGPS »

[ Connexi
Récepteur GNHSS PCOH 2|I|

Reécevteur LUHF PORT

Récepteur DGPS VPORT B
Récewteur GSM rPORT E|9
Laser MDL Pnucun;

- Sélectionner .X...> Mode de calcul.
- Sélectionner le mode de calcul désiré (ligne 1)
- Sélectionner « Récepteur GSM » (ligne 2)

- Composer le numéro d’appel du GSM de la station (ligne 7).

Exemple :

——Hode de calcul ———

ode de calcul H(RRT/LR]C
ode diff, PRecepteur GSM
ode d’init, FlX
umeéro de station 1 8
SU WAAS/EGHOS By
Frequence (UHF) 44.1.1088!‘1“2*
Humero (GSH) Hodaa6041™

- Avant d’appeler la station, vous pouvez vérifier le niveau de
réception du signal GSM en appuyant sur Q. Le systéme fournit
un chiffre entre 0 et 5 dont l'interprétation pour les valeurs
extrémes est :

« 0 »: aucune réception — impossible de travailler en
GSM

« 5 »: réception optimum (GSM utilisable de 1 & 5)

- Appuyer sur F3 pour appeler la station. Vous pouvez maintenant
passer au travail proprement dit.

NOTE : Le numéro d’appel (et le numéro de station) peuvent
également étre définis depuis I'écran :

10-6 THALES



Supports de transmission de données
DGPS externe

o Comment arréter la communication via GSM

il
- Sélectionner E> Récepteur GSM ou > Mode de calcul

- Appuyer sur la touche S. Le systéme arréte de travailler avec le
GSM et met fin a la liaison GSM entre station et mobile.

DGPS externe

o Mise en ceuvre a la station

Sélectionner .7..i:> Connexion et sélectionner le port B dans la
ligne « Emetteur DGPS »

[ Connexi

Récepteur GHNSS HCOM 2|8

Eme tteur UHF PORT I
Eme t teur DGPS (SPORT Fha
Eme t teur G3M ucun
Lasey MDL FAucun g
-

- Sélectionner 58> Emetteur DGPS

- Si nécessaire, re-définir un numéro de station, la cadence des

données émises et le type de données a émettre (KART/LRK ou
RTCM)

- Appuyer sur F3 pour autoriser la station a émettre ses données
via son émetteur DGPS externe. Exemple d’écran obtenu :

———Fme t teur DGPS——OH—]

Muméro de station 1|9

Periode

Donnees PLRR\;\
ﬁ
-
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10-8

Supports de transmission de données
DGPS externe

o Mise en ceuvre au mobile

- Sélectionner iZ..i> Connexion et sélectionner le port B dans la
ligne « Récepteur DGPS »

[ Lonnexi
Récepteur GHSS rCOH 2|E
Récevteur LUHF PORT I
Récepteur DGPS »PORT BY
Recevteur G3M Fiucun|?
Laser MDL Pnucunw
[}
- Sélectionner .x...> Mode de calcul

- Sélectionner le mode de calcul désiré (ligne 1)
- Sélectionner « Récepteur DGPS » (ligne 2)

- Vérifier les autres paramétres et éventuellement modifier.

———Hode de calcul —————
ode de calcul PKRRT/LRK
ode diff, FRécepteur DGPS
ode d'init, »OTF|X
umero de station
SV HAAS/EGHOS Bl
Frequence (LUHF) 441.1888!‘1“2*
-

Vous pouvez ensuite passer au travail proprement dit. &
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Fréquences UHF déconseillées

Elles représentent environ 3% des canaux disponibles dans la bande 400-

470 MHz.

Fréquence Fréquence Fréquence Fréquence
(MHz) (MHz) (MHz) (MHz)
400,0000 420,2375 439,8500 461,9875
403,0000 420,2500 440,0000 462,0000
403,0125 420,2625 442,0000 462,0125
403,0250 420,2750 442,3250 462,0250
403,0375 420,2875 442,3375 462,0375
403,0500 422,6750 442,3500 462,0500
403,0625 4226875 442,3625 462,0625
403,0750 422,7000 442,3750 464,4500
403,0875 422,7125 442,3875 464,4625
407,9250 422,7250 442,4000 464,4750
407,9375 422,7375 442,4125 464,4875
407,9500 422,7500 447,2500 464,5000
407,9625 427 5875 447,2625 464,5125
407,9750 427,6000 447,2750 464,5250
407,9875 427,6125 447,2875 466,9125
408,0000 4276250 447,3000 466,9250
409,1500 427,6375 447,3125 466,9375
409,1625 427,6500 447,3250 466,9500
409,1750 427,6625 450,0000 466,9625
409,1875 429,0000 452,1625 466,9750
409,2000 430,0000 452,1750 466,9875
409,2125 431,2750 452,1875 468,0000
409,2250 431,2875 452,2000 470,0000
410,0000 431,3000 452,3250 475,5125
412,8375 431,3125 452,3375 475,5250
412,8500 431,3250 452,3500 475,5375
412,8625 431,3375 453,3875 475,5500
412,8750 431,3500 453,4000 475,5625
412,8875 432,5000 4534125 475,5750
412,9000 432,5125 453,4250 475,5875
412,9125 432,5250 4534375
416,0000 432,5375 453,4500
417,7500 432,5500 4535750
417,7625 432,5625 455,0000
417,7750 432,5750 457,0750
417,7875 437,4125 457,0875
417,8000 437,4250 457,1000
417,8125 4374375 457,125
417,8250 437,4500 457,1250
418,9000 437,4625 457,1375
420,0000 437,4750 457,1500
420,2125 4374875 460,0000
420,2250 439,8375 460,7875
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Glossaire

Centre de phase :

DGPS :
DGNSS :
EDGPS :

EGNOS

ENH

GIS :

GNSS

« Implanter » :

ICD200 :

KART :

« Lever » :

Glossaire

Point, au sens géométrique du terme, qui décrit
la hauteur réelle d’une antenne GPS (en
particulier sa coordonnée Z) par rapport a un
repére visible sur cette antenne. Donnée
fournie par le constructeur, ce point découlant
étroitement du design de I'antenne

GPS différentiel (Differential GPS)
Differential GNSS
DGPS amélioré (Enhanced DGPS)

. European Geostationary Navigation Overlay

System

: Sigle pour Est Nord Hauteur
GDOP :

Dilution géométrique de position (Geometric
Dilution Of Precision)

Systéme d’informations géographiques
(Geographic Information System)

. Global Navigation Satellite System
GPS :

Global Positioning System

Ce verbe regroupe les opérations suivantes :

aller sur un point par guidage, matérialiser ce
point sur le terrain, calculer et sauvegarder sa
position

Nom d’un modéle de géoide (parfois
improprement appelé « Stanag ») fournissant
un modeéle d’altitude pour la planete entiére

Sigle pour Kinematic Application Real Time
(Cinématique L1)

Ce verbe regroupe les opérations suivantes :
Calculer et sauvegarder la position d’'un point
quelconque sur le terrain
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LGH :
LRK :

LRKA :

LRKR :

NMEA :
OTF :

PC

Points non planifiés :

Points planifiés :

Points résultat :

RTCM

STANAG :
SV :

UHF

Manuel de Référence Série 6500 et 6300
Glossaire

Sigle pour Latitude lonGitude Hauteur

Sigle pour Long Range Kinematic
(Cinématique longue portée L1/L2)

Qualifie une solution de position obtenue en
mode LRK précis

Qualifie une solution de position obtenue en
mode LRK temps réel

National Marine Electronic Association

Initialisation « Au vol » (On The Fly)

. Ordinateur personnel (Personal Computer)
PC card :

Personal Computer Memory Card International
Association (carte PCMCIA)

Tous points étudiés sur le terrain autres que
des points cible ou référence. Par définition, les
points non planifiés ne sont visibles dans un
projet KISS qu’aprés exécution d’un job sur le
terrain

Points cible ou référence. Points a implanter
planifiés lors de la préparation d’un job avec
KISS

Points contenus dans le fichier résultats. Tous
les points résultat sont potentiellement des
points planifiés

. Radio Technical Commission for Maritime

services
Voir ICD200

Véhicule spatiale (Space Vehicle) (Satellite
GPS)

. Ultra haute fréquence (Ultra High Frequency)
WAAS :

Wide Area Augmentation System
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