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Einfuhrung

Erwerb Herzlichen Gliickwunsch zum Erwerb eines Leica iCON robot 60/iCON builder 60.
S Diese Gebrauchsanweisung enthalt, neben den Hinweisen zur Verwendung des
A ’%i“‘ Produkts auch wichtige Sicherheitshinweise. Siehe Kapitel "1 Sicherheitshinweise" fir

weitere Informationen.
Lesen Sie die Gebrauchsanweisung vor der Inbetriebnahme des Produkts sorgfaltig
durch.

Produktidentifika- Die Typenbezeichnung und die Serien-Nr. lhres Produkts sind auf dem Typenschild
tion angebracht.
Beziehen Sie sich immer auf diese Angaben, wenn Sie Fragen an unsere Handler oder
eine von Leica Geosystems autorisierte Servicestelle haben.

Warenzeichen ¢ Windows ist ein registriertes Warenzeichen der Microsoft Corporation in den Verei-
(Trademarks) nigten Staaten und in anderen Landern

* BluetootH® ist ein registriertes Warenzeichen der Bluetooth SIG, Inc.

e SD Logo ist ein Warenzeichen von SD-3C, LLC.

Alle anderen Warenzeichen sind Warenzeichen ihrer jeweiligen Eigentimer.

Giltigkeit dieser Diese Gebrauchsanweisung ist fiir die iCON robot 60/iCON builder 60 Instrumente
Gebrauchsanwei- glltig. Unterschiede zwischen den verschiedenen Modellen sind hervorgehoben und
sung beschrieben.

Verfligbare :

Dokumentation Name Beschreibung/Format =
iCON robot Sie gibt einen Uberblick iber das Produkt, die techni- 4 4
60/iCON schen Daten und Sicherheitshinweise. Vorgesehen fir
builder 60 einen schnellen Uberblick.

Quick Guide
iCON robot Die Gebrauchsanweisung enthalt alle zum Einsatz des |- v
60/iCON Produktes notwendigen Grundinformationen. Sie gibt
builder 60 einen Uberblick Gber das Produkt, die technischen Daten
Gebrauchsan- |und Sicherheitshinweise.
weisung
Name Beschreibung/Format ™
iCON build Ausfuhrliches Handbuch fir alle Produkt- und Applikati- |v' v
Bedienungsan- |onsfunktionen. Eingeschlossen sind ausfuhrliche
leitung, iCON  |Beschreibungen von speziellen Software/Hardware
site Bedie- Einstellungen und Software/Hardware Funktionen, die
nungsanleitung |fir den umfassenden Umgang mit den Instrumenten

bestimmt sind.

Die gesamte iCON robot 60/iCON builder 60-Dokumentation/Software finden
Sie:

e auf der Leica USB Karte

e unter https://myworld.leica-geosystems.com
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m world myWorld@Leica Geosystems (https://myworld.leica-geosystems.com) bietet umfas-

@Leica Geosystems

sende Serviceangebote, Informationen und Trainingsmaterial.

Mit einem direkten Zugriff auf myWorld ist es moglich, wann immer Sie winschen alle
wichtigen Serviceangebote zu nutzen, 24 Stunden am Tag, 7 Tage die Woche. Dies
steigert Ihre Effizienz und halt Sie Uber die letzten Informationen von Leica Geosys-
tems auf dem Laufenden.

Service

Beschreibung

myProducts

Hier konnen Sie alle Ihre Leica Geosystems Produkte eintragen,
detaillierte Informationen Uber Ihre Produkte erfassen und zusatz-
liche Optionen oder Supportvertrage (Customer Care Pakete = CCPs)
abschlieBen. Weiterhin konnen Sie lhre Produkte mit der neuesten
Software aktualisieren und Ilhre Dokumentationen auf dem neuesten
Stand halten.

myService

Sie konnen sich die Serviceangebote fur Ihre Produkte im Leica
Geosystems Servicecenter und die detaillierten Informationen tber
die flr lhre Produkte ausgeflhrten Arbeiten anschauen. Zusatzlich
konnen Sie sich den aktuellen Servicestatus Ihrer Produkte im Leica
Geosystems Servicecenter und das erwartete Serviceende
anschauen.

mySupport

Erstellen Sie eine neue Anfrage fur lhre Produkte, die von lhrem
lokalen Leica Geosystems Support Team beantwortet wird. Sie
konnen sich die vollstandige Historie lhres Supportfalls und detail-
lierte Informationen fur jede Anfrage anschauen, falls Sie auf frihere
Supportfalle verweisen wollen.

myTraining

Verbessern Sie lhr Produktwissen mit dem Leica Geosystems Campus
- Information, Wissen, Training. Weiterhin konnen sie sich das
neuste Online-Trainingsmaterial lhrer Produkte anschauen oder
herunterladen. Halten Sie sich tUber Ihr Produkt auf dem Laufenden
und registrieren Sie sich fur Seminare oder Kurse in lhrem Land.

myTrustedSer-
vices

Bietet verbesserte Produktivitat mit einem gleichzeitigen Maximum

an Sicherheit.

¢ myExchange
Mit myExchange konnen Sie jede Datei/jedes Objekt von Ihrem
Computer mit jedem beliebigen lhrer Leica Tauschkontakte
austauschen.

e mySecurity
Falls Ihr Instrument gestohlen wird, ist ein Sicherungsmecha-
nismus verfugbar, wodurch das Instrument deaktiviert wird und
nicht langer verwendet werden kann.
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1 Sicherheitshinweise
1.1 Allgemein

Beschreibung Diese Hinweise versetzen Betreiber und Benutzer in die Lage, mogliche Gebrauchsge-
fahren rechtzeitig zu erkennen, und somit moglichst im Voraus zu vermeiden.

Der Betreiber hat sicherzustellen, dass alle Benutzer diese Hinweise verstehen und
befolgen.

Warnmeldungen Warnmeldungen sind ein wesentlicher Teil des Sicherheitskonzepts des Gerates. Sie
erscheinen, wann immer Gefahren oder gefahrliche Situationen vorkommen konnen.

Warnmeldungen...
¢ machen den Anwender auf direkte und indirekte Gefahren, die den Gebrauch
des Produkts betreffen, aufmerksam.
¢ enthalten allgemeine Verhaltensregeln.

Alle Sicherheitsanweisungen und Sicherheitsmeldungen sollten fir die Sicherheit des
Anwenders genau eingehalten und befolgt werden! Deshalb muss dieses Handbuch fur
alle Personen, die die hier beschriebenen Aufgaben ausfihren, verfligbar sein.

GEFAHR, WARNUNG, VORSICHT und HINWEIS sind standardisierte Signalworter, um
die Stufen der Gefahren und Risiken flir Personen- und Sachschaden zu bestimmen.
Far lhre Sicherheit ist es wichtig, die unten angegebene Tabelle mit den verschiedenen
Signalwortern und deren Bedeutung zu lesen und zu verstehen! Zusatzliche Symbole
fur Sicherheitshinweise konnen ebenso wie zusatzlicher Text innerhalb einer Warnmel-
dung auftreten.

Typ Beschreibung

A GEFAHR Unmittglbare Gebrauchsgefahr, die zwingend schwere Perso-
nenschaden oder den Tod zur Folge hat.

A WARNUNG Gebrauchsgefahr oder sachwidrige V_erwendung, die schwere
Personenschaden oder den Tod bewirken kann.

A VORSICHT Ge_brauchsgefahr ode_r_ sachwidr_ige Verwendung, die geringe bis
mittlere Personenschaden bewirken kann.

HINWEIS Gebrauchsgefahr oder sachwidrige Verwendung, die erhebliche
Sach-, Vermogens- oder Umweltschaden bewirken kann.
= Nutzungsinformation, die dem Benutzer hilft, das Produkt tech-

nisch richtig und effizient einzusetzen.
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1.2

Beschreibung der Verwendung

Verwendungszweck

Verniinftigerweise
vorhersehbare Fehl-
anwendung

A WARNUNG

1.3

¢ Messen von Horizontal- und Vertikalwinkeln.

* Messen von Distanzen.

¢ Aufzeichnen der Messungen.

e Automatische Zielsuche, -erfassung und -verfolgung.
¢ \Visualisierung der Ziel- und Stehachse.

¢ Fernsteuerung von Produkten.

¢ Datenkommunikation zu externen Geraten.

e Berechnung mit Software.

¢ Verwendung des Produkts ohne Instruktion.

¢ Verwendung auBerhalb der vorgesehenen Verwendung und Einsatzgrenzen.

¢ Unwirksammachen von Sicherheitseinrichtungen.

¢ Entfernen von Hinweis- oder Warnschildern.

» Offnen des Produkts mit Werkzeugen, z.B. Schraubenzieher, sofern nicht ausdriick-
lich fir bestimmte Falle erlaubt.

¢ Durchfihrung von Umbauten oder Veranderungen am Produkt.

¢ Inbetriebnahme nach Entwendung.

¢ Verwendung des Produkts mit erkennbaren Mangeln oder Schaden.

¢ Verwendung von Zubehor anderer Hersteller, das von Leica Geosystems nicht
ausdrucklich genehmigt ist.

¢ Unzureichende SchutzmaBnahmen am Einsatzort.

¢ Direktes Zielen in die Sonne.

» Steuerung von Maschinen, bewegten Objekten usw. in Uberwachungsanwen-
dungen 0.3a. ohne zusatzliche Uberwachungs- und Sicherheitseinrichtungen.

Unautorisierte Anderungen von Baumaschinen, durch Installieren des Produkts,
konnen die Funktion und Sicherheit der Maschine verandern.

GegenmaBnahmen:

Beachten Sie die Anweisungen des Maschinenherstellers. Wenn keine entsprechende
Anweisung verfugbar ist, bitten Sie den Hersteller um eine Anleitung, bevor Sie das
Produkt installieren.

Einsatzgrenzen

Umwelt

A GEFAHR

Umwelt

Einsatz in dauernd fir Menschen bewohnbarer Atmosphare geeignet, nicht einsetzbar
in aggressiver oder explosiver Umgebung.

Lokale Sicherheitsbehorde und Sicherheitsverantwortliche sind durch den Betreiber zu
kontaktieren, bevor in gefahrdeter Umgebung, in der Nahe von elektrischen Anlagen
oder dhnlichen Situationen gearbeitet wird.

Geeignet fur die Verwendung in trockener Umgebung und nicht unter widrigen
Umstanden.

%
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1.4 Verantwortungsbereiche

Hersteller des Leica Geosystems AG, CH-9435 Heerbrugg, kurz Leica Geosystems ist verantwortlich
Produkts fur die sicherheitstechnisch einwandfreie Lieferung des Produkts inklusive Gebrauchs-
anweisung und Originalzubehor.

Betreiber Fir den Betreiber gelten folgende Pflichten:

Er versteht die Schutzinformationen auf dem Produkt und die Instruktionen in der
Gebrauchsanweisung.

Er stellt sicher, dass das Produkt entsprechend den Anweisungen verwendet wird.
Er kennt die ortsublichen, betrieblichen Unfallverhttungsvorschriften.

Er benachrichtigt Leica Geosystems umgehend, wenn am Produkt und der Anwen-
dung Sicherheitsmangel auftreten.

Der Betreiber stellt sicher, dass nationale Gesetze, Bestimmungen und Bedin-
gungen fur die Verwendung von z. B. Funksendern oder Lasern eingehalten werden.

A WARNUNG I_Dieses Produkt muss durgh einc_en entsprechend trainierten und qualifizierten Spezia-
listen auf Baumaschinen installiert werden.
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Gebrauchsgefahren

HINWEIS

A WARNUNG

Vorsicht vor fehlerhaften Messergebnissen beim Verwenden eines Produkts, nach
einem Sturz oder anderen unerlaubten Beanspruchungen, Veranderungen des
Produkts, langerer Lagerung oder Transport.

GegenmafBnahmen:

Flhren Sie periodisch Kontrollmessungen und die in der Gebrauchsanweisung angege-
benen Feldjustierungen durch. Besonders nach ubermaBiger Beanspruchung des
Produkts, und vor und nach wichtigen Messaufgaben.

Beim Arbeiten mit dem Lotstab und dem Verlangerungsstuick in unmittelbarer Umge-
bung von elektrischen Anlagen, z.B. Freileitungen oder elektrische Eisenbahnen,
besteht aufgrund eines elektrischen Schlages akute Lebensgefahr.
GegenmaBnahmen:

Halten Sie einen ausreichenden Sicherheitsabstand zu elektrischen Anlagen ein. Ist das
Arbeiten in solchen Anlagen zwingend notwendig, so sind vor der Durchflihrung dieser
Arbeiten die flr diese Anlagen zustandigen Stellen oder Behorden zu benachrichtigen
und deren Anweisungen zu befolgen.

Bei der Fernbedienung von Produkten konnen fremde Ziele erkannt und gemessen
werden.

GegenmaBlnahmen:

Beim Arbeiten im Fernsteuerungs-Modus sollten Ergebnisse immer auf Plausibilitat
uberpruft werden.

Wenn das Produkt mit Zubehor wie zum Beispiel Mast, Messlatte oder Lotstab
verwendet wird, erhoht sich die Gefahr von Blitzeinschlag.
GegenmafBnahmen:

Verwenden Sie das Produkt nicht bei Gewitter.
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VORSICHT

WARNUNG

A WARNUNG

VORSICHT

VORSICHT

A VORSICHT

Wahrend der Bedienung des Produkts besteht durch sich bewegende Teile die Gefahr,
dass GliedmaBen gequetscht oder Haare und/oder Kleidung erfasst werden.
GegenmaBlnahmen:

Halten Sie einen ausreichenden Sicherheitsabstand zu den beweglichen Teilen ein.

Bei dynamischen Anwendungen, z.B. bei der Zielabsteckung durch den Messgehilfen,
kann durch AuBer-Acht-Lassen der Umwelt, z.B. Hindernisse, Verkehr oder Baugruben
ein Unfall hervorgerufen werden.

GegenmaBnahmen:

Der Betreiber instruiert den Messgehilfen und den Benutzer Uber diese mogliche
Gefahrenquelle.

Ungenligende Absicherung bzw. Markierung lhres Messstandortes kann zu gefahrli-
chen Situationen im StraBenverkehr, Baustellen, Industrieanlagen, ... fihren.
GegenmaBnahmen:

Achten Sie immer auf ausreichende Absicherung lhres Messstandortes. Beachten Sie
die landerspezifischen gesetzlichen Sicherheits- und Unfallverhttungsvorschriften und
StraBenverkehrsverordnungen.

Vorsicht beim direkten Zielen in die Sonne mit dem Produkt. Das Fernrohr wirkt wie ein
Brennglas und kann somit lhre Augen schadigen oder das Gerateinnere beschadigen.
GegenmaBlnahmen:

Mit dem Produkt nicht direkt in die Sonne zielen.

Bei nicht fachgerechter Anbringung von Zubehor am Produkt besteht die Moglichkeit,
dass durch mechanische Einwirkungen, z.B. Sturz oder Schlag, Ihr Produkt beschadigt,
Schutzvorrichtungen unwirksam oder Personen gefahrdet werden.
GegenmafBnahmen:

Stellen Sie bei Aufstellung des Produkts sicher, dass Zubehor richtig angepasst, einge-
baut, gesichert und eingerastet ist.

Schutzen Sie lhr Produkt vor mechanischen Einwirkungen.

Beim Transport, Versand oder bei der Entsorgung von Batterien kann bei unsachge-
maBen, mechanischen Einwirkungen auf die Batterie Brandgefahr drohen.
GegenmaBnahmen:

Versenden oder entsorgen Sie Ihr Produkt nur mit entladenen Batterien. Betreiben Sie
dazu das Produkt bis die Batterien entladen sind.

Beim Transport oder Versand von Batterien ist der Betreiber verantwortlich, die nati-
onalen und international geltenden Vorschriften und Bestimmungen einzuhalten.
Kontaktieren Sie vor dem Transport oder Versand Ihr lokales Personen- oder Fracht-
transportunternehmen.

Starke mechanische Belastungen, hohe Umgebungstemperaturen oder das Eintauchen
in FlUssigkeiten konnen zum Auslaufen, Brand oder zur Explosion der Batterien fihren.
GegenmafBnahmen:

Schutzen Sie die Batterien vor mechanischen Einwirkungen und hohen Umgebungs-
temperaturen. Batterien nicht in Flussigkeiten werfen oder eintauchen.
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Beim Kurzschluss der Batteriekontakte, z.B. beim Aufbewahren und Transportieren
von Batterien in der Tasche von Kleidungsstlicken, wenn die Batteriekontakte mit
Schmuck, Schlissel, metallisiertem Papier oder anderen Metallgegenstanden in Beruh-
rung kommen, konnen Batterien Uberhitzen und es besteht Verletzungs- und Brand-
gefahr.

GegenmaBnahmen:

Stellen Sie sicher, dass die Batteriekontakte nicht mit metallischen Gegenstanden in
Beruhrung kommen.

Die Installation in der Nahe von mechanisch bewegten Maschinenteilen kann zur
Beschadigung des Produkts fuhren.

GegenmafBnahmen:

Fahren Sie die mechanisch bewegten Maschinenteile soweit wie moglich aus und defi-
nieren Sie einen sicheren Installationsort.

Achten Sie auf eine eventuell unzulangliche Steuerung, wenn die Maschine defekt ist,
wie nach einem Sturz oder anderen Schadensereignissen oder Anderungen an der
Maschine.

GegenmaBnahmen:

Flhren Sie regelmaBig Kontrollmessungen und Feldeinstellungen an der Maschine
durch, gemaB Anweisungen in der Gebrauchsanweisung. Wahrend des Einsatzes sollte
der Arbeitsfortschritt und die Neigung durch entsprechende Prifmethoden, zum
Beispiel Wasserwaage, Tachymeter, Uberprift werden.

Das Lenken und Navigieren der Maschine kann zu Unfallen flihren, und zwar wenn a)
der Maschinenfihrer nicht seine Umgebung im Auge behalt (Personen, Kanale,
Verkehr, usw.), oder b) bei Fehlfunktionen {...einer Systemkomponente, Funksto-
rungen, usw.).

GegenmaBlnahmen:

Der Maschinenfuhrer stellt sicher, dass die Maschine durch einen qualifizierten
Bediener (Fahrer) betrieben, gesteuert und liberwacht wird. Der Bediener muss in der
Lage sein, NotmaBnahmen einzuleiten (wie z.B. einen Nothalt).

Der folgende Hinweis ist nur fur AC-Adapter gultig.

Falls Sie das Produktgehause 6ffnen, kdnnen Sie einen elektrischen Schlag bekommen,
wenn Sie:

e Stromfuhrende Komponenten beruhren

¢ Das Produkt nach unsachgemaBen Reparaturversuchen verwenden
GegenmaBnahmen:

Das Produktgehaduse nicht 6ffnen. Lassen Sie die Produkte nur von einer von Leica
Geosystems autorisierten Servicestelle reparieren.

Der folgende Hinweis ist nur fur Einheiten mit Erdungsanschluss gultig.

Wenn das System nicht geerdet ist, konnen Tod oder ernsthafte Verletzungen
auftreten.

GegenmaBlnahmen:

Um einen elektrischen Schock zu vermeiden, mussen Stromkabel und Steckdose
geerdet sein.

A D
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Der folgende Hinweis ist nur fur AC-Adapter und Ladegerate gliltig.

Dieses Produkt wurde nicht fir die Verwendung in feuchten und rauen Bedingungen
entwickelt. Wenn das Produkt feucht wird, kann dies einen elektrischen Schlag verur-
sachen.

GegenmaBlnahmen:

Verwenden Sie das Produkt nur in trockener Umgebung, zum Beispiel in Gebauden
oder Fahrzeugen. Schutzen Sie das Produkt gegen Feuchtigkeit. Wenn das Produkt
feucht wird, darf es nicht verwendet werden!

%

Bei unsachgemaler Entsorgung des Produkts kann Folgendes eintreten:

¢ Beim Verbrennen von Kunststoffteilen entstehen giftige Abgase, an denen
Personen erkranken konnen.

e Batterien konnen explodieren und dabei Vergiftungen, Verbrennungen, Verat-
zungen oder Umweltverschmutzung verursachen, wenn sie beschadigt oder stark
erwarmt werden.

¢ Bei leichtfertigem Entsorgen ermoglichen Sie eventuell unberechtigten Personen,
das Produkt sachwidrig zu verwenden. Dabei konnen Sie sich und Dritte schwer
verletzen sowie die Umwelt verschmutzen.

¢ Bei unsachgemaRBer Entsorgung von Silikonol kann die Umwelt verschmutzt werden.

GegenmaBnahmen:

Das Produkt darf nicht im Hausmull entsorgt werden.

Entsorgen Sie das Produkt sachgemaB. Befolgen Sie die nationalen,
landerspezifischen Entsorgungsvorschriften.

Schitzen Sie das Produkt jederzeit vor dem Zugriff unberechtigter
Personen.

Produktspezifische Informationen zur Behandlung und Entsorgung stehen auf der
Homepage von Leica Geosystems unter http://www.leica-geosystems.com/treatment
zum Download bereit oder konnen bei lhrem Leica Geosystems Handler angefordert
werden.

Lassen Sie die Produkte nur von einer von Leica Geosystems autorisierten Servicestelle
reparieren.
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1.6 Laserklassifizierung
1.6.1 Allgemein

Allgemein Die folgenden Kapitel dienen als Anweisungen und Schulungsinformationen fir die
sichere Verwendung der Laser gemaB dem internationalen Standard IEC 60825-1
(2007-03) und technischem Bericht IEC TR 60825-14 (2004-02). Die Informationen
erlauben dem Betreiber und dem tatsachlichen Bediener mogliche Gebrauchsgefahren
rechtzeitig zu erkennen, und somit moglichst im Voraus zu vermeiden.

& Entsprechend der IEC TR 60825-14 (2004-02) Richtlinie bendtigen Produkte
der Laserklasse 1, 2 und 3R keine(n):
¢ Lasersicherheitsbeauftragten,
¢ Schutzkleidung und -brille,
e Warnschilder im Laser-Arbeitsbereich
wenn die Produkte wie in dieser Gebrauchsanleitung beschrieben verwendet
und eingesetzt werden, da die Augengefahrenstufe niedrig ist.
(&> Landesgesetzte und lokale Bestimmungen fur die Verwendung von Lasern
konnen eventuell strenger sein als IEC 60825-1 (2007-03) und IEC TR 60825-
14 (2004-02).
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1.6.2

Distanzmesser, Messungen auf Prismen

Allgemein

Beschilderung

Der integrierte Distanzmesser im Produkt erzeugt einen sichtbaren Laserstrahl, der

aus dem Fernrohrobjektiv austritt.

Das in diesem Abschnitt beschriebene Laserprodukt wird nach folgenden Normen als

Gerat der Laserklasse 1 klassifiziert:

e |EC 60825-1 (2007-03): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"
e EN 60825-1 (2007-10): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"”

Diese Produkte sind unter vernunftigerweise vorhersehbaren Bedingungen und bei

bestimmungsgemaRer Verwendung und Instandhaltung sicher und fir die Augen unge-

fahrlich.

Beschreibung Wert
Maximale durchschnittliche Strahlungsleistung 0,33 mwW
Impulsdauer 800 ps

Pulswiederholfrequenz (PRF)

100 MHz - 150 MHz

Wellenlange

650 nm - 690 nm

Strahldivergenz

1.5 mrad x 3 mrad

Laser Klasse 1
gem. |[EC 60825-1

(2007 - 03)

006272 001

a) Laserstrahl

Type: iCR6X Art.No.:
7900XX
S.No.:

Equip.No.: 1234567 123456
Power: 12V / 7,4V == 1A max.

Leica Geosystems AG

CH-9435 Heerbrugg

Manufactured: 20XX

Made in Origin

Complies with FDA performance standards for laser products
0. 50, dated

expect for deviations pursant to Laser Notice N
June 24, 2007

This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation

iCON robot 60/iCON builder 60, Sicherheitshinweise
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1.6.3 Distanzmesser, Messungen ohne Prismen

Allgemein Der integrierte Distanzmesser im Produkt erzeugt einen sichtbaren Laserstrahl, der
aus dem Fernrohrobjektiv austritt.

Das hier beschriebene Produkt entspricht der Laserklasse 3R gemaR:
e |EC 60825-1 (2007-03): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"
e EN 60825-1 (2007-10): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"

Der direkte Blick in den Laserstrahl kann gefahrlich sein (niedrige Augengefahren-
stufe), besonders bei absichtlicher Bestrahlung. Der Laserstrahl kann, vor allem bei
Verwendung in schwachen Lichtverhaltnissen, schillern, blenden und Nachbilder
erzeugen. Das Unfallrisiko bei Produkten der Laserklasse 3R ist eingeschrankt, da:
a) unbeabsichtigte Bestrahlung selten dem schlimmsten Fall (z.B.) Ausrichtung des
Strahls auf die Pupille, entsprechen wirde,
b) Schutz durch eingebaute Sicherheitsmarge in der maximal zuldssigen Laserbe-
strahlung (MZB)

¢) nattrliche Abneigung bei starker Belichtung im Fall von sichtbarem Strahl.

Beschreibung Wert (R400/R1000)
Maximale durchschnittliche Strahlungsleistung 5.00 mw
Impulsdauer 800 ps
Pulswiederholfrequenz (PRF) 100 MHz - 150 MHz
Wellenlange 650 nm - 690 nm
Strahldivergenz 0.2 mrad x 0.3 mrad
NOHD (Nominaler Okkularer Gefahrenabstand) @ 0.25s 80 m /262 ft

A VORSICHT Aus Sic_herheits_gr(jnden ist der direkte Blick in den Strahl eines Klasse 3R Lasers immer
als gefahrlich einzustufen.

GegenmaBnahmen:
1) Nicht in den Strahl blicken und richten Sie den Strahl nicht auf andere Personen.
2) Diese MaBnahmen sind auch fiir den reflektierten Strahl zu beachten.

A VORSICHT Mogliche Gefahren beziehen sich nicht nur auf den direkten Strahl, sondern auch auf
reflektierte Strahlen, die auf reflektierende Flachen wie Prismen, Fenster, Spiegel oder
metallische Oberflachen ausgerichtet sind.
GegenmaBnahmen:
1) Zielen Sie keine Flachen an, die wie ein Spiegel reflektieren oder unbeabsichtigte
Reflexionen hervorrufen.
2) Bei eingeschaltetem Laser, Betriebsart Laserpointer oder Distanzmessung, nicht
durch oder neben dem Richtglas auf Prismen oder reflektierende Gegenstande
blicken. Zielen auf Prismen ist nur mit Blick durch das Fernrohr erlaubt.

iCON robot 60/iCON builder 60, Sicherheitshinweise 15




Beschilderung Austrittsoffnung fiir Laser-

strahlung

Laserstrahlung
Direkte Bestrahlung der Augen
vermeiden
Produkt der Laserklasse 3R entspre-
chend IEC 60825-1
(2007 - 03)

Po <5,00 mW
A = 650-690 nm 006273.001
a) Laserstrahl

Type: iCR6X Art.No.:
7900XX
S.No.

Equip.No.: 1234567 123456
Power: 12V / 7,4V &% 1A max.

Leica Geosystems AG
CH-9435 Heerbrugg
Manufactured: 20XX
Made in Origin

Complies with FDA performance standards for laser products
expect for deviations pursant to Laser Notice No. 50, dated
June 24, 2007

“This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation
Is subject 10 the following two conditions:

(1) This device may not cause harmul interference, and

(2) this device must accept any interference received,
including interference that may cause undesired operation

006274001
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1.6.4 Automatische Zielerfassung ATR

Allgemein Die Automatische Zielerfassung im Produkt erzeugt einen unsichtbaren Laserstrahl,
der aus dem Fernrohrobjektiv austritt.

Das in diesem Abschnitt beschriebene Laserprodukt wird nach folgenden Normen als
Gerat der Laserklasse 1 klassifiziert:

e |EC 60825-1 (2007-03): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"
e EN 60825-1 (2007-10): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"”

Diese Produkte sind unter vernunftigerweise vorhersehbaren Bedingungen und bei
bestimmungsgemaRer Verwendung und Instandhaltung sicher und fir die Augen unge-

fahrlich.

Beschreibung Wert
Maximale Spitzenleistung 10 mw
Impulsdauer 11 ms
Pulswiederholfrequenz (PRF) 37 Hz
Wellenlange 785 nm

Beschilderung

Laser Klasse 1
gem. |[EC 60825-1

(2007 - 03)

Type: iCR6X Art.No.:
7900XX
S.No.:

Equip.No.: 1234567 123456
Power: 12V / 7,4V === 1A max.
Leica Geosystems AG

CH-9435 Heerbrugg
Manufactured: 20XX
Made in Origin

Complies with FDA performance standards for laser products
ect for deviations pursant to Laser Notice No. 50, dated

expect
June 24, 2007
This d with part 15 of the FCC Rules. Operation
ing two conditions:
ot cause harmful int

and

thi accept any interferenc )
including interference that may cause undesired operation

006272001

a) Laserstrahl
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1.6.5

PowerSearch PS

Allgemeines

Beschilderung

Der integrierte PowerSearch erzeugt einen unsichtbaren Laserstrahl, der aus der
Vorderseite des Fernrohres austritt.

Das in diesem Abschnitt beschriebene Laserprodukt wird nach folgenden Normen als
Gerat der Laserklasse 1 klassifiziert:
e |EC 60825-1 (2007-03): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"
e EN 60825-1 (2007-10): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"

Diese Produkte sind unter vernunftigerweise vorhersehbaren Bedingungen und bei

bestimmungsgemaRer Verwendung und Instandhaltung sicher und fir die Augen unge-

fahrlich.

Beschreibung Wert
Wellenlange 850 nm
Maximale durchschnittliche Strahlungsleistung 11 mW
Pulsdauer 20 ns, 40 ns
Pulswiederholfrequenz (PRF) 24.4 kHz

Strahldivergenz

0.4 mrad x 700 mrad

Laser Klasse 1
gem. |[EC 60825-1

(2007 - 03)

006275001

a)

Laserstrahl

Type: iCR6X Art.No.:
7900XX
S.No.:

Equip.No.: 1234567 123456
Power: 12V /7,4 == 1Am

Leica Geosystems AG
CH-9435 Heerbrugg
Manufactured: 20XX
Made in Origin

Complies with FDA pe
evpect fordeviatons p reant o Loser Notn Ko, . ioend
June 24, 2007

This with part 15 of the FCC Rules. Operatior
Is subject o he following wo condtions:
0 T dev

|ugm

iCON robot 60/iCON builder 60, Sicherheitshinweise
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1.6.6 Elektronische Zieleinweishilfe EGL

Allgemein Die integrierte elektronische Zieleinweishilfe erzeugt einen sichtbaren LED-Licht-
strahl, der aus der Vorderseite des Fernrohres austritt.

& Das Produkt ist vom Umfang der Richtlinie IEC 60825-1 (2007-03): "Sicherheit
von Laser-Einrichtungen" ausgeschlossen.
Das Produkt ist nach IEC 62471 (2006-07) von der Laserklassifizierung befreit

und stellt keine Gefahr da, sofern es bestimmungsmaRig verwendet und
Instand gehalten wird.

a) LED-Strahl rot
b) LED-Strahl gelb

iCON robot 60/iCON builder 60, Sicherheitshinweise 19



1.6.7 Laserlot

Allgemein Das integrierte Laserlot erzeugt einen sichtbaren Laserstrahl, der aus der Gerateun-
terseite austritt.

Das hier beschriebene Produkt entspricht der Laserklasse 2 gemaR:
e |EC 60825-1 (2007-03): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"
e EN 60825-1 (2007-10): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"

Diese Produkte sind bei kurzzeitiger Bestrahlung ungefahrlich, konnen aber bei
absichtlichem Starren in den Strahl eine Gefahr darstellen. Vor allem bei der Verwen-
dung in schwachen Lichtverhaltnissen kann der Laserstrahl schillern, blenden und
Nachbilder erzeugen.

Beschreibung Wert
Wellenlange 650 nm - 690 nm
Maximale durchschnittliche Strahlungsleistung 0.95 mw
Impulsdauer C.W.
Pulswiederholfrequenz (PRF) c.W.
Strahldivergenz <1.5 mrad
A VORSICHT Aus sicherheitstechnischer Sicht konnen Klasse 2 Laserprodukte grundsatzlich die
Augen gefahrden.
GegenmaBnahmen:

1) Blicken Sie nicht in den Strahl.
2) Richten Sie den Strahl nicht auf andere Personen.
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Beschilderung

Type: iCR6X

Equip.No.: 1234567
Power: 12V/7,4V == 1A max.
Leica Geosystems AG
CH-9435 Heerbrugg
Manufactured: 20XX
Made in Origin

Art.No.:

7900XX
S.No.;

123456

®Xce

006277.001

Laserstrahlung

Nicht in den Laserstrahl blicken

Laser Klasse 2

gem. IEC 60825-1

(2007 - 03)
Po < 1,00 mW

A =620 - 690 nm

a) Wird, wenn zutreffend, durch Klasse 3R Laserwarnschild ersetzt.

006278001 ‘

a) Laserstrahl
b) Austretender Laserstrahl

iCON robot 60/iCON builder 60, Sicherheitshinweise
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1.6.8 Laser Guide

Allgemein Der im iCON robot 60/iCON builder 60 G Instrument eingebaute Laserkollimator
erzeugt einen sichtbaren, roten Laserstrahl, der an der Vorderseite des Fernrohrs
austritt.

Das hier beschriebene Produkt entspricht der Laserklasse 3R gemaR:
e |EC 60825-1 (2007-03): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"
e EN 60825-1 (2007-10): "Sicherheit von Laser-Einrichtungen"

Der direkte Blick in den Laserstrahl kann gefahrlich sein (niedrige Augengefahren-
stufe), besonders bei absichtlicher Bestrahlung. Der Laserstrahl kann, vor allem bei
Verwendung in schwachen Lichtverhaltnissen, schillern, blenden und Nachbilder
erzeugen. Das Unfallrisiko bei Produkten der Laserklasse 3R ist eingeschrankt, da:
a) unbeabsichtigte Bestrahlung selten dem schlimmsten Fall (z.B.) Ausrichtung des
Strahls auf die Pupille, entsprechen wiurde,
b) Schutz durch eingebaute Sicherheitsmarge in der maximal zuldssigen Laserbe-
strahlung (MZB)

¢) nattrliche Abneigung bei starker Belichtung im Fall von sichtbarem Strahl.

Beschreibung Wert (R400/R1000)
Maximale Strahlungsleistung 4.75 mw
Impulsdauer C.W.
Wiederholfrequenz C.W.
Wellenlange 650 nm - 690 nm
Strahldivergenz 0.1 mrad
NOHD (Nominaler Okularer Gefahrenabstand) @ 0.25s 112 m/ 367 ft

A VORSICHT Aus Sic_herheits_gr(jnden ist der direkte Blick in den Strahl eines Klasse 3R Lasers immer
als gefahrlich einzustufen.
GegenmaBnahmen:

1) Nicht in den Strahl blicken und richten Sie den Strahl nicht auf andere Personen.
2) Diese MaBnahmen sind auch fiir den reflektierten Strahl zu beachten.

A VORSICHT Mogliche Gefahren beziehen sich nicht nur auf den direkten Strahl, sondern auch auf
reflektierte Strahlen, die auf reflektierende Flachen wie Prismen, Fenster, Spiegel oder
metallische Oberflachen ausgerichtet sind.
GegenmaBnahmen:
1) Zielen Sie keine Flachen an, die wie ein Spiegel reflektieren oder unbeabsichtigte
Reflexionen hervorrufen.
2) Bei eingeschaltetem Laser, Betriebsart Laserpointer oder Distanzmessung, nicht
durch oder neben dem Richtglas auf Prismen oder reflektierende Gegenstande
blicken. Zielen auf Prismen ist nur mit Blick durch das Fernrohr erlaubt.
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Beschilderung

006274001

Type: iCR6X Art.No.:
7900XX

S.No.:

Equip.No.: 1234567 123456

Power: 12V / 7,4V == 1A max.

Leica Geosystems AG

CH-9435 Heerbrugg

Manufactured: 20XX c E
Made in Origin

Complies with FDA performance standards for laser products
expect for deviations pursant to Laser Notice No. 50, dated
June 24, 2007

“This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation
Is subject 1o the following two conditions:

(1) This device may not cause harmul interference, and

(2) this device must accept any interference received,
including interference that may cause undesired operation,

iCON robot 60/iCON builder 60, Sicherheitshinweise

23



1.7

Elektromagnetische Vertraglichkeit EMV

Beschreibung

Als Elektromagnetische Vertraglichkeit bezeichnet man die Fahigkeit der Produkte, in
einem Umfeld mit elektromagnetischer Strahlung und elektrostatischer Entladung
einwandfrei zu funktionieren, ohne elektromagnetische Stoérungen in anderen Geraten
zu verursachen.

Moglichkeit einer Storung anderer Gerate durch elektromagnetische Strahlung.

Obwohl die Produkte die strengen Anforderungen der einschlagigen Richtlinien und
Normen erfullen, kann Leica Geosystems die Moglichkeit einer Storung anderer Gerate
nicht ganz ausschlieBen.

Moglichkeit einer Storung anderer Gerate, wenn Sie das Produkt mit Fremdgeraten
verwenden, z.B. Feldcomputer, PC oder andere elektronische Gerate, diverse Kabel
oder externe Batterien.

GegenmaBnahmen:

Verwenden Sie nur von Leica Geosystems empfohlene Ausstattung und Zubehor. Sie
erfullen in Kombination mit dem Produkt die strengen Anforderungen der einschla-
gigen Richtlinien und Normen. Achten Sie bei der Verwendung von Computern oder
anderen elektronischen Geraten auf die herstellerspezifischen Angaben Uber die elek-
tromagnetische Vertraglichkeit.

Moglichkeit von fehlerhaften Messergebnissen bei Storungen durch elektromagneti-
sche Strahlung.

Obwohl das Produkt die strengen Anforderungen der einschlagigen Richtlinien und
Normen erflllt, kann Leica Geosystems nicht ganz ausschlieRen, dass intensive elekt-
romagnetische Strahlung das Produkt stort, z.B. die Strahlung in unmittelbarer Nahe
von Rundfunksendern, Funksprechgeraten, Diesel-Generatoren usw..
GegenmaBnahmen:

Bei Messungen unter diesen Bedingungen, Messergebnisse auf Plausibilitat tiber-
prufen.

Bei Betreiben des Produkts mit einseitig eingestecktem Kabel, z.B. externes Strom-
kabel, Schnittstellenkabel, kann eine Uberschreitung der zulassigen elektromagneti-
schen Strahlungswerte auftreten und dadurch andere Gerate gestort werden.
GegenmaBnahmen:

Wahrend des Gebrauchs des Produkts mussen Kabel beidseitig eingesteckt sein, z.B.
Gerat / externe Batterie, Gerdt / Computer.
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FCC Hinweis, gultig in den USA

A WARNUNG

Beschilderung
iCON robot 60/iCON
builder 60

Typenschild der
internen Batterie
GEB222

Der nachfolgende, grau hinterlegte Absatz gilt nur fir Produkte ohne Funkgerat.

Dieses Produkt hat in Tests die Grenzwerte eingehalten, die in Abschnitt 15 der FCC-

Bestimmungen fur digitale Gerate der Klasse B festgeschrieben sind.
Diese Grenzwerte sehen flr die Installation in Wohngebieten einen ausreichenden

Schutz vor storenden Abstrahlungen vor.
Gerate dieser Art erzeugen und verwenden Hochfrequenzen und konnen diese auch

ausstrahlen. Sie konnen daher, wenn sie nicht den Anweisungen entsprechend instal-
liert und betrieben werden, Storungen des Funkempfanges verursachen. Es kann nicht
garantiert werden, dass bei bestimmten Installationen nicht doch Storungen auftreten

konnen.

Falls dieses Gerat Storungen des Radio- oder Fernsehempfangs verursacht, was durch
Aus- und Wiedereinschalten des Gerates festgestellt werden kann, ist der Benutzer

angehalten, die Storungen mit Hilfe folgender MaBnahmen zu beheben:

¢ Die Empfangsantenne neu ausrichten oder versetzen.

e Den Abstand zwischen Gerat und Empfanger vergroBern.

¢ Das Gerat an die Steckdose eines Stromkreises anschlieRen, der unterschiedlich ist

zu dem des Empfangers.

¢ Lassen Sie sich von Ihrem Handler oder einem erfahrenen Radio- und Fernsehtech-

niker helfen.

Anderungen oder Modifikationen, die nicht ausdriicklich von Leica Geosystems erlaubt

wurden, kann das Recht des Anwenders einschranken, das Gerat in Betrieb zu
nehmen.

006274001

Type: iCR6X Art.No.:
7900XX

S.No.:

Equip.No.: 1234567 123456

Power: 12V / 7,4V == 1A max.

Leica Geosystems AG
CH-9435 Heerbrugg

Manufactured: 20XX

Made in Origin

Complies with FDA performance standards for laser products
expect for deviations pursant to Laser Notice No. 50, dated
June 24, 2007

“This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation
Is subject to the following two conditions;

(1) This device may not cause harmul interference, and

(2) this device must accept any interference received,
including interference that may cause undesired operation,

005043_001

Type: GEB222 Art.No.: 793973 -~
Li-lon Battery: 7.4V==/6.0Ah c € i
°W | = 15452 54/130°C 44.4Wh

Leica Geosystems AG, CH-9435 Heerbrugg
S.No.: 10142 Made in China

This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation

s subject to the following two conditions: (1) This device

may not cause harmful interference, and (2) this device G Us
must accept any interference received, including TIWE
interference that may cause undesired operation. MH29443
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Typenschild der
internen Batterie
GEB212

Typenschild Radio-
Handle

005044_001

Type: GEB212 Art.No.: 772806
Li-lon Battery: 7.4V == /2.6Ah
o = 10A -5 5A/130°C 19Wh

CeAR

Leica Geosystems AG, CH-9435 Heerbrugg

Manufactured: 20XX S.No:0118  Made in China

This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation
is subject to the following two conditons: 1) This device
may not cause harmiulinterference, and (2) This device C\ZLJUS LISTED

must accept any interference received, including
interference that may cause undesired operation.

ITE Accessory
E179078 . 70YL

RH1200

£

Heg

006222001

RH15

006836_001

CCcD2

006279001

Type: RH1200 Art.No.: 741964
Power: 7.4V/12V  nominal / 0.2A max.

100mW EIRP
Leica Geosystems AG
CH-9435 Heerbrugg
Manufactured: 20XX

Made in Switzerland
Contains

Transmitter Module:
FCC ID: HSW-2400M S.No.: 1234567

This device complies with
part 15 of the FCC Rules.
Operation is subject to
the following two
conditions: (1) This
device may not cause
‘harmful interference,

and (2) this device

must accept any
interference received,
including interference
that may cause
undesired operation.

Type: RH15
ArtNo. : 772300 ’2?
a2 (T

Leica Geosystems AG
H-9435 Heerbrugg

This device complres
with part 15 of th

FCC Rules. Upe/at/an

is subject to the
following two
conditions: (1) This
device may not cause

harmful interference,
Manufactured: 20xx and (2) this device
Madem Switzerland must accept any
interference received,
Transmltter Module including interference
W-2400! that may cause
IC 4492A 2450 S.No.: 1234567 undesired operation.
. This device mm lies
Tvpe. cco2 Wlthﬁaf\‘ 15 0] ,J
Art.No. : 790051 n FCC Rules. Uperat/on
Puwer: 7,4V/12.5v=/ ‘25’ is subject to the
0.2A following two
Lema Geosystems AG ﬁg%g%sy ;’(J)ﬂgzse
CH-9435 Heerbrugg harmful interference,
Manufactured: 20xx and (2) this device
Made in Switzerland must accept any
Contains interference received,
Transmltter Module including interference
FCCID: H that may cause
IC: 4492A 2450 S.No.: 1234567 undesired operation.
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Systembeschreibung

2.1 Systemkomponenten

Systemkompo-
nenten

Hauptbestandteile Komponenten

Beschreibung

iCON robot 60/iCON
builder 60 Instrument

eine Totalstation zur Messung, Berechnung und Erfassung
von Daten.

umfasst verschiedene Modelle in unterschiedlichen
Genauigkeitsklassen.

kombiniert mit dem CC55/CC60/CC65/CC61/CC66 mehr-
zweck Funk-Feldcontroller, um ferngesteuerte Messungen
durchzufuhren.

Laser Guide

Das iCON robot 60 mit Automatischer Zielerfassung. Inst-
rumente mit Laser Guide kdnnen weder mit PowerSearch
(PS) noch mit Elektronischer Zieleinweishilfe (EGL) ausge-
stattet werden.

befindet sich in einem speziellen oberen-Fernrohrdeckel.
erzeugt einen sichtbaren, roten Laserstrahl zur Visualisie-
rung der Zielachse.

wird verwendet fur die Anzielung unzuganglicher Ziele
oder gesperrter Bereiche, Positionierung von Objekten
und Prifung von Oberflachenmarkierungen.

CC50/CC55/CC60/CC65
Feld-Controller

Mehrzweck-Controller, der die Fernsteuerung des iCON robot
60/iCON builder 60 (iber Bluetooth (kurze Distanzen) ermog-
licht.

CC61/CC66 oder
CC50/CC51 mit CCD3

Mehrzweck-Controller, der die Fernsteuerung des iCON robot
60 Uber Bluetooth (lange Distanzen) ermoglicht.
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Terminologie und
Abkiirzungen

Die folgenden Ausdrlicke und Abkuirzungen werden in dieser Gebrauchsanweisung
verwendet:

Begriff

Beschreibung

RCS

Remote Control Surveying (ferngesteuerte Messung)

EDM

Electronic Distance Measurement (Elektronische Distanzmessung)

EDM bezieht sich auf den im Instrument integrierten Laser-
Distanzmesser.

Zwei Messmodi sind verfugbar:

¢ Prismenmodus. Dieser Modus bezieht sich auf die Distanzmes-
sung auf Prismen.

¢ Reflektorlos Modus. Dieser Modus bezieht sich auf die Distanz-
messung ohne Prismen.

PinPoint

PinPoint bezieht sich auf die reflektorlose EDM Technologie, die
eine groBe Reichweite mit einem relativ kleinen Laserpunkt ermog-
licht. Drei Optionen sind verfugbar: R30, R400 und R1000.

EGL

Electronic Guide Light (Elektronische Zieleinweishilfe)

Ein in das Instrument integriertes EGL hilft beim Ausrichten des
Prismas. Es besteht aus zwei verschiedenfarbigen, blinkenden
Lampen, die sich am Teleskopgehause des Instruments befinden.
Die Person, die das Prisma halt, kann sich selbst in der Zielrichtung
des Instruments ausrichten.

Motorisiert

Instrumente mit integrierten Motoren, die eine automatische hori-
zontale und vertikale Drehung ermoglichen, werden als Motorisiert
bezeichnet.

ATR

Automated Target Aiming (Automatische Zielerfassung und Fein-
zielung).

ATR bezeichnet den Instrumentensensor, der die automatische
Zielung auf ein Prisma ermoglicht.

Automatisiert

Bezeichnet den Instrumentensensor, der die automatische Zielung
auf ein Prisma ermoglicht.

Drei Automationsmodi sind verfligbar:

¢ Einzel manuell: Keine Automation und kein Tracking.

¢ Einzel auto: Automatische Prismenanzielung.

¢ Kontinuierl. mit Lock: Automatisches Tracking eines bereits
angezielten Prismas.

PowerSearch

PowerSearch bezieht sich auf den Instrumentensensor, mit dem
ein Prisma automatisch schnell aufgefunden werden kann.

Communication-
Handle

Ein Bestandteil von RCS ist der RH1200/RH15/CCD2 Communica-
tionHandle. Er ist ein Instrumenten Tragegriff mit einem integ-
rierten Funkmodem mit Antenne.

Kommunika-
tions-Seitende-
ckel

Der Kommunikations-Seitendeckel mit integriertem Bluetooth, SD
Kartenfach und USB Port ist bei iCON robot 60/iCON builder 60
Instrumenten standardmaBig installiert. Kombiniert mit dem
RH1200/RH15/CCD2 ist er auch eine Komponente von RCS.

Maschinensteue-
rungs Anwen-
dung

Ermoglicht optimierte Kommunikation zwischen dem iCON robot
60 und 3D Maschinensteuerungssystemen. Zur Durchfuhrung von
Maschinenkalibrierungen und Justierungen mit Leica 3D Paving
Systemen.

Aufstellungs Pilot

Eine Methode zur Durchfiihrung der automatischen Aufstellung
des iCON robot 60 zu einer Anzahl bestehender Kontrollpunkte.
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Begriff

Beschreibung

Kubus Suche

Eine optimierte Prismensuchmethode. Erstellt ein kubusformiges
Suchfenster um die Position an der das Prisma verloren wurde. Je
nach Distanz zwischen Prisma und iCON robot 60 wird das Such-
fenster dynamisch aktualisiert und in der GroRRe angepasst.

Target Snap

Eine Prismensuchmethode. Springt zum gewtinschten Prisma in
dem aus der Datenbank bekannte Prismen ignoriert werden.
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2.2
2.2.1

Systemkonzept
Softwarekonzept

Beschreibung

Software

Software laden

Alle Instrumente verwenden das gleiche Softwarekonzept.

Art der Software

Beschreibung

Systemsoftware

Diese Software umfasst die zentralen Funktionen des Instru-
ments. Die Systemsoftware wird auch als Firmware
bezeichnet

Applikationsprogramm

Es wird empfohlen, dass Instrument mit Leica Geosystems
Feldsoftware zu steuern. Weitere Informationen finden Sie im
entsprechenden Software-Handbuch.

(& Das Laden der Software kann einige Zeit in Anspruch nehmen. Stellen Sie
sicher, dass die Batterie mindestens zu 75% aufgeladen ist, bevor Sie mit dem
Ladevorgang beginnen, und entfernen Sie die Batterie nicht, bevor der Vorgang
abgeschlossen ist.

Software fiir

Beschreibung

iCON robot 60/iCON
builder 60

Die iCON Software wird im iCON robot 60/iCON builder 60
Flash-RAM gespeichert.

Software aktualisieren

e Laden Sie die neuste iCON robot 60/iCON builder 60 Firm-
ware Datei von https://myworld.leica-geosystems.com
herunter.

e Setzen Sie die SD Karte in den Computer ein.

¢ Kopieren Sie die iCON robot 60/iCON builder 60 Firmware
in den \SYSTEM Ordner der SD Karte. Falls nicht
vorhanden, erstellen Sie zuerst den Ordner.

e Entfernen Sie die SD Karte vom Computer und setzten Sie
sie ins Instrument ein.

¢ Starten Sie das iCON robot 60/iCON builder 60 und die
iCON Software.

e Auf Systems tippen.

e Auf FW Update tippen.

e Wahlen Sie die Firmware Datei aus.

e Tippen Sie , um den Firmware Update zu starten.

¢ Eine Meldung erscheint, wenn der Ladevorgang abge-
schlossen ist.
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2.2.2 Konzept fur die Stromversorgung

Allgemeines Verwenden Sie die von Leica Geosystems empfohlenen Batterien, Ladegerate und das
Zubehor, um die korrekte Funktion des Instruments zu gewahrleisten.

Stromversorgungs- (o gel| Netzanschluss
varianten : ; = ; ;
iCON robot 60/iCON |Intern Giber die GEB221/GEB222 Batterie ODER
builder 60
Extern Gber GEV52 Kabel und GEB171 Batterie.
Wenn eine externe Stromversorgung angeschlossen und die
interne Batterie eingesetzt ist, wird die externe Stromquelle
verwendet.
2.2.3 Konzept fir die Datenspeicherung
Beschreibung Die Daten werden auf einem Speichermedium gespeichert. Das Speichermedium kann

eine SD Karte oder der interne Speicher sein. Zur Datenubertragung kann auch ein USB
Stick verwendet werden.

Speichermedium SD Karte: Alle Instrumente haben standardméRig ein SD-Kartenfach.
Eine SD-Karte kann eingelegt und wieder entfernt werden.
Verfugbare Speicherkapazitat: 8 GB.
USB Stick: Alle Instrumente haben standardmaBig einen USB Port.
Interner Speicher: Alle Instrumente haben standardmaRig einen internen
Speicher. Verflugbare Speicherkapazitat: 1 GB.

& SD Karten anderer Hersteller kdnnen zwar verwendet werden, Leica Geosys-
tems empfiehlt aber, nur Leica SD Karten zu verwenden, und ist nicht verant-
wortlich fir Datenverluste oder andere Fehler, die bei der Verwendung von
Karten anderer Hersteller auftreten.

= Werden wahrend der Messung Verbindungskabel abgezogen oder wird die SD Karte
oder der USB Stick entfernt, kann dies zu Datenverlust fihren. Entfernen Sie die SD
Karte oder den USB Stick und trennen Sie die Kabelverbindung nur, wenn das iCON
robot 60/iCON builder 60 Instrument ausgeschaltet ist.

Datentibertragung Daten konnen auf verschiedene Arten Ubertragen werden. Siehe "4.2 Verbindung zu
einem PC".

ad SD Karten konnen direkt mit einem OMNI Drive Kartenlesegerat, wie von Leica Geosys-
tems angeboten wird, ausgelesen werden. Andere Kartenleser benotigen eventuell
einen Adapter, um die SD Karte einlegen zu konnen.
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2.3

Inhalt des Transportbehalters

Inhalt des Trans-
portbehadlters des
iCON builder 60
Teil 1 von 2

Inhalt des Trans-
portbehdlters des
iCON builder 60
Teil 2 von 2

006281 001

a) GLS115 Miniprisma-Lotstock

b) GFZ3 Steilsichtokular

¢) Inbusschliissel und justierwerkzeug

d) Instrument

e) GAD105 Adapter fir Flach- oder Miniprisma

f) GEB221/GEB222 Batterie

g) MS1 Leica Industriequalitat USB Stick

h) GPR105 Doppelreflektor

i) Regenschutzhdille fiir das Instrument, Sonnenblende fiir die Objektivlinse und Reini-
gungstuch

j) Handblicher & USB Dokumentationskarte

k) Adapter fir GLS115 Miniprisma

[) Gegengewicht fiir Steilsichtprisma

006282 001

m)GKL211 Ladegerat

n) Autoadapter fur das Ladegerat

o) GEB221/GEB222 Batterie

p) GEV267 USB Datenlibertragungskabel

q) GLI115 Aufsteck-Dosenlibelle fiir GLS115 Mini-Lotstab
r) GHT196 Halter fir den Hohenmesser

s) GHMOO7 Hohenmesser

t) GEV223 USB Datenkabel

u) CPR111 Builder Prisma, true zero Konstante
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Inhalt des Trans-
portbehadlters des
iCON robot 60
Teil 1 von 2

006283.001

a) GEV223 USB Datenkabel

b) GFZ3 Steilsichtokular

c) Gegengewicht fur Steilsichtprisma

d) Regenschutzhiille fiir das Instrument, Sonnenblende fir die Objektivlinse und Reini-
gungstuch

e) Instrument

f) Inbusschliissel und Justierwerkzeug

g) GMP101 Miniprisma

h) GHT196 Halter fiir den Hohenmesser

i) Handblicher & USB Dokumentationskarte

j) GEB221/GEB222 Batterie

Inhalt des Trans-
portbehdlters des
iCON robot 60
Teil 2 von 2

006284001

k) Ersatzstift

[) Autoadapter fir das Ladegerat

m) Taschenmesser

n) SD Karten und Schutzhllen

0) GKL211 Ladegerat

p) MS1 Leica Industriequalitat USB Stick
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2.4

Instrumentenkomponenten

Instrumentenbe-
standteile
Teil 1 von 2

Instrumentenbe-
standteile
Teil 2 von 2

Kommunikations-
Seitendeckel

006285001

a) Tragegriff

b) Richtglas

c) Fernrohr, mit integriertem EDM, ATR*,
EGL, PS*

d) EGL blinkende Diode - gelb und rot

e) PowerSearch, Sender

f) PowerSearch, Empfanger

g) Ubersichtskamera

h) Koaxiale Optik fir Winkel- und Distanz-
messung und Austrittso6ffnung des
sichtbaren Lasers fur die Distanzmes-
sung.

i) Kommunikations-Seitendeckel

j) Seitentrieb

* Optional

006286 001

a) Fokussierung

b) Wechselokular

c) Dosenlibelle

d) Vertikaltrieb

e) Batteriefach

f) FuRschraube

g) DreifuB

h) Touchscreen

i) Tastatur

j) Stift fir den Touchscreen

006287 001

a) Abdeckung

b) USB Stick Kappenaufbewahrung

c) USB Gerateschnittstelle (mini AB OTG)
d) USB Schnittstelle fiir USB Stick

e) SD Karten Port
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Instrumentenkom-  Verfligbar fir iCON robot 60.
ponenten fiir RCS

006288001

a) CommunicationHandle
b) Kommunikations-Seitendeckel
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Benutzeroberflache
3.1 Tastatur

Tastatur

a) Funktionstasten

b) Sensor flr Umgebungslicht
(ALS)

c) Alphanumerische Tasten

d) EIN/AUS

e) OK
f) Pfeiltasten
006290.001 g) Home
Tasten Taste Funktion
Alphanumerische  sTU Zur Eingabe von Buchstaben und Zahlen.
Tasten (7]
Funktionstasten Bei aktivem Dialog entsprechen sie den Softkeys am

unteren Rand der Anzeige.

EIN/AUS @ Wenn das Instrument aus ist: Schaltet das Instrument
ein, wenn die Taste fur 2 s gedrlckt wird.

Wenn das Instrument an ist: Offnet das Meni Power
Optionen, wenn die Taste fir 2 s gedriickt wird.

Offnet eine Auswabhlliste.

Home " Wechselt zum iCON Hauptmenu.
Pfeiltasten = Fokus am Bildschirm verschieben.
oK oK Bestatigt die markierte Zeile und 6ffnet den nachsten

logischen Dialog / das nachste logische Mend.
Offnet den Editiermodus fir editierbare Felder.

ALS ° Der Ambi Light Sensor (Umgebungslichtsensor) misst
das Umgebungslicht und stellt die Display- und Tasten-
beleuchtung entsprechend ein.
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3.2 Bedienungskonzept

Tastatur und Touch- Die Benutzeroberflache wird tber das Touchscreen bedient. In manchen Anwen-
screen dungen kann auch die Tastatur verwendet werden. Siehe iCON build Bedienungsanlei-
tung, iCON site Bedienungsanleitung fur Informationen.

Elemente des Home

. Proj: Default
Menii Job: Default e ¢

a) Statuszeile

b) Titelzeile

c) Ein/Aus-Taste

d) Applikationspro-
gramme

e) Daten

f) Einstellungen

006289_001_en

a) Informationszeile

b) Zielstatus

c) MaRstab

d) Nordpfeil

e) Instrumentenstatus

f) Darstellungsbereich

g) Applikationstaste

h) Messzeile

i) Karten Werkzeuge fir
zusatzliche Funkti-
onen, z.B. Zoom

Elemente der
Kartenansicht

g g

ﬂf | j) Aufstellung
" g Meas"re] { Store ] W k) Werkzeugkasten

007081_001_en | )

Home
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Bedienung

4.1 Aufstellung des Instruments

Beschreibung Dieser Abschnitt beschreibt, wie das Instrument mit dem Laserlot Gber einem
markierten Bodenpunkt aufgestellt wird. Das Instrument kann auch ohne markierten
Bodenpunkt aufgestellt werden.

i Wichtige Eigenschaften:

¢ Es wird grundsatzlich empfohlen, das Instrument vor direktem Sonnenlicht zu
schitzen und schwankende Temperaturen in der Umgebung des Instruments zu
meiden.

¢ Das Laserlot, das in diesem Kapitel beschrieben wird, ist in der Instrumenten-Steh-
achse eingebaut. Durch die Projektion eines roten Punkts auf den Boden wird die
Zentrierung des Instruments wesentlich erleichtert.

¢ Wird ein Dreiful? mit optischem Lot eingesetzt, kann das Laserlot nicht verwendet
werden.

Instrumentenauf-
stellung _
Schritt-fiir-Schritt W’

006311 001

Schritt

Beschreibung

&

Schiitzen Sie das Instrument vor direktem Sonnenlicht und meiden Sie
schwankende Temperaturen in der Umgebung des Instruments.

1.

Fahren Sie die Stativbeine aus, um eine entspannte Arbeitsposition
einnehmen zu konnen. Stellen Sie das Stativ in etwa mittig Uber dem
markierten Bodenpunkt auf.

Befestigen Sie den Dreiful? und das Instrument auf dem Stativ.

Schalten Sie das Instrument ein und aktivieren Sie das Laserlot.

Durch Verschieben der Stativbeine (1) und mit Hilfe der FuRschrauben (6)
des DreifuBes das Lot (4) auf dem Bodenpunkt zentrieren.

Durch Ein- und Ausfahren der Stativbeine Dosenlibelle (7) einstellen.

Mit den FuBschrauben (6) des DreifuRes die elektronische Libelle einspielen,
um das Instrument genau zu horizontieren.

Durch Verschieben des DreifuRes auf dem Stativteller (2) exakt auf den
Bodenpunkt (4) zentrieren.

Wiederholen Sie Schritte 6. und 7., bis die erforderliche Genauigkeit erreicht
ist.
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4.2

Verbindung zu einem PC

Installieren der
Leica USB Treiber

Windows Mobile Device Center (fir PCs mit Windows Vista oder Windows 7/Windows
8 Betriebssystem) ist die Synchronisationssoftware fiir mobile Pocket PCs. Windows
Mobile Device Center ermoglichen die Kommunikation zwischen einem PC und einem
mobilen Pocket PC.

Schritt |Beschreibung

1. Starten Sie den PC.

2. Stecken Sie die Leica iCON USB Karte ein.

3. Starten Sie SetupViva&GR_USB_XX.exe, um die Treiber flr Leica Gerate zu
installieren. Abhangig von der Version (32bit oder 64bit) des Betriebssys-
tems auf lhrem PC mussen Sie zwischen den drei folgenden Setup-Dateien
wahlen:

e Setup_iCON_iCR60_iCB60-USB 32bit.exe

e Setup_iCON_iCR60_iCB60-USB_64bit.exe

e Setup_iCON_iCR60_iCB60-USB_64bit_itanium.exe

& Das Setup muss nur einmal fur alle Leica iCON Gerate durchgefuhrt
werden.

4. Das Fenster Welcome to InstallShield Wizard for Leica Viva & GR USB
drivers erscheint.

(& Stellen Sie sicher, dass alle Leica iCON Gerate von lhrem PC abge-
steckt wurden, bevor Sie fortfahren!

5. Next>.

6 Das Fenster Ready to Install the Program (Bereit fiir Programminstalla-
tion) erscheint.

7. Install. Die Treiber werden auf lhrem PC Installiert.

(&> Fur PCs mit Windows Vista oder Windows 7/Windows 8 Betriebs-
system: Windows Mobile Device Center wird zusatzlich installiert,
wenn es nicht bereits installiert ist.

8. Das Fenster InstallShield Wizard Completed (Installation abgeschlossen)
erscheint.

9. Aktivieren Sie | have read the instructions und klicken Sie Finish, um den

Assistenten zu verlassen.
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Erstmaliges
Verbinden des USB
Kabels zum
Computer
Schritt-fir-Schritt

006312 001

Schritt

Beschreibung

1.

Starten Sie den Computer.

SchlieRen Sie das GEV223 Kabel an das TPS Instrument an.

Schalten Sie das TPS Instrument ein.

2.
3.
4

Stecken Sie das GEV223 Kabel in den USB Port des PC. Der Found New
Hardware Wizard startet automatisch.

Ul

Wahlen Sie Yes, this time only. Next>.

Wahlen Sie Install the software automatically (Recommended). Next>.
Die Software fir Remote NDIS based LGS TS Device wird automatisch auf
Ihrem Computer installiert

Finish.

Der Found New Hardware Wizard startet automatisch ein zweites Mal.

Wahlen Sie Yes, this time only. Next>.

10.

Wahlen Sie Install the software automatically (Recommended). Next>.
Die Software flir LGS TS USB Device wird automatisch auf Ihrem Computer
installiert.

11.

Finish.

12.

Fir PCs mit Windows Vista oder Windows 7/Windows 8 Betriebssystem:
Windows Mobile Device Center startet automatisch. Starten Sie Windows
Mobile Device Center, wenn es nicht automatisch startet.
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Verbinden mit
Compu

ter Giber USB Kabel
Schritt-fir-Schritt

006313.001

Schritt

Beschreibung

1.

Starten Sie den PC.

2.

SchlieRen Sie das GEV223 Kabel an das iCON robot 60/iCON builder 60 Inst-
rument an.

Schalten Sie das iCON robot 60/iCON builder 60 Instrument ein.

Stecken Sie das GEV223 Kabel in den USB Port des PC.

Flr PCs mit Windows Vista oder Windows 7/Windows 8 Betriebssystem:
Windows Mobile Device Center startet automatisch. Starten Sie Windows
Mobile Device Center, wenn es nicht automatisch startet.

Flhren Sie das Windows Mobile Device Center Installationsprogramm aus,
wenn es nicht bereits installiert ist.

Drucken Sie Connect without setting up your device.

Die Verzeichnisse auf dem iCON robot 60/iCON builder 60 Instrument
werden unter File Management angezeigt. Drucken Sie Browse the
content of your device. Die Verzeichnisse der Speichermedien konnen in
einem der folgenden Ordner angezeigt werden:

e Leica Geosystems\iCON\res\data
e SD Karte
e USB Speichermedium
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4.3 Aufstellung fur Fernbedienung

Aufstellung - Verfugbar fur iCON robot 60.

Schritt fir Schritt

006314001

Schritt

Beschreibung

&

Siehe "4.1 Aufstellung des Instruments" fur die Aufstellung des Instru-
mentes auf dem Stativ. Zur Entfernung des Instrumenten Tragegriffs:
Drucken und halten Sie die vier Entriegelungsknopfe und heben Sie den Griff
ab.

Um den CommunicationHandle zu installieren, stellen Sie zunachst sicher,
dass sich die Schnittstellenverbindung auf der Unterseite des Griffs auf der
gleichen Seite befindet wie der Kommunikations Seitendeckel. Dann
drucken und halten Sie die vier Entriegelungsknopfe und befestigen Sie den
Griff.

Stellen Sie sicher, dass der Griff fest am Instrument sitzt, nachdem die
Druckknopfe wieder losgelassen wurden. Wenn keine Verbindung gefunden
wird, Uberprifen Sie, ob der Griff fest sitzt.

Schwenken Sie die CommunicationHandle Antenne in eine aufrechte Posi-
tion.

Weitere Informationen finden Sie im Software-Feldhandbuch.
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4.4 Power Funktionen

Instrument Die Powertaste (@) flr 2 s driicken.

einschalten @& Das Instrument muss eine Stromversorgung haben.
Instrument Die Powertaste ((@)) fir 5 s driicken.

ausschalten

Menii Power Opti-
onen

& Das Instrument muss eingeschaltet sein.

Die Powertaste (@) fir 2 s driicken, um das Menl Power Optionen zu o6ffnen.

& Instrument muss eingeschaltet sein.

Option

Beschreibung

Ausschalten

iCON robot 60/iCON builder 60 Instrument
ausschalten.

Stand-by

iCON robot 60/iCON builder 60 Instrument in
Standby-Modus schalten.
&> Im Standby-Modus fahrt das iCON robot

60/iCON builder 60 Instrument herunter und

reduziert den Stromverbrauch. Ein Hoch-
fahren aus dem Standby-Modus geht
schneller als ein kompletter Neustart.

Tastatur sperren

Sperrt die Tastatur. Die Option wechselt zu Tastatur

entsperren.

Touchscreen deaktivieren

Deaktiviert den Touchscreen. Die Option wechselt zu

Touchscreen aktivieren.

Reset...

Eine der folgenden Optionen wird ausgefuhrt:
¢ Neustart (startet Windows CE neu)

¢ Reset Windows CE (Setzt Windows CE und der
Kommunikationseinstellungen in den Auslieferzu-

stand zurtick)

¢ Reset installierte Software (Setzt die Einstel-

lungen der gesamten installierten Software
zurtick)

e Reset Windows CE und installierte Software

(Setzt Windows CE und die Einstellungen der
gesamten installierten Software zurlick)
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4.5 Batterien
4.5.1 Bedienungskonzept
Erstverwen- Die Batterie muss vor der Erstverwendung geladen werden.

dung/Batterien
laden

Betrieb / Entladen

Der zugelassene Temperaturbereich flr Ladevorgange ist zwischen 0°C bis +40°C/
32°F bis + 104°F. Fir einen optimalen Ladevorgang empfehlen wir, die Batterien in
einer Umgebungstemperatur von +10°C bis +20°C/+50°F bis +68°F zu laden.

Es ist normal, dass die Batterie wahrend des Ladevorgangs warm wird. Mit den von
Leica Geosystems empfohlenen Ladegeraten ist es nicht moglich, die Batterie bei
zu hohen Temperaturen zu laden.

Fur Li-lon-Batterien ist ein einzelner Rekalibierungszyklus ausreichend. Wenn die
Batteriekapazitat, die das Ladegerat oder ein anderes Leica Geosystems Produkt
anzeigt, erheblich von der tatsachlichen Batteriekapazitat abweicht, empfehlen wir,
einen Rekalibrierungszyklus fur diese Batterie zu starten.

Die Batterien kénnen von -20°C bis +55°C/-4°F bis +131°F verwendet werden.
Niedrige Betriebstemperaturen reduzieren die verfugbare Kapazitat, hohe Betrieb-
stemperaturen reduzieren die Lebensdauer der Batterie.
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4.5.2 Batterie fiir das iCON robot 60/iCON builder 60 Instrument

Batteriewechsel -
Schritt fur Schritt

006315.001

Schritt

Beschreibung

1.

Instrument in Lage | bringen (Vertikaltrieb links). Das Batteriefach befindet
sich unter dem Vertikaltrieb. Den Drehknopf senkrecht stellen, um den
Deckel des Batteriefachs zu 6ffnen.

Batteriegehduse herausnehmen.

Batterie aus dem Batteriegehduse entnehmen.

Ein Piktogramm der Batterie findet sich im Batteriegehause. Dies ist eine
visuelle Hilfe, um die Batterie korrekt einzusetzen.

Setzen Sie die Batterie in das Batteriegehduse ein und stellen Sie dabei
sicher, dass die Kontakte nach AuBen weisen. und lassen Sie die Batterie
spurbar einrasten.

Batteriegehduse in das Batteriefach einsetzen. Driicken Sie das Batteriege-
hduse soweit rein bis es im Batteriefach einrastet.

VerschlieBen Sie das Batteriefach mit dem Drehknopf. Stellen Sie sicher,
dass der Drehknopf sich wieder in seiner urspringlichen horizontalen Posi-
tion befindet.
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4.6 Bedienung des Laser Guide

Beschreibung Der Laser Guide kann entweder manuell oder Gber die serielle RS232 Schnittstelle des
iCON robot 60/iCON builder 60 G Instruments konfiguriert und bedient werden.

= Wahrend Distanzmessungen wird der Laser Guide automatisch kurzzeitig ausge-
schaltet.
= Bei Instrumenten mit reflektorlosem EDM wird der Laser Guide automatisch ausge-

schaltet, wenn der Rotlaser eingeschaltet wird.

= Siehe das GeoCOM Benutzerhandbuch fir weitere Informationen zu GeoCOM.
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4.7 Arbeiten mit dem Speichermedium
= e Karte vor Nasse schitzen.
e Karte nur im vorgeschriebenen Temperaturbereich verwenden.
e Karte nicht verbiegen.
e Karte vor direkten StoRen schitzen.
& Bei Nichtbeachtung dieser Hinweise konnen Datenverlust und/oder dauerhafte

Einsetzen und
Entnehmen einer
SD Karte
Schritt-flr-Schritt

Schaden der Karte auftreten.

Schritt |Beschreibung

(= Die SD Karte wird im Kommunikations-Seitendeckel
des Instruments eingesteckt.

1. Zur Entriegellung des Schnittstellenfachs den
Knopf auf dem Kommunikations-Seitendeckel in
die vertikale Position stellen.

2. Offnen Sie die Klappe des Schnittstellenfachs, um
auf die Schnittstellen zuzugreifen.
3. Schieben Sie die SD Karte in den Schacht, bis sie

spurbar einrastet.

(& DieKarte so halten, dass die Kontakte oben
sind und zum Instrument hin zeigen.

& Wenden Sie hierbei keine Gewalt an.

006316.001

4. Schliessen Sie die Klappe und drehen Sie den Knopf in die horizontale Posi-

tion, um das Schnittstellenfach zu verriegeln.

5. Zur Entfernung der SD Karte 6ffnen Sie die Klappe des Schnittstellenfachs

und driicken Sie vorsichtig von oben auf die SD Karte, um sie zu aus der
Schnittstelle zu entfernen.
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Einsetzen und
Entfernen eines
USB Sticks
Schritt-fir-Schritt

Schritt

Beschreibung

&

Der USB Stick wird im Kommunikations-Seitende-
ckel des Instruments in den USB Port eingesteckt.

1.

Zur Entriegellung des Schnittstellenfachs den
Knopf auf dem Kommunikations-Seitendeckel in
die vertikale Position stellen.

Offnen Sie die Klappe des Schnittstellenfachs, um
auf die Schnittstellen zuzugreifen.

Schieben Sie den USB Stick mit dem Leica Logo zu
Ihnen weisend in den USB Port, bis er splrbar
einrastet.

&> Wenden Sie hierbei keine Gewalt an.

Wenn Sie mochten, kann der Deckel des USB Sticks
in der Unterseite der Schnittstellenfach-Klappe
aufbewahrt werden.

006317.001

Schliessen Sie die Klappe und drehen Sie den Knopf in die horizontale Posi-

tion, um das Schnittstellenfach zu verriegeln.

Zur Entfernung des USB Sticks offnen Sie die Klappe und ziehen den USB

Stick aus dem Port.
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4.8

Automatische Erkennung von Geraten

Beschreibung

Communication-
Handle

4.9

¢ Das Instrument erkennt folgende Gerate automatisch:
e CommunicationHandle
¢ Funkgerate

¢ Wenn ein Gerat angeschlossen wird, antwortet das Instrument mit zwei kurzen
Beeps.

¢ Wenn ein Gerat entfernt wird, antwortet das Instrument mit einem langen Beep.

¢ Der CommunicationHandle wird vom Instrument automatisch erkannt, wenn er
angeschlossen wird.

¢ Bluetooth Handles (lange Distanzen) erscheinen als "C2" Identifikation, wahrend
sie fur die Paarung gesucht werden. Beispiel: "iCR62 1623207 C2"
e (CD2 = Bluetooth als "C2" angezeigt

LED Indikatoren

LED Indikatoren auf
dem Communica-
tionHandle

Beschreibung

Der CommunicationHandle hat Light Emitting Dioden Indikatoren. Sie zeigen den
Status des CommunicationHandles an.

Diagramm der LED-Indikatoren
| fica abcd ab

" c
RH15 CCD2
A
W o
[ ' R

_ .
» e

d | fes abcd

RH1200
A
"M

] .
/®. e

a) Betriebsanzeige LED

b) Verbindungs LED

c) Datenlbertragungs LED
d) Modus LED

Beschreibung der LED-Indikatoren

LED Zustand DANN
Betriebsanzeige LED |aus Gerat ist ausgeschaltet.
grun Gerat ist eingeschaltet.
Verbindungs LED aus keine Funkverbindung zum Feld-Controller.
rot es besteht Funkverbindung zum Feld-Cont-
roller.
Datenubertragungs |aus keine Datentibertragung von/zu dem Feld-
LED Controller.
griin oder grin- | es findet Datenlbertragung von/zu dem
blinkend Feld-Controller statt.
Modus LED aus Datenmodus.
rot Konfigurationsmodus.
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4.10

Richtlinien fur genaue Messergebnisse

Abstandmessung

&

Automatische
Zielerfassung und
Feinzielung und
Verfolgung

V
002410002

Bei Messungen mit dem Rotlaser EDM konnen Objekte, die sich wahrend der reflektor-
losen Distanzmessung durch den Messstrahl bewegen, die Ergebnisse beeinflussen.
Grund ist, dass die reflektorlose Messung auf die erste Flache gemacht wird die ausrei-
chend Energie zurticksendet um eine Messung zu ermoglichen. Wird z. B. auf ein
Gebaude gemessen und fahrt wahrend der Messung ein Fahrzeug durch den Mess-
strahl, wird nur bis zum Fahrzeug gemessen. Die gemessene Distanz ist also nur bis
zum Fahrzeug und nicht bis zum Gebaude.

Bedingt durch die groBe Signalstarke kann bei der Messung im Long Range Modus

(> 1000 m, » 3300 ft) auf Prismen das Ergebnis ebenso verfalscht werden, wenn ein
Objekt innerhalb von 30 m vom EDM den Messstrahl passiert.

Sehr kurze Strecken konnen auch im Reflektorlos Modus ohne Reflektor gemessen
werden, wenn das Ziel gute Reflexionseigenschaften hat. Beachten Sie, dass die
Distanz mit der flr das aktive Prisma definierten Additionskonstante korrigiert wird.

Wegen der Sicherheitsbestimmungen von Lasern und der Messgenauigkeit ist die
Verwendung des Long Range Reflektorlosen EDMs nur bei Prismenentfernungen von
mehr als 1000 m (3300 ft) erlaubt.

Genaue Messungen zu Prismen sollten im Prismen Modus durchgefiihrt werden.

Wird eine Distanzmessung ausgelost, so misst der Distanzmesser auf das Objekt, dass
sich in dem Moment im Laserstrahlengang befindet. Im Falle eines temporaren Hinder-
nisses (z.B. vorbeifahrende Autos), Regen, Nebel oder Schnee misst der EDM auf das
Hindernis.

Messen Sie nie gleichzeitig mit zwei Instrumenten auf dasselbe Ziel, um gemischte
Empfangssignale zu vermeiden.

Instrumenten mit ATR Sensor messen Winkel und Distanzen zu Prismen automatisch.
Das Prisma wird mit dem Richtglas grob angezielt bis sich das Prisma im Fernrohrge-
sichtsfeld befindet. Durch das Auslosen einer Distanzmessung wird das Instrument mit
Hilfe der Motoren so bewegt, dass das Fadenkreuz nahe der Mitte des Prismas steht.
Vertikal- und Horizontalwinkel und die Distanz werden auf die Mitte des Prismas
gemessen. Der Verfolgungs-Modus ermoglicht die Verfolgung sich bewegender
Prismen.

Die Bestimmung des Nullpunktfehlers der automatischen Zielerfassung (ATR) muss,
wie alle anderen Instrumentenfehler auch, regelmassig durchgeflihrt werden. Siehe "5
Prifen & Justieren" zum Prifen und Justieren des Instruments.
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= Wird eine Messung ausgelost wahrend sich das Prisma noch bewegt, werden die
Distanz und die Winkelmessung eventuell nicht fur die selbe Position ermittelt und es
kann zu Koordinatendifferenzen kommen.

= Das Ziel wird verloren, wenn die Prismenaufstellung zu schnell verandert wird. Versi-
chern Sie sich, dass Sie das Prisma nicht schneller bewegen als in den Technischen
Daten angegeben.
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5.1

Prufen & Justieren
Ubersicht

Beschreibung

Elektronische
Justierung

Mechanische Justie-
rung

Prazise Messungen

Leica Geosystems Instrumente werden anhand hochster Qualitatsanspriiche herge-
stellt, montiert und justiert. Durch rasche Temperaturanderungen, StoRe oder Vibrati-
onen konnen Abweichungen von der Instrumentengenauigkeit auftreten. Deshalb wird
empfohlen das Instrument regelmaRig zu Uberprifen und zu justieren. Diese Prifung
kann im Gelande anhand spezieller, gefihrter Messablaufe ausgefihrt werden. Die
Bestimmung der entsprechenden Instrumentenfehler muss mit hochster Sorgfalt und
Prazision durchgefiihrt werden, wie in den nachsten Kapiteln beschrieben. Andere
Instrumentenfehler und -teile konnen mechanisch justiert werden.

Die folgenden Instrumentenfehler konnen elektronisch Gberprift und justiert werden:

l, g Kompensator-Indexfehler in Langs- und Querrichtung

i Hohenindexfehler (V-Index), auf die Stehachse bezogen
C Hz Kollimation oder Ziellinienfehler

a Kippachsfehler

ATR ATR Nullpunktfehler fur Hz und V - optional

Jede Winkelmessung wird automatisch korrigiert, wenn der Kompensator und die Hz-
Korrekturen in den Instrumenten Einstellungen aktiviert sind.

Die folgenden Instrumententeile konnen mechanisch justiert werden:
e Dosenlibelle am Instrument und Dreifull

e Optisches Lot - optional am Dreifuf}

¢ Imbusschrauben am Stativ

Fur genaue Messungen, beachten Sie bitte:

¢ Instrument regelmaRBig Gberprufen und justieren.

e Beim Prifen und Justieren mit duBerster Sorgfalt und Prazision messen.

e Zielpunkte in zwei Lagen messen. Einige Instrumentenfehler konnen durch das
Messen in zwei Lagen und Mitteln der Winkel beseitigt werden.

Bei der Herstellung werden die Instrumentenfehler auBerst sorgfaltig bestimmt und

auf Null gesetzt. Aus den bereits erwahnten Griinden konnen sich diese Fehler veran-

dern. Deshalb wird empfohlen, die Bestimmung der Instrumentenfehler in den

folgenden Situationen erneut durchzufihren:

e vor dem ersten Einsatz

e vor Prazisionsmessungen

¢ nach langerem Transport

¢ nach langeren Arbeitsperioden

¢ nach langeren Lagerungszeiten

¢ falls der Temperaturunterschied zwischen der aktuellen Umgebungstemperatur und
der Temperatur der letzen Kalibrierung mehr als 20 °C betragt.
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Zusammenfassung

der elektronisch

justierbaren Fehler

Instrumentenfehler Auswir- |Auswir- |Beseitigung |Automati-
kung auf |kung auf |durch Zwei- |[sche
Hz Vv lagen- Korrektur bei
messung entspre-
chender
Justierung
C - Ziellinienfehler v - v v
k - Kippachsfehler v - v v
| -Kompensator-Indexfehler |- v v v
q -Kompensator-Indexfehler | v/ - v v
i - Hohenindexfehler - v v v
ATR-Nullpunktfehler v v - v
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5.2 Vorbereitung
& Vor Bestimmung der Instrumentenfehler muss das Instrument mit der elek-
@ tronischen Libelle exakt horizontiert werden.
Der DreifuB, das Stativ und der Untergrund sollten sehr stabil und ohne
Vibrationen und Storeinflisse sein.
& 8 Schitzen Sie das Instrument vor direkter Sonneneinstrahlung, um eine
F allgemeine Erwarmung zu vermeiden.
AuBerdem wird darauf hingewiesen, keine Messungen bei starkem Hitze-
flimmern und Vorhandensein von Luftturbulenzen durchzufiihren. Die
besten Bedingungen sind friih am Morgen oder bei bedecktem Himmel.
& Bevor Sie zu Messen beginnen, sollte sich das Instrument an die Umgebungstempe-
ratur angepasst haben. Rechnen Sie mit ungefahr 2 Minuten fur 1 °C Temperaturun-
terschied zwischen Lager- und aktueller Umgebungstemperatur, aber mindestens mit
15 Minuten.
& Auch nach einer sorgfaltigen Justierung des ATR wird das Fadenkreuz nicht mit der

Prismenmitte zusammenfallen, nachdem eine ATR-Messung abgeschlossen wurde.
Das ist ein normaler Effekt. Um die Geschwindigkeit der ATR-Messung zu steigern, wird
das Fadenkreuz normalerweise nicht exakt auf die Prismenmitte ausgerichtet. Diese
minimalen Abweichungen werden fur jede Messung individuell ermittelt und elektro-
nisch angebracht. Das bedeutet, dass die Hz- und V-Winkel zweimal korrigiert werden:
zuerst mit den ermittelten ATR Nullpunktfehlern fir Hz und V und anschlieBend mit
den individuellen minimalen Abweichungen von der aktuellen Prismenmitte.
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5.3

Kombinierte Justierung (I, q, i, c und ATR)

Beschreibung

Kombinierte Justie-
rung
Schritt fiir Schritt

Die kombinierte Justierung ermittelt die folgenden Instrumentenfehler in einem
Verfahren:

l, g Kompensator-Indexfehler in Langs- und Querrichtung

i Hohenindexfehler (V-Index), auf die Stehachse bezogen
C Ziellinienfehler (Hz-Kollimation)

ATR Hz ATR Nullpunktfehler des Hz-Winkels - optional

ATR YV ATR Nullpunktfehler des V-Winkels - optional

In der folgenden Anleitung werden die wichtigsten Einstellungen erlautert.

Schritt |Beschreibung
1. Gerat mit dem Instrument verbinden.

Drucken Sie Sensor im Home Mend.

r

Das gewlinschte Instrument auswahlen und auf den Pfeil tippen.
Tippen Sie auf Sensor Kalibrierung.

Sensor

Level/Compensator ] |
Sensor Calibration )
Atmospheric Corrections ]

Reset Sensor )

(= Es wird empfohlen, als Ziel ein sauberes Leica-Rundprisma zu verwenden.
Kein 360°-Prisma verwenden.

2. Die Option inkl. ATR Kalibrierung wahlen, wenn auch die ATR kalibriert
werden soll.
Tippen Sie auf [ - um die ermittelten Instrumentenfehler anzu-
zeigen.

Die Anweisungen des Assistenten zur Kalibrierung befolgen.

Sensor Kalibrierung

] Dinkl. ATR Kalibrierung

Hinweis:

Kalibrierung der ATR nur mit Leica Rundprisma }
durchfiihren

R
3. Punkt in einer Entfernung von ungefahr 100 m exakt anzielen. Das Ziel muss
sich innerhalb £+ 9°/4+ 10 gon zur horizontalen Ebene befinden. Mit dem
Vorgang in Fernrohrlage 1 beginnen.

Auf die Tasten zum Messen driicken, um die Messung auszufihren und mit
dem nachsten Schritt fortzufahren.

Motorisierte Instrumente wechseln automatisch zu Lage 1.
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Schritt

Beschreibung

Help

Aim the telescope accurately at a target at about 100m/330ft
distant. The target must be positioned within £9°/+10 gon of the
hotizontal plane.

Note:
Fine aim the instrument every time before ‘

measuring

1st Measurement in Face I

3rd Measurement in Face I

‘ 2nd Measurement in Face II ‘
‘ 4th Measurement in Face II ‘

& Die Feinanzielung muss in beiden Lagen manuell erfolgen.

Tippen Sie auf D im Assistenten, um zur nachsten Seite zu wechseln.

Punkt in einer Entfernung von ungefahr 100 m (oder weniger, falls nicht
anders moglich) exakt anzielen. Das Ziel muss mindestens 27°/30 gon lber
oder unter der Horizontalen liegen.

Auf die Tasten zum Messen driicken, um die Messung auszufihren und mit
dem nachsten Schritt fortzufahren.

Motorisierte Instrumente wechseln automatisch in die andere Lage.

Aim the telescope accurately at a target at about 100m/330ft
distant or less if not possible. The target must be positioned at
least 27°/30 gon above or beneath the horizontal plane.

Help

Vertical angle

3486 \

Note:

Fine aim the instrument every time before ‘
measuring

1st Measurement in Face I

2nd Measurement in Face II

& Die Feinanzielung muss in beiden Lagen manuell erfolgen.

Genauigkeit der Justierung
Nachdem im Assistenten zum letzten Mal auf gedrlckt wurde, werden

die Ergebnisse angezeigt und im Instrument gespeichert.

= Result

s

= Comp. longitudinal index error

g Old: 0.0000 New: -0.0324
Comp. transversal index error

| Old: 0.0000 New: 0.0048

Vertical index error

[D Old: 0.0000 New: 0.0327

Tilt axis error

Old: -0.0007 New: 0.0038
Line of sight error

B Old- -0 N New: -0 NN11

Tippen Sie auf , um wieder zur Gerate Seite zu wechseln.
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5.4 Justierung der Dosenlibelle an Instrument und Dreifu

Justierung der
Dosenlibelle -
Schritt fir Schritt

006319.001

Schritt

Beschreibung

1.

Das Instrument mit dem DreifuB auf dem Stativ befestigen.

2.

Mit den DreifuR-FuBschrauben das Instrument mit der elektronischen Libelle
sorgfaltig horizontieren.

Uberprifen Sie die Position der Dosenlibellenblase an Instrument und
DreifuB.

a) Stehen beide Blasen innerhalb ihres Einstellkreises, ist keine Justierung
erforderlich

b) Ist eine oder sind beide Blasen nicht mittig, wird die Justierung wie folgt
durchgefuhrt:

Instrument: Steht die Blase nicht innerhalb des Einstellkreises, korrigiert
man sie an den Einstellschrauben mit dem mitgelieferten Justierstift.
Drehen Sie das Instrument langsam um 200 gon (180°). Wiederholen Sie
die Justierung, falls die Blase dabei nicht mittig bleibt.

DreifuB: Steht die Blase nicht innerhalb des Einstellkreises, korrigiert
man sie an den Einstellschrauben mit dem mitgelieferten Justierstift.

&

Nach der Justierung sollten alle Einstellschrauben dieselbe Vorspannung

haben und keine darf lose sein.

5.5 Justierung der Dosenlibelle am Lotstab

Justierung der .
Dosenlibelle am Schritt

Beschreibung

Lotstab 1.

Ein Lot aufhdngen um eine Lotlinie zu erzeugen.

Schritt-flr-Schritt 2.

Mit Hilfe von Zweibeinstreben den Lotstab parallel zur \@
Lotlinie aufstellen. Lz

Die Position der Dosenlibelle am Lotstab uberprifen. % 2B\
a) Ist die Blase mittig, ist keine Justierung erforderlich.

b) Steht die Blase nicht innerhalb des Einstellkreises,
so korrigiert man sie an den Einstellschrauben mit |wos e
dem mitgelieferten Justierstift.

Nach der Justierung sollten alle Einstellschrauben dieselbe Vorspannung
haben und keine darf lose sein.
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5.6 Uberpriifung des Laserlots am Instrument

= Das Laserlot ist in der Stehachse untergebracht. Eine Justierung des Laserlotes ist
unter normalen Einsatzverhaltnissen nicht notwendig. Sollte aufgrund auBerer Einwir-
kungen eine Justierung trotzdem einmal notwendig sein, muss diese durch eine von
Leica Geosystems autorisierte Servicestelle vorgenommen werden.

Uberpriifung des
Laserlots
Schritt-flir-Schritt

006320001

>_ @25mm/15m

A

R W

Die folgende Tabelle erklart die wichtigsten Einstellungen.

Schritt

Beschreibung

1.

Das Instrument mit dem DreifuB auf dem Stativ befestigen.

2.

Mit den DreifuR-FuBschrauben das Instrument mit der elektronischen Libelle
sorgfaltig horizontieren.

Das Laserlot wird beim Offnen des Libelle & Kompensator Dialogs ange-
schaltet. Das Uberpriifen des Laserlotes ist auf einer hellen, ebenen und
horizontalen Oberflache durchzufihren, z.B. einem Blatt Papier.

Markieren Sie die Mitte des roten Laserpunktes auf dem Boden.

Instrument langsam um 360° drehen und dabei den roten Laserpunkt
verfolgen.

Der maximale Rotationsdurchmesser des Laserpunktzentrums sollte bei
einer Instrumentenhohe von 1.5 m den Wert von 3 mm nicht Gberschreiten.

Wenn die Mitte des Laserpunktes eine deutliche kreisformige Bewegung
beschreibt oder sich das Zentrum des Laserpunktes mehr als 3 mm vom erst-
markierten Punkt bewegt, ist eventuell eine Justierung notwendig. Benach-
richtigen Sie ihre nachstgelegene autorisierte Leica Geosystems Service-
Werkstatt. Die GroRRe des Laserpunktes kann je nach Helligkeit und Ober-
flache variieren. Bei 1,5 m ist sie etwa 2,5 mm.
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5.7 Wartung des Stativs

Wartung des Stativs

T5.076

/

Schritt-fiir-Schritt 2 CL V
w ,
)
\/l

Die folgende Tabelle erklart die wichtigsten Einstellungen.

Schritt

Beschreibung

&

Die Verbindungen zwischen den Metall- und Holz-Elementen missen immer
fest sein.

1.

Imbusschrauben an den Stativbein-Kappen mit dem mitgelieferten Imbus-
schllssel maBig anziehen.

Die Gelenkschrauben am Stativkopf nur so fest anziehen, dass die Stativ-
beine offen bleiben wenn das Stativ angehoben wird.

Imbusschrauben an den Stativbeinen anziehen.
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6 TPS spezifische Funktionalitat innerhalb iCON site/
iCON build

6.1 Machine Control Tools

Elemente der Wahlen Sie Machine Control Tools aus dem Kartendialog.
Kartenansicht

a) Kartenwerkzeuge

b) Favoriten

c) Werkzeugkasten

d) Home-Taste

e) Started Messungen

f) Messung zum primaren
Prisma

g) Messung zum sekun-
daren Prisma

@)

0.000 =2

Machine Control Tools

Element Beschreibung
Elemente = :
i!!” Setzt Grenzwerte und Toleranzen fur Maschinensteuerung.
&J:! Assistent zur Messung der Maschinendimensionen.
T

Assistent zur Ausrichtung der Maschinenspur fur Paver.

E Trennt das TPS von der Maschine und gibt das TPS flr andere

Aufgaben frei.

iCON robot 60/iCON builder 60, TPS spezifische Funktionalitat innerhalb iCON site/ iCON build 60



6.2 Einstellungen
Kommunikationspa-
rameter Wahlen Sie aus dem Home Mendl.
Wahlen Sie den Kommunikationskanal. Wahlen Sie zwischen Kabel, Internes Bluetooth
oder fur iCON robot 60 Undefiniert.
Flr iCON robot 60: Wahlen Sie den Prismentyp an der Maschine.
i @] EEER e
Alna s | abstecken | abstecken | abstecken | gl ﬁ@
? § # Kabel
Sl el ‘N
i ol = (O Internes Bluetooth
b
8 Prismentyp Leica Round »
Jl_éﬂ
Sensoreinstel-
lungen Sensoreinstellungen kdnnen in Sensor geandert werden. aus dem Home Mend.

Konfigurieren Sie die Einstellungen fur Libelle/Kompensator, Sensor Kalibrierung,
Atmosphérische Korrekturen und Sensor zuriicksetzen.

4 Machine Control

Projekt: Default
Job: Default

Sensor

L

Volumen

8

Prifungen

| abstecken | ahstecken | abstecken |

i

Auftrag /
Ablrag

PA

Zelchren

plus

Libelle/Kompensator >
Sensor Kalibrierung )
Atmospharische Korrekturen )
Sensor zuriicksetzen >
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6.3

Atack

Beschreibung

Schienen
Ausrichten
Schritt-flir-Schritt

Atack ist eine Applikation zur dynamischen Ausrichtung der vier Schienen eines Beton-
fertigers relativ zum Maschinenkdrper. Ein Assistent flihrt durch den Prozess, Benut-
zereingaben sind erforderlich.

Schritt |Beschreibung
1.
. Oy .
Wahlen Sie # 22 f aus dem Machine Control Tools Werkzeugkasten, um den
Assistenten zu starten.
Machine Control Tools
Lol iy T & Select alignment
Config I:ﬁrnemsi?n Atack §
M
? Parallel Perpendicular
2. Wahlen Sie eine Option.
PRI/SEK PRImares Prisma anzielen und
messen. AnschlieBend SEKundares
Prisma anzielen und messen.
Parallel Ersten Punkt an der Maschinenseite
anzielen und messen.
AnschlieRend zweiten Punkt an der
Maschinenseite anzielen und
messen.
Senkrecht Ersten Punkt an der Maschinenrtick-
seite anzielen und messen.
AnschlieRend zweiten Punkt an der
Maschinenriickseite anzielen und
messen.
3. Folgen Sie den Bildschirmanweisungen.
Antippen des nachsten Schritts im Assistenten H , um fortzufahren.
4. Alle zu messenden Schienen antippen.

Um alle Schienen auszuwahlen, die graue Box in der Mitte antippen.
Die Farben der Schienensymbole zeigen:

* Blau = Schiene ausgewahlt
e Grau = Schiene nicht ausgewahlt

Antippen des nachsten Schritts im Assistenten H , um fortzufahren.
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Schritt

Beschreibung

Select tracks

n.ono = Fi

& ® =

H 1

Jede Schiene zwei Mal messen.

Uberpriifen Sie die Prismenauswahl und -héhe.
Messen startet die Messung der ausgewahlten Schienen.
Die Farben der Schienensymbole zeigen:

e Blau = Schiene ausgewahlt

e Grau = Schiene nicht ausgewahlt

e Orange = aktuell gemessene Schiene

0.000 25 i@

(€) 2

iit10.000 | 5 |Reflectorless |

SE D@

Assistent zeigt, welches Prisma angezielt und gemessen wird.
e LF =Vorne links

¢ LR = Hinten links
e RF = Vorne rechts
¢ RR = Hinten rechts

& Die Totalstation nicht bertihren!

Gehen Sie zur Maschine und Uberwachen die Schienen-Justierung.

Die Applikation

e vergleicht die gemessenen Schienenausrichtung mit der Maschinen-
richtung.

e wiederholt die Messungen iterativ bis die Schienen ausgerichtet sind.

Die Farben der Schienensymbole zeigen:

e Blau = Schiene wartet auf Ausrichtung

e Orange = Schiene wird aktuell gemessen

e Grun = Schiene ist ausgerichtet
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Schritt

Beschreibung

Iterative measure

Go to machine for "Track Alignment

Supervision”

DO NOT TOUCH Total Station!

Iterative measure

Iterative Measurement successful.

Gehen Sie zurtick zum Instrument, wenn der Prozess abgeschlossen ist.

Tippen Sie auf zum Bestatigen.
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7.1

Wartung und Transport

Transport

Transport im Feld

Transport in einem
StraBenfahrzeug

Versand

Versand, Transport
Batterien

Feldjustierung

7.2

Achten Sie beim Transport Ihrer Ausristung im Feld immer darauf, dass Sie
e das Produkt entweder im Originaltransportbehalter transportieren,

e oder das Stativ mit aufgesetztem und angeschraubtem Produkt aufrecht zwischen
den Stativbeinen uber der Schulter tragen.

Transportieren Sie das Produkt niemals ungesichert in einem StraBenfahrzeug. Das
Produkt kann durch Schlage und Vibrationen Schaden nehmen. Transportieren Sie das
Produkt in seinem Transportbehalter, seiner Original- oder gleichwertigen Verpackung
und sichern Sie dieses.

Verwenden Sie beim Versand per Bahn, Flugzeug oder Schiff immer die komplette Leica
Geosystems Originalverpackung mit Transportbehalter und Versandkarton, bzw.
entsprechende Verpackungen. Die Verpackung sichert das Produkt gegen Schlage und
Vibrationen.

Beim Transport oder Versand von Batterien ist der Betreiber verantwortlich, die nati-
onalen und international geltenden Vorschriften und Bestimmungen einzuhalten.
Kontaktieren Sie vor dem Transport oder Versand |hr lokales Personen- oder Fracht-
transportunternehmen.

Flhren Sie periodisch Testmessungen durch und wenden Sie die in der Gebrauchsan-
weisung beschriebene Feldjustierung an, besonders nach einem Sturz, nach einer
langen Lagerung oder nach einem Transport des Produkts.

Lagerung

Produkt

Feldjustierung

Li-lonen Batterien

Lagertemperaturbereich bei der Lagerung Ihrer Ausrustung beachten, speziell im
Sommer, wenn Sie lhre Ausrustung im Fahrzeuginnenraum aufbewahren. Siehe "Tech-
nische Daten" fur Informationen zum Lagertemperaturbereich.

Kontrollieren Sie nach langerer Lagerung lhrer Ausrustung vor Gebrauch die in dieser
Gebrauchsanweisung angegebenen Feldjustierparameter.

¢ Siehe "Technische Daten" fur Informationen zum Lagertemperaturbereich.

¢ Entfernen Sie zur Lagerung die Batterie aus dem Produkt bzw. aus dem Ladegerat.

¢ Nach Lagerung die Batterie vor Gebrauch laden.

¢ Vor Feuchtigkeit und Nasse schitzen. Nasse oder feuchte Batterien vor der Lage-
rung bzw. Verwendung trocknen.

¢ Wir empfehlen eine Lagertemperatur von 0°C bis +30°C/+32°F bis +86°F in
trockener Umgebung, um die Selbstentladung zu minimieren.

» Batterien mit einer Ladekapazitat von 40% bis 50% konnen im empfohlenen
Temperaturbereich bis zu einem Jahr gelagert werden. Nach dieser Lagerdauer
mussen die Batterien wieder geladen werden.

iCON robot 60/iCON builder 60, Wartung und Transport 65



7.3

Reinigen und Trocknen

Produkt und
Zubehor

Beschlagene
Prismen

Nass gewordene
Produkte

Kabel und Stecker

7.4

e Staub von Linsen und Prismen wegblasen.

¢ Glas nicht mit den Fingern beruhren.

¢ Nur mit einem sauberen und weichen Lappen reinigen. Wenn notig mit Wasser oder
reinem Alkohol etwas befeuchten. Keine anderen Flissigkeiten verwenden, da
diese die Kunststoffteile angreifen konnen.

Sind die Prismen kuhler als die Umgebungstemperatur, kdnnen sie beschlagen. Ein
Abwischen genugt nicht. Die Prismen sind unter der Kleidung oder im Fahrzeug der
Umgebungstemperatur anzugleichen.

Produkt, Transportbehalter, Schaumstoffeinsatze und Zubehor bei hochstens 40° C/
104° F abtrocknen und reinigen. Entfernen Sie den Batteriedeckel und trocken das
Batteriefach. Ausrustung erst wieder einpacken, wenn sie vollig trocken ist. Den Trans-
portbehalter beim Feldeinsatz immer schlieRen.

Stecker dirfen nicht verschmutzen und sind vor Nasse zu schiitzen. Verschmutzte
Stecker der Verbindungskabel ausblasen.

Wartung

Motorisierung

Bei motorisierten Instrumenten muss eine Prifung der Motorisierung in einer von Leica

Geosystems autorisierten Service Werkstatt durchgefiihrt werden.

Bei folgenden Bedingungen:

¢ Nach etwa 4000 Stunden Betrieb.

e Zweimal pro Jahr fur Instrumente im Dauerbetrieb, z.B. bei Monitoring Anwen-
dungen.
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8 Technische Daten

8.1 Winkelmessung
Genauigkeit Typ Verfiigbare Standardab- |Anzeigenauflosung
Winkelgenau- |weichung
igkeiten
["] [mgon] ["] [°] [mgon]
iCON robot 60 |1 0,3 1 0,0001 0,1
2 0,6 1 0,0001 0,1
5 1,5 1 0,0001 0,1
iCON builder 60 |2 0,6 1 0,0001 0,1
5 1,5 1 0,0001 0,1
9 2,8 1 0,0001 0,1
Eigenschaften Absolut, kontinuierlich, diametral.
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8.2 Distanzmessung auf Prismen
Reichweite Reflektor Reichweite A Reichweite B Reichweite C
[m] [ft] [m] [ft] [m] [ft]

Flachprisma (Reflexfolie), 150 490 170 560 170 560
CPR105
Flachprisma (Katzenauge), 250 820 250 820 250 820
CPR105
Builder Prisma, true zero 450 1500 800 2600 1000 3500
Konstante, CPR111
Standardprisma (GPR1) 1800 6000 3000 10000 |3500 12000
Trippelprisma (GPR1) 2300 7500 4500 14700 |5400 17700
360° Prisma (GRZ4, GRZ122) |800 2600 1500 5000 2000 7000
360° Mini-Prisma (GRZ101) |450 1500 |800 2600 1000 3300
Miniprisma (GMP101) 800 2600 1200 4000 2000 7000

Atmospharische
Bedingungen

&

Genauigkeit

Eigenschaften

Reflexfolie (GZM31)
60 mm x 60 mm

150 500 250 800 250 800

Maschinensteuerung Power- 800

prisma (MPR122)

& Nur fur Maschinen-

steuerung!

2600 1500 |5000 |2000 |7000

Kirzeste Messdistanz:

1.5m

Reichweite A:

Reichweite B:

Reichweite C:

stark dunstig, Sichtweite 5 km, oder intensiv sonnig, mit starkem
Hitzeflimmern

leicht dunstig, Sichtweite 20 km oder teilweise sonnig, mit schwa-
chem Luftflimmern

bedeckt, dunstfrei, Sichtweite 40 km, kein Luftflimmern

Messung auf Reflexfolie Gber den gesamten Distanzbereich ohne externe Hilfsoptik

moglich.

Genauigkeit bei Mes

sungen auf Standardprismen.

EDM Messmodus |Std. Abw. Std. Abw. typische Mess-
ISO 17123-4, ISO 17123-4, zeit, [Sek.]
Standardprisma Folie

Einzel manuell 1 mm+ 1.5 ppm 3 mm+ 2 ppm 2.4

Kontinuierl. mit 3mm+ 1.5 ppm 3 mm+ 2 ppm < 0.15

Lock

Strahlunterbruch, starkes Hitzeflimmern und bewegte Objekte im Strahlengang
konnen zu Abweichungen der spezifizierten Genauigkeit fuhren.
Die Anzeigenaufldosung betragt 0.1 mm.

Prinzip:

Typ:
Tragerwellenlange:
Messsystem:

Phasenmessung

Koaxial, sichtbarer Rotlaser

658 nm

Systemanalyser Basis 100 MHz - 150 MHz
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8.3

Distanzmessung ohne Prismen

Reichweite

Atmospharische
Bedingungen

Genauigkeit

Eigenschaften

Laser PunktgroBe

Reflektor Reichweite D Reichweite E Reichweite F
[m] [ft] [m] [ft] [m] [ft]

Flachprisma (Reflexfolie), 150 490 170 560 170 560

CPR105

Flachprisma (Katzenauge), 250 820 250 820 250 820

CPR105

D: Objekt stark sonnenbeschienen, starkes Hitzeflimmern

E: Objekt im Schatten oder bei bedecktem Himmel

F: Bei Dammerung, nachts oder unter Tage

Standard Messung Std. Abw. typische Mess- |maximale Mess-
ISO 17123-4 zeit, [Sek.] zeit [Sek.]

Om-500m 2 mm + 2 ppm 3-6 12

>500 m 4 mm + 2 ppm 3-6 12

Objekt im Schatten oder bei bedecktem Himmel. Strahlunterbruch, starkes Hitzeflim-
mern und bewegte Objekte im Strahlengang konnen zu Abweichungen der spezifi-
zierten Genauigkeit fuhren. Die Anzeigenauflosung betragt 0.1 mm.

Typ: Koaxial, sichtbarer Rotlaser

Tragerwellenlange: 658 nm

Messsystem: Systemanalyser Basis 100 MHz - 150 MHz
Entfernung [m] Laser PunktgroBe, naherungsweise [mm]
bei 30 7x10

bei 50 8 x 20

bei 100 16 x 25
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8.4 Automatische Zielerfassung (ATR)

2_?:;;"_"(‘;2"? Reflektor Reichweite ATR- Reichweite LOCK-
Modus Modus
[m] [ft] [m] [ft]
Builder Prisma, true zero Kons- |500 1600 400 1300
tante, CPR111
Standardprisma (GPR1) 1000 3300 800 2600
360° Prisma (GRZ4, GRZ122) 800 2600 600 2000
360° Mini-Prisma (GRZ101) 350 1150 200 660
Miniprisma (GMP101) 500 1600 400 1300
Reflexfolie 45 150 nicht geeignet
60 mm x 60 mm
Maschinensteuerung Power- 600 2000 500 1600
prisma (MPR122)
& Nur fir Maschinensteue-
rung!
& Die maximale Reichweite kann durch schlechte Witterungsbedingungen, z.B.
Regen, eingeschrankt werden.

Kirzeste Messdistanz: 360° Prisma ATR: 1,5m
Kirzeste Messdistanz: 360° Prisma LOCK: 5m
& LOCK Modus ist nicht flir iCON robot 60/iCON builder 60 Lite Instrumente verfligbar.

ATR Genauigkeitmit  ATR Winkelgenauigkeit Hz, V (Std. abw. I1SO 17123-3): 1" (0.3 mgon)
dem GPR1 Prisma Basis Positionierungsgenauigkeit (Std.abw.): +1mm
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Systemgenauigkeit
mit ATR

¢ Die Genaugikeit der Positionsbestimmung eines Prismas mit der Automatischen
Zielerfassung (ATR) ist abhangig von vielen Faktoren, wie z.B. interne ATR Genau-
igkeit, Instrumenten Winkelgenauigkeit, Prismentyp, ausgewahltes EDM Messpro-
gram und externe Messbedingungen. Die ATR hat eine Standardabweichung von
+ 1 mm. Ab einer gewissen Distanz, dominiert die Winkelgenauigkeit des Instru-
ments und wird zur vorherrschenden Genauigkeit.

¢ Die folgende Graphik zeigt die ATR Standardabweichung bei zwei unterschiedlichen
Prismentypen, unterschiedlichen Distanzen und Instrumentengenauigkeiten.
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Leica GRZ4 Prisma (360°)
Leica GRZ122 Prisma (360°)

Leica Rundprismen und Leica Mini-Rund-
prismen

ATR Genauigkeit [mm]

Distanzmessung [m]

Instrumenten Winkelgenauigkeit ["]

L=

Maximale Geschwin-
digkeit LOCK-Modus

Maximale tangentiale Geschwindigkeit: 5 m/Sek. bei 20 m; 25 m/Sek. bei 100 m
Maximale radiale Geschwindigkeit im
Modus Kontinuierl.: 5m/s

Zielerfassung

Typische Suchdauer im Fernrohrgesichts-

Eigenschaften

feld: 1.5 Sek.
Fernrohrgesichtsfeld: 1°25' / 1.55 gon
Definierbares Suchfenster: Ja

Prinzip: Digitale Bildaufbereitung
Typ: Infrarotlaser
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8.5 PowerSearch PS

Reichweite Prisma Reichweite PS
[m] [ft]

Standardprisma (GPR1) 300 1000
360° Prisma (GRZ4, GRZ122) 300% 1000*
Miniprisma (GMP101) 100 330
Maschinensteuerungs Power Prism (MPR122) 300%* 1000*
& Nur fur Maschinensteuerungs-Anwendungen!
Messungen im Randbereich des Fachers sowie unglinstige atmospharische Bedin-
gungen konnen die maximale Reichweite verringern. (*Optimal zum Instrument ausge-
richtet)
Klrzeste Messdistanz: 1.5m

Zielerfassung Typische Suchdauer: <10 Sek.
Standard Suchbereich: Hz: 400 gon, V: 40 gon
Definierbares Suchfenster: Ja

Eigenschaften Prinzip: Digitale Signalaufbereitung

Typ:

Infrarotlaser
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8.6 Laser Guide Technische Daten
Konzept e Fernrohr flr Zweilagenmessungen
¢ Mechanische Feld-Justierung des Laserstrahls
Laser Typ: sichtbarer roter Laser, Klasse 3R
Tragerwellenlange: 657 nm
Optik Offset zur Ziellinie: 52.20 mm
Brennweite: 22.76 mm
Strahldivergenz: 0.09 mrad
Stromversorgung Stromversorgung: Uber Instrument
Leistungsaufnahme: ca. 0.2 W
Umweltspezifikati- Temperatur
onen -
Betriebstemperatur [°C] Lagertemperatur [°C]
-20 bis +50 -40 bis +70
Reichweite Tageslicht: 250m
Dunkelheit: 500 m

Strahldurchmesser

Der Strahldurchmesser wird durch die Intensitat des Laserkollimators, die Einsatzdis-
tanz, die Beschaffenheit der Oberflache und die Umgebungshelligkeit beeinflusst.
Typischer Strahlendurchmesser auf eine weiBe, glatte Oberflache mit einer
Intensitat von 50 und 100%

[mm] a) Theoretisch 1/e2

704 b) Tageslicht, Intensitat
50%

60 c) Tageslicht, Intensitat

50 100%

20 d) Dunkelheit, Intensitat
50%

30 e) Dunkelheit, Intensitat

20 100%

10

0

GUS_007
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8.7
8.7.1

Konformitat zu nationalen Vorschriften
iCON robot 60/iCON builder 60

Konformitat mit
nationalen
Vorschriften

Frequenzband

Ausgangsleistung

Antenne

8.7.2

e FCCTeil 15 (glltig in USA)
¢ Hiermit erklart Leica Geosystems AG, dass das Produkt iCON robot 60/iCON builder
60 die grundlegende Anforderungen und andere wichtige Bestimmungen der Richt-
linie 1999/5/EG und anderer europaischer Richtlinien erflillt. Die Konformitatserkla-
rung kann unter http://www.leica-geosystems.com/ce eingesehen werden.
Gerate der Klasse 1 entsprechend der Europaischen Richtlinie
c E 1999/5/EC (RE&TTE) kbnnen ohne Einschrankung in jedem Mitglieds-
staat der EU vermarktet und in Betrieb genommen werden.
¢ In Landern mit nationalen Vorschriften, die nicht durch die europaische Richtlinie
1999/5/EG oder FCC Teil 15 abgedeckt sind, sind die Bestimmungen und Zulas-
sungen fur den Betrieb zu prufen.
¢ Einhaltung des japanischen Fernmeldegesetzes.
- Dieses Gerat ist gemall dem japanischen Fernmeldegesetz zugelassen.
- Dieses Gerat sollte nicht verandert werden (andernfalls wird die vergebene
Zulassungsnummer ungliltig).

2402 - 2480 MHz

Bluetooth: 5 mw
Typ: Interne Microstrip Antenne
Verstarkung: 1.5 dBi

CommunicationHandle

Konformitat mit
nationalen
Vorschriften

Frequenzband

Ausgangsleistung

Antenne

e FCCTeil 15 (glltig in den USA)

e Hiermit erklart Leica Geosystems AG, dass das CommunicationHandle grundlegende
Vorschriften und andere wichtige Bestimmungen der Richtlinie 1999/5/EG und
anderer europadischer Richtlinien bestimmungsgemaR erfillt. Die Konformitatser-
klarung kann unter http://www.leica-geosystems.com/ce eingesehen werden.

Gerate der Klasse 1 entsprechend der Europaischen Richtlinie

( € 1999/5/EC (R&TTE) kdnnen ohne Einschrankung in jedem Mitgliedstaat

des EWR auf den Markt gebracht und in den Dienst gestellt werden.

e In Landern mit nationalen Vorschriften, die nicht mit der europdischen Richtlinie
1999/5/EC oder FCC Teil 15 abgedeckt sind, sind die Bestimmungen und Zulas-
sungen fur den Betrieb zu prifen.

¢ Einhaltung des japanischen Fernmeldegesetzes.

- Dieses Gerat ist gemaB dem japanischen Fernmeldegesetz zugelassen.
- Dieses Gerat sollte nicht verandert werden (andernfalls wird die vergebene
Zulassungsnummer ungliltig).

RH1200 Beschrankt auf 2409 - 2435 MHz
RH15 Beschrankt auf 2402 - 2452 MHz
CCDh2 Beschrankt auf 2409 - 2435 MHz

< 100 mW (e.i.r. p.)

Typ: A/2 Dipolantenne
Verstarkung: 2 dBi
Stecker: Speziell angepasster SMB
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8.8

Allgemeine technische Daten des Instruments

Fernrohr

Kompensator

Libelle

Bedieneinheit

Instrumenten Ports

VergroRerung

Freier Objektivdurchmesser:

Fokussierung:

Fernrohrgesichtsfeld:

30 x

40 mm

1.7 m bis unendlich
1°30'/1.66 gon.
2.7 m bei 100 m

Winkelgenauig- Einspielgenauigkeit Einspielbereich

I{(ﬁlt Instrument '] [mgon] Il [gon]

1 0.5 0.2 4 0.07

2 0.5 0.2 4 0.07

3 1.0 0.3 4 0.07

5 1.5 0.5 4 0.07

Empfindlichkeit der Dosenlibelle:  6'/2 mm

Auflosung der elektronischen

Libelle: 2"

Display: VGA (640 x 480 Pixel), Farb-TFT, LED Beleuch-
tung, Touchscreen

Tastatur: 22 Tasten

Winkelanzeige:

Entfernungsanzeige:

einschlieBlich 3 Funktionstasten, 12 alphanumeri-

sche Eingabetasten, Beleuchtung

360°'", 360° dezimal, 400 gon, V %, H:V, V:H,
Hohenwinkel

m, ft int, ft us, ft int inch, ft us inch

Lage: Eine Lage
Touchscreen: Widerstandsfahige Beschichtung auf Glas
Anschluss |Name Beschreibung
Port 1 Port 1 e 5 pin LEMO-0 fir Strom, Kommunikation, Daten-
ubertragung.
¢ Dieser Port befindet sich am Sockel des Instru-
ments.
Port 2 Communica- e Verfugbar fur iCON robot 60.
tionHandle ¢ Hotshoe Verbindung CommunicationHandle.
e Dieser Anschluss befindet sich oben auf dem
CommunicationSidecover.
Port 3 BT e Bluetooth Modul fur Kommunikation.
¢ Dieser Anschluss befindet sich innerhalb des
CommunicationSidecover.
USB USB-Schnitt- e Port fur den USB Memorystick zur Datentbertra-
stelle gung.
USB Gerate ¢ Kabelverbindung von USB Geraten zur Kommunika-
Port tion und zur Datenubertragung.
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Instrumenten
Dimensionen

434 mm

I !

102 mm |73 mm
006815 001 175 mm
Gewicht Instrument: 4.8 - 5.5 kg
DreifuB: 0.8 kg
Interne Batterie: 0.2 kg
Speicherung Daten konnen auf eine SD Karte oder im internen Speicher gespeichert werden.
Typ Kapazitat [MB] Anzahl der Messungen pro
MB
SD Karte e 1024 1750
e 8192
Interner Speicher e 1000 1750
Laselot Typ: sichtbarer roter Laser, Klasse 2
Ort: in Instrumenten-Stehachse
Genauigkeit: Abweichung von der Lotlinie:

1.5 mm (2 Sigma) bei 1.5 m Instrumentenhohe
Punktdurchmesser Laserpunkt: 2.5 mm bei 1.5 m Instrumentenhohe

Triebe Typ: Endlose Horizontal- und Vertikaltriebe
Motorisierung Maximale Drehgeschwindig-

keit: 50 gon/s
Stromversorgung Externe Versorgungsspan-

nung: Nominal 12.8 V DC, Bereich 11.5 V-13.5V
Interne Batterie Typ: Li-lon

Spannung: 7.4V

Kapazitat: GEB221: 4.4 Ah

GEB222: 6.0 Ah

Externe Batterie Typ: NiMH
Spannung: 12V
Kapazitat: GEB171: 9.0 Ah
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Umweltspezifikati-
onen

Prismen

Elektronische
Zieleinweishilfe EGL

Automatische
Korrekturen

Temperatur

Typ Betriebstemperatur [°C] Lagertemperatur [°C]
Alle Instrumente -20 bis +50 -40 bis +70

Leica SD Karten -40 bis +80 -40 bis +80

Interne Batterie -20 bis +55 -40 bis +70

Bluetooth -30 bis +60 -40 bis +80

Schutz gegen Wasser, Staub und Sand

Typ Schutz

Alle Instrumente IP55 (IEC 60529)

Feuchtigkeit

Typ Schutz

Alle Instrumente Max. 95 % nicht kondensierend
Den Auswirkungen von Kondensation sollte durch periodi-
sches Austrocknen des Instruments entgegengewirkt
werden.

Typ Additionskonstante [mm] |ATR* PS*
Builder Prisma, true zero |0,0 Ja Ja
Konstante, CPR111
Standardprisma, GPR1 0,0 Ja Ja
Mini-Prisma, GMP101 +17,5 Ja Ja
360° Prisma, GRZ4 / +23,1 Ja Ja
GRZ122
360° Mini-Prisma, GRZ101 [+30,0 Ja nicht empfohlen
Reflexfolie S, M, L +34,4 Ja Nein
Reflektorlos +34,4 Nein Nein
Maschinensteuerung +28,1 Ja Ja
Powerprisma, MPR122
@& Nur flr Maschinen-

steuerung!

Flr ATR oder PS sind keine speziellen Prismen erforderlich.
* Verfugbar auf dem iCON robot 60.

Arbeitsbereich:
Positionsgenauigkeit:

5 m bis 150 m (15 ft bis 500 ft)
5 c¢m bei 100 m (1.97" bei 330 ft)

Die folgenden automatischen Korrekturen werden bertcksichtigt:

Ziellinienfehler
Kippachsfehler
Erdkrimmung
Kreisexzentrizitat
Kompensatorfehler

Hohenindexfehler
Stehachsneigung
Refraktion

ATR Nullpunktfehler
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8.9

MaBstabskorrektur

Anwendung der
MaRstabskorrektur

Atmospharische
Korrektur AD1

Luftfeuchtigkeit

Luftfeuchtigkeits-
korrektur

Index n

Mit der Eingabe einer MafRstabskorrektur konnen distanzproportionale Reduktionen
berlicksichtigt werden.

e Atmospharische Korrektur

¢ Reduktion auf Meereshohe

e Projektionsverzerrung

Die angezeigte Schragdistanz ist nur dann richtig, wenn die eingegebene MalRstabs-
korrektur in ppm (mm/km) den zur Messzeit herrschenden atmospharischen Bedin-
gungen entspricht.

Die atmospharische Korrektur berticksichtigt:

e Luftdruck

e Lufttemperatur

¢ relative Luftfeuchte

Fur Distanzmessungen hochster Genauigkeit sollte die atmospharische Korrektur auf
1 ppm genau bestimmt werden. Die folgenden Parameter missen neu bestimmt
werden.

e Lufttemperatur auf 1°C

e Luftdruck auf 3 mbar

¢ relative Luftfeuchte auf 20%

Die Luftfeuchtigkeit beeinflusst die Distanzmessung vor allem im extrem feuchten und
heiBen Klima.

Fir Messungen hoher Genauigkeit muss die relative Luftfeuchtigkeit gemessen und
zusammen mit Luftdruck und Temperatur eingegeben werden.

ppm
+5
i 100%
+3 / 80%
// 60%
2 7 0%
1 _——~—1 1 29%  pp\ Luftfeuchtigkeitskorrektur [mm/km]
. uftfeuchtigkeitskorrektur [mm/km
+0 % relative Luftfeuchte [%]

4—20 -10 0 10 20 30 40 50 °C C° Lufttemperatur [°C]

TS_10.

Typ Index n Tragerwellenlange [nm]

kombinierter EDM 1.0002863 658

Der Index n wird nach der Formel von Barrel und Sears berechnet und gilt bei folgenden
Parametern:

Luftdruck p: 1013.25 mbar
Lufttemperatur: 12 °C
relative Luftfeuchte h: 60 %
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Formeln

Reduktion auf
Meereshohe AD,

Projektionsverzer-
rung AD3

Atmospharische
Korrektur °C

Formel fur sichtbaren roten Laser

0.29525.p 4.126-10% h
(1+a-t)  (1+a-t)

AD, = 286.34 - 10%

AD; Atmospharische Korrektur [ppm]
p Luftdruck [mbar]

t  Lufttemperatur [°C]

h relative Luftfeuchte [%]
o

1
273.15

X (7.5*1t/(237.3 +1t)) +0.7857

Wird der vom EDM verwendete Grundwert von 60% relativer Luftfeuchte beibehalten,
betragt der groBtmogliche Fehler der berechneten atmospharischen Korrektur 2 ppm
(2 mm/km).

Die Werte fur AD, sind immer negativ und beruhen auf folgender Formel:

AD=- 106 AD, Reduktion auf Meereshdhe [ppm]

sz R H Hohe des Distanzmessers Uber Meereshohe [m]
R 6.378*10°m

Die GroBe der Projektionsverzerrung richtet sich nach dem im betreffenden Land
benutzten Projektionssystem, fur das es meist amtliche Tafelwerke gibt. Bei Zylinder-
projektionen, z.B. Gauss-Kruger, gilt folgende Formel:

AD5 Projektionsverzerrung [ppm]

3 oR2 X Ostwert, Abstand von der Projektions-Nulllinie mit
o dem MaRstabsfaktor 1 [km]
R 6378 *10°m

In Landern, in denen der MaRstabsfaktor nicht 1 ist, kann diese Formel nicht direkt
angewendet werden.

Atmospharische Korrektur in ppm mit Temperatur [°C], Luftdruck [mb] und Hohe [m]
bei 60 % relativer Luftfeuchte.
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Atmospharische Atmospharische Korrektur in ppm mit Temperatur [°F], Luftdruck [inch Hg] und Hohe

Korrektur °F [ft] bei 60 % relativer Luftfeuchte.
16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32inchHg
130°F 7 130°F
o/ )/
120F 4 ¥ 4 120°F
N
110°F 7S 110°F
~ ,{? o
100°F A 100°F
S
90°F V&S 90°F
'\,'S o
80°F O 80°F
@
70°F S 70°F
A
60°F é"g% 60°F
50°F %%,,Q 50°F
40°F “é’%% 40°F
v
30°F Yoy 30°F
N
20°F o 20°F
Q9
10°F e 10°F
00
0°F ?%%% 0°F
-10°F j/ ‘V?%,gof— -10°F
-20°F WAV -20°F
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8.10 Reduktionsformeln

Messungen

a) Meereshohe

b) Instrument

c) Prisma

A Schragdistanz

A Horizontaldistanz
1 Hohenunterschied

Reflektortypen Die Reduktionsformeln sind gultig fur Messungen zu allen Reflektortypen:
¢ Messungen auf Prismen, Reflexfolien und reflektorlose Messungen.

Formeln Das Instrument berechnet die Schragdistanz, Hoirzontaldistanz und den Hohenunter-
schied nach den folgenden Formeln:

A=Dy- (1+ppm-10%) + mm A Angezgigte Sch_régdistanz [m]

Dy Unkorrigierte Distanz [m]
ppmAtmospharische MaBstabskorrektur [mm/km]
mm Additionskonstante des Prismas [mm)]

A=Y-A- XY A Horizontaldistanz [m]

1 Hohenunterschied [m]

A * |sing|

A * cosg

Vertikalkreisablesung
(1-k/2)/R=1,47*107 [m1]
(1-k)/2R=6,83 * 108 [m!]

0,13 (mittlerer Refraktionskoeffizient)
6,378 * 10° m (radius of the earth)

Die Erdkrimmung (1/R) und der mittlere Refraktionskoeffizient (k) werden automa-
tisch bertcksichtigt, wenn die Horizontaldistanz und der Hohenunterschied berechnet
werden. Die berechnete Horizontaldistanz bezieht sich auf die Standpunkthohe, nicht
auf die Reflektorhohe.

AA=X+BY?

XA W >y X <
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Distanzmesspro- Beim Distanzmessprogramm Mittelbildung werden folgende Werte angezeigt:

gramm Mittelbil-

dung s Standardabweichung einer Einzelmessung

n Anzahl Messungen
Diese Werte werden wie folgt berechnet:

_ 1 N 6
D= F-ingi
2
D
n
3 2 g 2 1,9 2 S
> (0,-D? | Xp2-i(ip)
s=\ i= _ i=1 N _i=1
n-1 n-1 Z
D
D
n

D Schragdistanz als arithmetisches Mittel aller Messungen

Schragdistanz als arithmetisches Mittel
aller Messungen
Summe

i Einzelmessung

Anzahl Messungen

Standardabweichung einer Einzelmes-
sung

Summe

Schragdistanz als arithmetisches Mittel
aller Messungen

Einzelmessung

Anzahl Distanzmessungen

Die Standardabweichung s5 des arithmetischen Mittels der Distanz kann wie folgt

berechnet werden:

S Slj
85 = T
o
S
n

Standardabweichung des arithmeti-
schen Mittels der Distanz

Standardabweichung einer Einzelmes-
sung
Anzahl Messungen
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9 Software-Lizenzvertrag

Software-Lizenzver- Zu diesem Produkt gehort Software, die entweder auf dem Produkt vorinstalliert ist,

trag oder auf einem separatem Datentrager zur Verflgung gestellt wird, oder auch, mit
vorheriger Genehmigung von Leica Geosystems aus dem Internet heruntergeladen
werden kann. Diese ist sowohl urheberrechtlich als auch anderweitig gesetzlich
geschutzt und ihr Gebrauch ist im Leica Geosystems Software-Lizenzvertrag definiert
und geregelt. Dieser Vertrag regelt beispielsweise, aber nicht abschlieBend, Umfang
der Lizenz, Gewahrleistung, geistiges Eigentum, Haftungsbeschrankung, Ausschluss
weitergehender Zusicherungen, anwendbares Recht und Gerichtsstand. Bitte stellen
Sie sicher, dass sie sich jederzeit voll an die Bestimmungen dieses Leica Geosystems
Software-Lizenzvertrages halten.

Der Vertrag wird mit den Produkten ausgeliefert und kann auch von der Leica Geosys-
tems Homepage unter http://www.leica-geosystems.com/swlicense angeschaut und
heruntergeladen oder bei lhrem Leica Geosystems Handler angefordert werden.

Bitte installieren und benutzen Sie die Software erst, nachdem Sie den Leica Geosys-
tems Software-Lizenzvertrag gelesen und die darin enthaltenen Bestimmungen akzep-
tiert haben. Die Installation oder der Gebrauch der Software oder eines Teils davon gilt
als Zustimmung zu allen im Vertrag enthaltenen Bestimmungen. Sollten Sie mit den im
Vertrag enthaltenen Bestimmungen oder einem Teil davon nicht einverstanden sein,
durfen Sie die Software nicht herunterladen, installieren oder gebrauchen. Bitte
bringen Sie in diesem Fall die nicht benutzte Software und die dazugehorige Dokumen-
tation zusammen mit dem Kaufbeleg innerhalb von 10 (zehn) Tagen zum Handler
zurlick, bei dem Sie die Software gekauft haben, und Sie erhalten den vollen Kaufpreis
zuruck.

Open Source Infor-  Die Software auf diesem Produkt enthalt moglicherweise unter verschiedenen Open-
mationen Source Lizenzen urheberrechtlich geschutzte Software.
Kopien der entsprechenden Lizenzen
e werden mit dem Produkt mitgeliefert (z.B. im Dialog Uber... der Software)
¢ konnen herunter geladen werden auf http://opensource.leica-geosystems.com/icon
Falls in der entsprechenden Open Source Lizenz vorgesehen, konnen Sie den Quell-
code und andere relevanten Daten von http://opensource.leica-geosystems.com/icon
herunter laden.

Fur weitere Informationen nehmen Sie bitte mit opensource®@leica-geosystems.com
Kontakt auf.
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