
　　測定可能範囲から出る場合が有ります。

⑦　杭打ちした座標データーを出力します。（実際の杭打ち点の測定結果と設計値との比較、確認）

～　杭打ちの実行　～

・　距離測定限界付近の位置でターゲットを移動させると、

～　作業の流れ　～

⑥　杭打ち作業を行います。

 ・ 三脚など杭ナビを安定して固定できる所に設置し、杭ナビの電源を入れます。

④　TopLayoutの　設定　選択し環境を設定、確認を行います。

①　現場座標データーを杭ナビ対応の拡張子CSV、測量XYZ座標の状態にして操作端末（スマホ）に転送。

③　操作端末上のTopLayoutで座標データーを　入力　選択して現場に座標データーを入れます。

⑤　後方交会による器械点の設置

 ・ 後方交会法などの手順に従って操作、測定、記録を行う。

 ・ 杭ナビと操作端末をＷＩ－ＦＩで接続。（パスは製造番号に　00　付ける＝LW000151であれば　00LW000151　）

②　操作端末でアプリのTopLayout上で現場を作成します。（TopLayoutはインストール済み。）

　　　杭ナビ　簡易取説

～　実測座標データーの出力（必要に応じて）　～

～　器械点の設置（例：後方交会法）　～

アクティオ仕様
2020.3.2

杭ナビ本体と目標物（付属の360°プリズム）との間の距離と角度を測定する事が出来、

プリズムを安定させる物（ピンポール）、等が必要な物（標準付属品）で、必要に応じて、三脚が有ると便利。

～　作業を行うのに必要な物　～

～　杭ナビに出来る事　～

杭ナビ本体、杭ナビ動作バッテリー（二本）、操作端末（付属スマートフォン）、プリズム（付属360°）、

プリズムを自動追尾（操作端末から確認）して杭打ちが出来る機械。（サーボ型トータルステーションの一種）

※　製造メーカー(TOPCON)のカタログ、説明書等の資料より抜粋。





※ 旧機種のLN-100資料になります、操作設定はLN-150と同様となります。



遅い回転

早い回転

継続回転

回転停止





枠内にタップして ㇾ 点を付けます。





器 タ

※器（器械点）、タ（ターゲット）

X[m] Y[m] Z[m]


